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Seite 4 Allgemeines

Urheberrechte
© 2011 Mattke AG. Alle Rechte vorbehalten.

Die Informationen und Angaben in diesem Dokument sind nach bestem Wissen zusammengestellt
worden. Trotzdem kénnen abweichende Angaben zwischen dem Dokument und dem Produkt nicht
mit letzter Sicherheit ausgeschlossen werden. Fir die Gerate und zugehdrige Programme in der dem
Kunden iberlassenen Fassung gewahrleistet Mattke den vertragsgemaRen Gebrauch in Ubereinstim-
mung mit der Nutzerdokumentation. Im Falle erheblicher Abweichungen von der Nutzerdokumentation
ist Mattke zur Nachbesserung berechtigt und, soweit diese nicht mit unangemessen Aufwand verbun-
den ist, auch verpflichtet. Eine eventuelle Gewahrleistung erstreckt sich nicht auf Mangel, die durch
Abweichen von den fiir das Gerat vorgesehenen und in der Nutzerdokumentation angegebenen Ein-
satzbedingungen verursacht werden.

Mattke Gbernimmt keine Gewahr dafiir, dass die Produkte den Anforderungen und Zwecken des Er-
werbers gentigen oder mit anderen von ihm ausgewahlten Produkten zusammenarbeiten. Mattke
Ubernimmt keine Haftung fir Folgeschaden, die im Zusammenwirken der Produkte mit anderen Pro-
dukten oder aufgrund unsachgemafer Handhabung an Maschinen oder Anlagen entstehen.

Mattke behalt sich das Recht vor, das Dokument oder das Produkt ohne vorherige Ankiindigung zu
andern, zu erganzen oder zu verbessern.

Dieses Dokument darf weder ganz noch teilweise ohne ausdriickliche Genehmigung des Urhebers in
irgendeiner Form reproduziert oder in eine andere natirliche oder maschinenlesbare Sprache oder auf
Datentrager Gbertragen werden, sei es elektronisch, mechanisch, optisch oder auf andere Weise.

Warenzeichen

Alle Produktnamen in diesem Dokument kénnen eingetragene Warenzeichen sein. Alle Warenzeichen
in diesem Dokument werden nur zur Identifikation des jeweiligen Produkts verwendet.

ServoCommander™ ist ein eingetragenes Warenzeichen der Mattke AG.

Microsoft and Windows are either registered trademarks or trademarks of Microsoft Corporation in the
United States and/or other countries.
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1 Allgemeines

1.1 Dokumentation

Dieses Produkthandbuch dient zum sicheren Arbeiten mit dem Parametrierprogramm Mattke Servo-
Commander™ fiir die Servopositionierregler der Reihe MDR 2000:

Weitergehende Informationen finden sich in folgenden Handblchern zur MDR 2000 Produktfamilie:

< Produkthandbuch “Servopositionierregler MDR 2100”: Beschreibung der technischen Daten
und der Geratefunktionalitat sowie Hinweise zur Installation und Betrieb des Servopositionierregler
MDR 2100.

« Produkthandbuch “Servopositionierregler MDR 2302 - 2310”: Beschreibung der technischen
Daten und der Geratefunktionalitdt sowie Hinweise zur Installation und Betrieb des Servopositio-
nierregler MDR 2302, 2305 und 2310.

% Produkthandbuch “Servopositionierregler MDR 2320 + 2340”: Beschreibung der technischen
Daten und der Geratefunktionalitdt sowie Hinweise zur Installation und Betrieb des Servopositio-
nierregler MDR 2320 und 2340.

% CANopen-Handbuch “Servopositionierregler MDR 2000”: Beschreibung des implementierten
CANopen Protokolls gemafl DSP402

% PROFIBUS-Handbuch “Servopositionierregler MDR 2000”: Beschreibung des implementierten
PROFIBUS-DP Protokolls.

< SERCOS-Handbuch “Servopositionierregler MDR 2000”: Beschreibung der implementierten
SERCOS-Funktionalitat.

< Produkthandbuch “Technologiemodul Ethernet”: Beschreibung der technischen Daten und
der Geratefunktionalitat bei Einsatz des Ethernet Technologiemoduls

Die Umsetzung der gesamten Softwarefunktionalitat des Servopositionierreglers der Reihe MDR 2000
wird im Rahmen eines schrittweisen Entwicklungsprozesses umgesetzt

In dieser Version des Softwarehandbuches sind die Funktionen der Firmwareversion 3.5 und die der
in Vorbereitung befindlichen Firmwareversion 3.x beschrieben.

In den entsprechenden Kapitellberschriften und Textstellen finden sich dementsprechende Hinweise
der Form oder <FW3.x> mit denen auf die jeweilige Verflugbarkeit der Funktionen der Firmwareversio-
nen hingewiesen wird.

Die dargestellten Fenster des Parametrierprogramms Mattke ServoCommander™ in diesem Hand-
buch sind teilweise noch nicht in lhrer endglltigen Fassung abgebildet und kénnen von denen in der
Parametriersoftware Mattke ServoCommander™ abweichen.

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000 Ausgabe 3.0
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1.2 Lieferumfang

Die Lieferung umfasst:

Tabelle 1: Lieferumfang

CD-ROM mit Installationsprogramm Mattke ServoCommander™

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000 Ausgabe 3.0
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2 Sicherheitshinweise fur elektrische
Antriebe und Steuerungen

2.1 Verwendete Symbole

ﬂ Information

Wichtige Informationen und Hinweise.

Applikation

Weitere Informationen zur Anwendung

GEFAHR!!

..c Vorsicht!
Die Nichtbeachtung kann hohe Sachschaden zur Folge haben.
io

Die Nichtbeachtung kann Sachschaden und Personenschaden zur Folge haben.

Vorsicht! Lebensgeféahrliche Spannung.
Der Sicherheitshinweis enthalt einen Hinweis auf eine eventuell auftretende lebensge-
fahrliche Spannung.

Weitere Symbole:
Tabelle 2:  Allgemeine Symbole

Disketten-Symbol: Alle folgenden Arbeitsschritte betreffen Einstellungen am Parametrier-

programm Mattke ServoCommander™.

Stecker-Symbol: Alle folgenden Arbeitsschritte betreffen die Hardware, also den Servo-
positionierregler MDR 2000.

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000 Ausgabe 3.0
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2.2 Allgemeine Hinweise

Bei Schaden infolge von Nichtbeachtung der Warnhinweise in dieser Betriebsanleitung Gibernimmt
die Mattke AG keine Haftung.

ﬂ Vor der Inbetriebnahme sind die Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe und Steue-
rungen ab Seite 11 durchzulesen.

Wenn die Dokumentation in der vorliegenden Sprache nicht einwandfrei verstanden wird, bitte beim
Lieferant anfragen und diesen informieren.

Der einwandfreie und sichere Betrieb des Servoantriebsreglers setzt den sachgemafen und fachge-
rechten Transport, die Lagerung, die Montage und die Installation sowie die sorgfaltige Bedienung und
die Instandhaltung voraus. Fur den Umgang mit elektrischen Anlagen ist ausschlieRlich ausgebildetes
und qualifiziertes Personal einsetzen:

AUSGEBILDETES UND QUALIFIZIERTES PERSONAL

im Sinne dieses Produkthandbuches bzw. der Warnhinweise auf dem Produkt selbst sind Personen,
die mit der Aufstellung, der Montage, der Inbetriebsetzung und dem Betrieb des Produktes sowie mit
allen Warnungen und Vorsichtsmalinahmen gemaf} dieser Betriebsanleitung in diesem Produkthand-
buch ausreichend vertraut sind und tber die ihrer Tatigkeit entsprechenden Qualifikationen verfigen:

¢ Ausbildung und Unterweisung bzw. Berechtigung, Gerate/Systeme gemal den Standards der Si-
cherheitstechnik ein- und auszuschalten, zu erden und gemafR den Arbeitsanforderungen zweck-
maRig zu kennzeichnen.

% Ausbildung oder Unterweisung gemall den Standards der Sicherheitstechnik in Pflege und Ge-
brauch angemessener Sicherheitsausriistung.

% Schulung in Erster Hilfe.

Die nachfolgenden Hinweise sind vor der ersten Inbetriebnahme der Anlage zur Vermeidung von Kor-
perverletzungen und/oder Sachschaden zu lesen:

[m]
ﬂ, Diese Sicherheitshinweise sind jederzeit einzuhalten.

Versuchen Sie nicht, den Servoantriebsregler zu installieren oder in Betrieb zu nehmen,
bevor Sie nicht alle Sicherheitshinweise fir elektrische Antriebe und Steuerungen in die-
sem Dokument sorgfaltig durchgelesen haben. Diese Sicherheitsinstruktionen und alle
anderen Benutzerhinweise sind vor jeder Arbeit mit dem Servoantriebsregler durchzule-
sen.

[—o

ﬂ, Sollten lhnen keine Benutzerhinweise fur den Servoantriebsregler zur Verfigung stehen,
wenden Sie sich an lhren zustandigen Vertriebsreprasentanten. Verlangen Sie die un-
verziigliche Ubersendung dieser Unterlagen an den oder die Verantwortlichen fir den si-
cheren Betrieb des Servoantriebsreglers.

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000 Ausgabe 3.0
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Bei Verkauf, Verleih und/oder anderweitiger Weitergabe des Servoantriebsreglers sind
diese Sicherheitshinweise ebenfalls mitzugeben.

[=o

Ein Offnen des Servoantriebsreglers durch den Betreiber ist aus Sicherheits- und Ge-
wahrleistungsgriinden nicht zulassig.

[Fo

Die Voraussetzung flr eine einwandfreie Funktion des Servoantriebsreglers ist eine
fachgerechte Projektierung!

[o

2.3 Gefahren durch falschen Gebrauch

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000 Ausgabe 3.0
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2.4 Sicherheitshinweise

2.4.1 Aligemeine Sicherheitshinweise

Fad

e e R

€

Der Servoantriebsregler entspricht der Schutzklasse 1P20, sowie der Verschmutzungs-
klasse 1. Es ist darauf zu achten, dass die Umgebung dieser Schutz- bzw. Verschmut-
zungsklasse entspricht.

Nur vom Hersteller zugelassene Zubehdr- und Ersatzteile verwenden.

Die Servoantriebsregler mussen entsprechend den EN-Normen und VDE-Vorschriften
so an das Netz angeschlossen werden, dass sie mit geeigneten Freischaltmitteln ( z.B.
Hauptschalter, Schutz, Leistungsschalter) vom Netz getrennt werden kdnnen.

Der Servoantriebsregler kann mit einem allstromsensitiven FI-Schutzschalter (RCD =
Residual Current protective Device) 300mA abgesichert werden.

Zum Schalten der Steuerkontakte sollten vergoldete Kontakte oder Kontakte mit hohem
Kontaktdruck verwendet werden.

Vorsorglich missen EntstérungsmalRnahmen fiir Schaltanlagen getroffen werden, wie
z.B. Schitze und Relais mit RC-Gliedern bzw. Dioden beschalten.

Es sind die Sicherheitsvorschriften und -bestimmungen des Landes, in dem das Gerat
zur Anwendung kommt, zu beachten.

Die in der Produktdokumentation angegebenen Umgebungsbedingungen missen einge-
halten werden. Sicherheitskritische Anwendungen sind nicht zugelassen, sofern sie nicht
ausdrucklich vom Hersteller freigegeben werden.

Die Hinweise fur eine EMV-gerechte Installation sind aus dem Produkthandbuch der Fa-
milie MDR 2000 zu entnehmen. Die Einhaltung der durch die nationalen Vorschriften ge-
forderten Grenzwerte liegt in der Verantwortung der Hersteller der Anlage oder Maschi-
ne.

Die technischen Daten, die Anschluss- und Installationsbedingungen fiir den Servoan-
triebsregler sind aus diesem Produkthandbuch zu entnehmen und unbedingt einzuhal-
ten.

€

GEFAHR!

Es sind die Allgemeinen Errichtungs- und Sicherheitsvorschriften fir das Arbeiten an
Starkstromanlagen (z.B. DIN, VDE, EN, IEC oder andere nationale und internationale
Vorschriften) zu beachten.

Nichtbeachtung kénnen Tod, Kérperverletzung oder erheblichen Sachschaden zur Folge
haben.
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Ohne Anspruch auf Vollstandigkeit gelten unter anderem folgende Vorschriften:
VDE 0100 Bestimmung furr das Errichten von Starkstromanlagen bis 1000 Volt
EN 60204 Elektrische Ausristung von Maschinen

EN 50178 Ausrlstung von Starkstromanlagen mit elektronischen Betriebsmitteln

2.4.2 Sicherheitshinweise bei Montage und Wartung

Fur die Montage und Wartung der Anlage gelten in jedem Fall die einschlagigen DIN, VDE, EN und
IEC - Vorschriften, sowie alle staatlichen und o6rtlichen Sicherheits- und Unfallverhiitungsvorschriften.
Der Anlagenbauer bzw. der Betreiber hat fir die Einhaltung dieser Vorschriften zu sorgen:

d

Die Bedienung, Wartung und/oder Instandsetzung des Servoantriebsreglers darf nur
durch fiir die Arbeit an oder mit elektrischen Geraten ausgebildetes und qualifiziertes
Personal erfolgen.

Vermeidung von Unféllen, Kérperverletzung und/oder Sachschaden:

Vertikale Achsen gegen Herabfallen oder Absinken nach Abschalten des Motors zuséatz-
lich sichern, wie durch:

» mechanische Verriegelung der vertikalen Achse,
» externe Brems-/ Fang-/ Klemmeinrichtung oder

» ausreichenden Gewichtsausgleich der Achse.

Die serienmalig gelieferte Motor-Haltebremse oder eine externe, vom Antriebsregelge-
rat angesteuerte Motor-Haltebremse alleine ist nicht fir den Personenschutz geeignet!

Die elektrische Ausristung Uber den Hauptschalter spannungsfrei schalten und gegen
Wiedereinschalten sichern, warten bis der Zwischenkreis entladen ist bei:

» Wartungsarbeiten und Instandsetzung

» Reinigungsarbeiten

» langen Betriebsunterbrechungen

Vor der Durchfihrung von Wartungsarbeiten ist sicherzustellen, dass die Stromversor-
gung abgeschaltet, verriegelt und der Zwischenkreis entladen ist.

Der externe oder interne Bremswiderstand fuihrt im Betrieb und kann bis ca. 5 Minuten
nach dem Abschalten des Servoantriebsreglers gefahrliche Zwischenkreisspannung fiih-
ren, diese kann bei Berlhrung den Tod oder schwere Kdrperverletzungen hervorrufen.

Bei der Montage ist sorgfaltig vorzugehen. Es ist sicherzustellen, dass sowohl bei Mon-
tage als auch wahrend des spateren Betriebes des Antriebs keine Bohrspane, Metall-
staub oder Montageteile (Schrauben, Muttern, Leitungsabschnitte) in den Servoantriebs-
regler fallen.
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Ebenfalls ist sicherzustellen, dass die externe Spannungsversorgung des Reglers (24V)
abgeschaltet ist.

Ein Abschalten des Zwischenkreises oder der Netzspannung muss immer vor dem Ab-
schalten der 24V Reglerversorgung erfolgen.

Die Arbeiten im Maschinenbereich sind nur bei abgeschalteter und verriegelter Wechsel-
strom- bzw. Gleichstromversorgung durchzufiihren. Abgeschaltete Endstufen oder abge-
schaltete Reglerfreigabe sind keine geeigneten Verriegelungen. Hier kann es im St6-
rungsfall zum unbeabsichtigten Verfahren des Antriebes kommen.

Die Inbetriebnahme mit leerlaufenden Motoren durchflihren, um mechanische Beschadi-
gungen, z.B. durch falsche Drehrichtung zu vermeiden.

Elektronische Gerate sind grundsétzlich nicht ausfallsicher. Der Anwender ist daflr ver-
antwortlich, dass bei Ausfall des elektrischen Gerats seine Anlage in einen sicheren Zu-
stand geflhrt wird.

Der Servoantriebsregler und insbesondere der Bremswiderstand, extern oder intern,
kénnen hohe Temperaturen annehmen, die bei Berlihrung schwere kérperliche Verbren-
nungen verursachen kénnen.

2.4.3 Schutz gegen Beriihren elektrischer Teile

Dieser Abschnitt betrifft nur Gerate und Antriebskomponenten mit Spannungen Utber 50 Volt. Werden
Teile mit Spannungen gréRer 50 Volt berthrt, kdnnen diese fir Personen gefahrlich werden und zu
elektrischem Schlag fiihren. Beim Betrieb elektrischer Gerate stehen zwangslaufig bestimmte Teile
dieser Gerate unter gefahrlicher Spannung.

Fad

GEFAHR!
Hohe elektrische Spannung!

Lebensgefahr, Verletzungsgefahr durch elektrischen Schlag oder schwere Korperverlet-
zung!

Fir den Betrieb gelten in jedem Fall die einschldgigen DIN, VDE, EN und IEC - Vorschriften, sowie
alle staatlichen und ortlichen Sicherheits- und Unfallverhitungsvorschriften. Der Anlagenbauer bzw.
der Betreiber hat fur die Einhaltung dieser Vorschriften zu sorgen:

ad
ad

Vor dem Einschalten die dafir vorgesehenen Abdeckungen und Schutzvorrichtungen fur
den Beruhrschutz an den Geraten anbringen. Fir Einbaugerate ist der Schutz gegen di-
rektes Bertihren elektrischer Teile durch ein duReres Gehause, wie beispielsweise einen
Schaltschrank, sicherzustellen. Die Vorschriften VGB4 sind zu beachten!

Den Schutzleiter der elektrischen Ausriistung und der Gerate stets fest an das Versor-
gungsnetz anschlieRen. Der Ableitstrom ist aufgrund der integrierten Netzfilter gréRer als
3,5 mAl
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Nach der Norm EN60617 den vorgeschriebenen Mindest-Kupfer-Querschnitt fur die
Schutzleiterverbindung in seinem ganzen Verlauf beachten!

Vor Inbetriebnahme, auch fiir kurzzeitige Mess- und Prifzwecke, stets den Schutzleiter
an allen elektrischen Geraten entsprechend dem Anschlussplan anschlief’en oder mit
Erdleiter verbinden. Auf dem Gehause kénnen sonst hohe Spannungen auftreten, die
elektrischen Schlag verursachen.

& (e

Elektrische Anschlussstellen der Komponenten im eingeschalteten Zustand nicht berth-
ren.

Vor dem Zugriff zu elektrischen Teilen mit Spannungen grélRer 50 Volt das Gerat vom
Netz oder von der Spannungsquelle trennen. Gegen Wiedereinschalten sichern.

Bei der Installation ist besonders in Bezug auf Isolation und Schutzmaflinahmen die
Hohe der Zwischenkreisspannung zu beriicksichtigen. Es muss fiir ordnungsgemafie Er-
dung, Leiterdimensionierung und entsprechenden Kurzschlussschutz gesorgt werden.

Das Gerat verfugt Gber eine Zwischenkreisschnellentladeschaltung gemafl EN60204 Ab-
schnitt 6.2.4. In bestimmten Geratekonstellationen, vor allem bei der Parallelschaltung
mehrerer Servoantriebsregler im Zwischenkreis oder bei einem nicht angeschlossenen
Bremswiderstand, kann die Schnellentladung allerdings unwirksam sein. Die Servoan-
triebsregler kdnnen dann nach dem Abschalten bis zu 5 Minuten unter gefahrlicher
Spannung stehen (Kondensatorrestladung).

€

2.4.4 Schutz durch Schutzkleinspannung (PELV) gegen elektrischen Schlag
Alle Anschlisse und Klemmen mit Spannungen von 5 bis 50 Volt an dem Servopositionierregler sind
Schutzkleinspannungen, die entsprechend folgender Normen berihrungssicher ausgefiihrt sind:
international: IEC 60364-4-41

Europaische Lander in der EU: EN 50178/1998, Abschnitt 5.2.8.1.

GEFAHR!
o
Hohe elektrische Spannung durch falschen Anschluss!

Lebensgefahr, Verletzungsgefahr durch elektrischen Schiag!

An alle Anschlisse und Klemmen mit Spannungen von 0 bis 50 Volt durfen nur Gerate, elektrische
Komponenten und Leitungen angeschlossen werden, die eine Schutzkleinspannung (PELV = Protect-
ive Extra Low Voltage) aufweisen.

Nur Spannungen und Stromkreise, die sichere Trennung zu gefahrlichen Spannungen haben, an-
schliefen. Sichere Trennung wird beispielsweise durch Trenntransformatoren, sichere Optokoppler
oder netzfreien Batteriebetrieb erreicht.
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2.4.5 Schutz vor gefahrlichen Bewegungen

Gefahrliche Bewegungen kdnnen durch fehlerhafte Ansteuerung von angeschlossenen Motoren verur-
sacht werden. Die Ursachen kdnnen verschiedenster Art sein:

% unsaubere oder fehlerhafte Verdrahtung oder Verkabelung
+ Fehler bei der Bedienung der Komponenten

% Fehler in den Messwert- und Signalgebern

% defekte oder nicht EMV-gerechte Komponenten

% Fehler in der Software im Uibergeordneten Steuerungssystem

Diese Fehler konnen unmittelbar nach dem Einschalten oder nach einer unbestimmten Zeitdauer im
Betrieb auftreten.

Die Uberwachungen in den Antriebskomponenten schlieRen eine Fehlfunktion in den angeschlosse-
nen Antrieben weitestgehend aus. Im Hinblick auf den Personenschutz, insbesondere der Gefahr der
Kérperverletzung und/oder Sachschaden, darf auf diesen Sachverhalt nicht allein vertraut werden. Bis
zum Wirksamwerden der eingebauten Uberwachungen ist auf jeden Fall mit einer fehlerhaften An-
triebsbewegung zu rechnen, deren Maf3 von der Art der Steuerung und des Betriebszustandes abhan-
gen.

GEFAHR!
0
Gefahrbringende Bewegungen!

Lebensgefahr, Verletzungsgefahr, schwere Korperverletzung oder Sachschaden!

Der Personenschutz ist aus den oben genannten Griinden durch Uberwachungen oder MaRRnahmen,
die anlagenseitig Ubergeordnet sind, sicherzustellen. Diese werden nach den spezifischen Gegeben-
heiten der Anlage einer Gefahren- und Fehleranalyse vom Anlagenbauer vorgesehen. Die fiir die An-
lage geltenden Sicherheitsbestimmungen werden hierbei mit einbezogen. Durch Ausschalten, Umge-
hen oder fehlendes Aktivieren von Sicherheitseinrichtungen kénnen willkiirliche Bewegungen der Ma-
schine oder andere Fehlfunktionen auftreten.

2.4.6 Schutz gegen Beriihren heiBer Teile

GEFAHR!
w HeilRe Oberflachen auf Gerategehause maglich!

Verletzungsgefahr! Verbrennungsgefahr!

M Gehauseoberflache in der Nahe von heillen Warmequellen nicht beriihren! Verbren-
nungsgefahr!
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d
d

Vor dem Zugriff Gerate nach dem Abschalten erst 10 Minuten abkuhlen lassen.

Werden heiflde Teile der Ausriistung wie Gerategehause, in denen sich Kuhlkérper und
Widerstande befinden, berthrt, kann das zu Verbrennungen fiihren!

2.4.7 Schutz bei Handhabung und Montage

Die Handhabung und Montage bestimmter Teile und Komponenten in ungeeigneter Art und Weise
kann unter ungiinstigen Bedingungen zu Verletzungen flihren.

€

GEFAHR!
Verletzungsgefahr durch unsachgemafRe Handhabung!

Kérperverletzung durch Quetschen, Scheren, Schneiden, Stof3en!

Hierflr gelten allgemeine Sicherhinweise:

Die allgemeinen Errichtungs- und Sicherheitsvorschriften zu Handhabung und Montage
beachten.

Geeignete Montage- und Transporteinrichtungen verwenden.

Einklemmungen und Quetschungen durch geeignete Vorkehrungen vorbeugen.

Nur geeignetes Werkzeug verwenden. Sofern vorgeschrieben, Spezialwerkzeug benut-
zen.

Hebeeinrichtungen und Werkzeuge fachgerecht einsetzen.

Wenn erforderlich, geeignete Schutzausstattungen (zum Beispiel Schutzbrillen, Sicher-
heitsschuhe, Schutzhandschuhe) benutzen.

Nicht unter hangenden Lasten aufhalten.

Auslaufende Flissigkeiten am Boden sofort wegen Rutschgefahr beseitigen.
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3 Alilgemeine Informationen zum Para-
metrierprogramm Mattke Servo-
Commander™

3.1 Grundlegende Informationen

Der Mattke ServoCommander™ ist ein Programm, das eine Parametrierung der Servopositionierregler
fur die Geratefamilie MDR 2000 erlaubt. Anwender, die sich bereits mit dem Parametrierprogramm
WMEMOC 3.5 Gamma auskennen, kénnen schnell mit dem Mattke ServoCommander™ arbeiten, da
das Oberflachendesign daran angelehnt ist und viele Funktionen gleich aufgebaut sind.

Die in diesem Handbuch aufgefiihrten Informationen beziehen sich auf folgende Firmware- und Para-
metriersoftware-Versionen:

»  Servopositionierregler MDR 2000-Firmware der Produktstufen 3.5

. Parametriersoftware Mattke ServoCommander™ der Produktstufen bis 2.8

0
ﬂ' Wenn nicht explizit dokumentiert, sind die Funktionen alterer Versionen generell auch
Bestandteil darauffolgender Versionsstande.

Die Firmware des Servopositionierreglers MDR 2000 und Parametriersoftware Mattke ServoComman-
der™ miissen aufeinander abgestimmt sein, d.h., dass bei Funktionserweiterungen einer neuen Firm-
ware-Version in der Regel auch eine entsprechende Version des Mattke ServoCommander™ bendtigt
wird.

Mit der Parametriersoftware Mattke ServoCommander™ kdénnen keine Gerate der Reihe
MDRM, MDR/F, MDR-230 oder MDR-400 parametriert werden!
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3.2 Leistungsmerkmale Mattke ServoCommander™

Sie kdnnen mit der Parametriersoftware Mattke ServoCommander™ den Servopositionierregler MDR
2000 optimal an Ihre Applikation anpassen.

Das Parametrierprogramm bietet folgende Leistungsmerkmale:

7

% Parametrierung der Servopositionierregler MDR 2100 und MDR 2300
% Einstellung sdmtlicher Parameter Uber den PC

% Anzeigen von BetriebsgréRen

% Benutzergefuhrte Erstinbetriebnahme

% Laden von neuen Firmware-Versionen

% Laden und Speichern von Parametersatzen

% Drucken von Parameterséatzen

% Offline-Parametrierung

% Oszilloskopfunktion

% Sprachunterstiitzung: deutsch, englisch, franzdsisch, spanisch
% Windows®-basierte Applikation

s+ Online-Hilfe

3.3 Hard- und Software-Voraussetzungen

Voraussetzungen fiur die Installation des Parametrierprogramms:

% IBM-kompatibler PC-AT, ab Pentium-Prozessor mit min. 32 MB Hauptspeicher und min. 200 MB
freiem Festplattenspeicher

< Betriebssystem Windows® 95, Windows® 98, Windows NT®, Windows 2000 oder Windows® XP

<+ CD-ROM-Laufwerk oder Diskettenlaufwerk

<+ Freie serielle Schnittstelle

o Fur die Darstellung einiger Sprachen (z.B. chinesisch) ist eine spezielle Schriftart (Arial
Unicode MS) erforderlich. Fiir alle Anzeigeelemente muss diese Schriftart in der Darstel-
lung (Uber die Systemsteuerung Ihres PC) ausgewahlt sein.
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3.4 Bedienung des Parametrierprogramms

3.4.1 Standardmafig vorhandene Schaltflachen

Wenn Sie wahrend der Arbeit mit Mattke ServoCommander™ ein Fenster gedffnet haben, so ist in die-
sem Fenster eine Schaltflachen-Leiste, die oft folgendes Aussehen hat:

x Abbruch |
? Hilfe |

Dabei haben die einzelnen Schaltflachen folgende Bedeutung:
OK: Alle durchgefiihrten Anderungen werden akzeptiert und das Fenster wird geschlossen.

Abbruch: Alle Anderungen werden riickgangig gemacht, auch bereits (ibertragene Werte
werden wieder restauriert, das Fenster wird geschlossen.

Hilfe: Offnet ein Hilfemen, das Ihnen Erlduterungen zum momentan gedéffneten
Fenster liefert.

Sie betatigen eine dieser Schaltflachen, indem Sie mit der linken Maustaste darauf klicken oder mit
der TAB-Taste diese Schaltflache aktivieren und mit der ENTER-Taste bestatigen. Wenn das Ausse-
hen der Schaltflachen bei einigen Ments von der hier beschriebenen Form abweicht, so erhalten Sie
genauere Informationen im Handbuch oder in der Online-Hilfe.

3.4.2 Numerische Eingabefelder

In den Fenstern des Parametrierprogramms Mattke ServoCommander™ finden Sie immer wieder Fel-
der fr numerische Eingaben entsprechend der unteren Abbildung:

1000 U/'min

T

Es gibt folgende Eingabemdglichkeiten:

1. Direkt Uber Tastatur: Geben Sie den Wert direkt in der Eingabezeile ein. Solange die Eingabe
noch nicht abgeschlossen ist, erscheint der Text in diinner Schrift und wird noch nicht vom Pa-
rametrierprogramm tbernommen. (siehe Bild)

100| Limin

7T

Zum Abschluss der Eingabe betatigen Sie die ENTER-Taste oder wechseln in ein anderes Eingabe-
feld mit der TAB-Taste. Der Zahlenwert erscheint dann in fetter Schrift.
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2. Anklicken der Pfeiltasten: Der Wert andert sich in kleinen Schritten. (Feineinstellung)

3. Anklicken der Flachen zwischen grauem Kastchen und Pfeiltasten: Der Wert andert sich in
grolRen Schritten. (Grobeinstellung)

4. Anklicken des grauen Kastchens und bewegen der Maus mit gedruckter linker Maustaste: Der
Wert Iasst sich schnell im gesamten Wertebereich voreinstellen.

3.4.3 Steuerelemente

Die Nutzerfihrung erfolgt bevorzugt iber grafisch orientierte Fenster.

In der folgenden Tabelle sind die Steuerelemente, die in den einzelnen Fenstern benutzt werden mit
ihrer Beschreibung aufgefiihrt:

Tabelle 3: Steuerelemente

Steuerelement Name Beschreibung

Eine Option, die ein Benutzer aktivieren bzw. deaktivieren kann, in-
Kontrollkdstchen |[dem er das Kontrollkdstchen markiert. Es konnen mehrere Kontroll-

késtchen gleichzeitig aktiviert werden.

= . . Ein Feld, mit der ein Benutzer eine Option von mehreren auswéhlen
Optionsschaltfldche K
ann.

. Eine Schaltflache, mit der eine Aktion ausgeldst oder ein weiterge-
Schaltfldche

hendes Menii gestartet wird, wenn der Benutzer darauf klickt

. Eine Schaltflache, mit der ein weitergehendes Menii gestartet wird,
| “...“-Schaltflache

wenn der Benutzer darauf klickt

3.4.4 Darstellung von Einstellwerten und tatsachlichen Werten

Das Parametrierprogramm Mattke ServoCommander™ verwendet ein gegeniiber WMEMOC geéander-
tes Konzept fiir die Darstellung von Zielwerten, die einer gewlinschten Benutzereingabe entsprechen,
und den im Geréat verwendeten Istwerten.

Die neue Funktionsweise hat folgenden Ablauf:

1. der Benutzer verandert die Scrollbox, im Fenster durch Ziehen des Scrollbars oder durch direkte
Eingabe eines neuen Wertes.

2. Mattke ServoCommander™ (ibertragt den Wert an den Servopositionierregler MDR 2000.

3. Mattke ServoCommander™ liest den nun aktuell gliltigen Parameter umgehend wieder aus und
zeigt diesen im griinen Feld an. Die Scrollbox selbst bleibt unverandert.
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Drehzahlregler

-y

Fieg
" P-Regler
i+ Pl-Regler [empfohlen]

Verstarkung: 1.1 1,1

Zeitkonstante: 129 me 13,0 ms
1 »

Drehzahli tilter: 3,3lms 33ms
o N b

v  OK X Abbruch | ?  Hilfe

Begriffsdefinition:

7

% Zielwert: An den Servopositionierregler MDR 2000 Ubertragener Ziel-Wert (vom Benutzer ge-
winschte Einstellung)

s Istwert: Dieser Wert ist im Servopositionierregler MDR 2000 momentan effektiv wirksam. Eine
Abweichung zum Zielwert kann verschiedene Ursachen haben. Beispiele:
¢ Quantisierungseffekte, Rundungseffekte, etc.
¢ Der veranderte Parameter wirkt sich erst nach dem Speichern und einem RESET aus

e Temporare Wertebereichslberschreitung, z.B. Nennstrom > Maximalstrom

¢ Falsche Wertebereiche, z.B. beim Laden eines Parametersatzes von einem Servopo-
sitionierregler hoherer Leistungsklasse (Nennstrom > Geratenennstrom)

Mit dem Konzept aus unterschiedlichen Ziel- und Istwerten wird folgendes angestrebt:
Ein Parametersatz kann von einem Servopositionierregler einer Leistungsklasse in einen
Servopositionierregler einer anderen Leistungsklasse geladen werden und wieder zu-
rick. Sofern keine weitere Parametrierungen vorgenommen wurde, werden die Zielwerte
nicht verandert. Es ergeben sich lediglich unterschiedliche Istwerte aufgrund der ver-
schiedenen Leistungsklassen. Eine schrittweise Veranderung eines Parametersatzes in
Abhangigkeit von der Gerateleistungsklasse wird dadurch weitgehend vermieden.

(o
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3.4.5 Standard-Fenster

In der Grundeinstellung sind immer das Kommandofenster, das Statusfenster und das Istwertfenster
geoffnet.

Im Istwertfenster werden aktuelle Reglerparameter wie Stréme, Drehzahlen, etc. angezeigt. Die Konfi-
guration des Istwertfensters wird Uber den Menupunkt Anzeige/lstwerte geleistet. Alle anzuzeigenden
Werte missen mit einem Haken versehen werden. Mit den Optionen Alle einschalten bzw. Alle aus-
schalten kann das Istwertfenster schnell minimiert bzw. maximiert werden.

Geschwindigkeit
Istwerk: 0 U/min
Sollwert: 0 U/min

Eff. Motorstrom: 0,00 A ‘

3.4.6 Verzeichnisse

Der Mattke ServoCommander™ besitzt in der installierten Version folgende Unterverzeichnisse:

Tabelle 4: Verzeichnisstruktur

Verzeichnis Inhalt

Standard-Verzeichnis fiir Tabellen der Kurvenscheiben und Achsfehler-

kompensationen

documentation Verzeichnis der mitgelieferten Dokumentation im PDF-Format

Default-Verzeichnis fiir die Parameterdateien I

EDS-Dateien fiir den Einsatz der Servopositionierregler in einem CANo-
pen Netzwerk. Die EDS-Dateien werden auBlerdem fiir die Meniis zur

PDO-Konfiguration verwendet.

I FIRMWARE Firmware-Versionen der verschiedenen Gerétetypen I

PROFIBUS GSD-Datei, Beispielprojekte fiir SIEMENS S7 mit Funktions- und Da-
tenbausteinen

Werkzeuge fiir den Einsatz des Ethernet-Technologiemoduls

Default-Verzeichnis fiir die Klartextausgabe der Parameterdaten
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3.4.7 Kommunikation ilber Kommunikationsobjekte

Das Parametrierprogramm Mattke ServoCommander™ greift mittels sogenannter Kommunikationsob-
jekte Uber eine standardisierte, gerateinterne Softwareschnittstelle auf den Servopositionierregler
MDR 2000 zu. Bei der Abwicklung der Kommunikationsaufgaben werden intern Uberwachungen auf
folgende Fehlerzustande vorgenommen:

7

%+ Schreibzugriffe auf read-only Kommunikationsobjekte

R/

% Lesezugriffe auf write-only Kommunikationsobjekte

7

% Uber- bzw. Unterschreitungen des Wertebereiches

R/

« Fehlerhafte Datenibertragung (falsche Checksumme)

In den ersten beiden Fallen handelt es sich um fatale Fehler, die in der Praxis normalerweise nie vor -
kommen. Im letztgenannten Fall versucht das Parametrierprogramm, den Lese- bzw. Schreibvorgang
ohne Bitfehler durchzuftihren.

Die Uber- bzw. Unterschreitungen des Wertebereiches eines Kommunikationsobjektes werden mit ei-
ner Warnung angezeigt.
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4 Installation, erster Programmstart
und Kommunikation

4.1 Installation von CD-ROM

Zur Installation von CD-ROM gehen Sie folgendermal3en vor:

1. Legen Sie die CD-ROM im CD-ROM-Laufwerk ihres Computers ein.

2. Starten Sie den Windows®-Explorer.

3. Wechseln Sie auf der CD-ROM in das Verzeichnis DEUTSCH bzw. ENGLISH.
4. Starten Sie das Programm SETUP.EXE per Doppelklick.

Das Installationsprogramm legt jetzt fur Sie eine neue Programmgruppe mit dem Namen ,ServoCom-
mander” an. War die Installation erfolgreich, so wird Ihnen das durch ein entsprechendes Fenster mit-
geteilt.

4.2 Kommunikation (RS232) einstellen

Es gibt zwei mdgliche Kommunikationspfade zwischen dem Parametrierprogramm Mattke ServoCom-
mander™ und dem Servopositionierregler MDR 2000:

«  Kommunikation Uber serielle Schnittstelle (RS232)
¢ Kommunikation Gber UDP (Ethernet)

Die Kommunikation Uber UDP erfordert ein Ethernet-Modul in Technologieschacht 1, welches zu-
nachst korrekt parametriert werden muss. Diese Parametrierung geschieht normalerweise Uber
RS232. Daher wird in den Folgekapiteln zunédchst die Kommunikation Uber RS232 beschrieben. Eine
Beschreibung der Kommunikation tGber Ethernet findet sich in Kapitel 8.2.

Bei der Kommunikation Gber RS232 bendtigt das Parametrierprogramm Informationen, welche serielle
Schnittstelle (COM-Port-Nummer) und welche Ubertragungsgeschwindigkeit genutzt wird.

Im Auslieferungszustand geht das Parametrierprogramm von folgenden Daten aus:
+« Schnittstelle COM1
% Ubertragungsgeschwindigkeit 9600 Baud (Werkseinstellung der Servopositionierregler)

R/

« 8 Datenbits, 1 Stopbit, keine Paritatsuberprifung. Diese Einstellungen sind fest!
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Beim Programmstart versucht das Programm, eine Kommunikation zu einem Servopositionierregler
Uber RS232 herzustellen. Falls dies fehlschlagt, erscheint eine Fehlermeldung im Mattke ServoCom-
mander™ (siehe Kapitel 4.4, Seite 30).

Um die Daten fir die Kommunikation Uber RS232 korrekt einzustellen, missen folgende Schritte
durchgefiihrt werden:

B 1. SchlielRen Sie den Servopositionierregler MDR 2000 komplett an.

2. Verbinden Sie eine freie Schnittstelle des PCs Uber ein Null-Modem-Kabel mit dem
Servopositionierregler MDR 2000.

3. Schalten Sie den Servopositionierregler MDR 2000 ein.
4. Starten Sie das Parametrierprogramm Mattke ServoCommander™.

Wenn Sie im Schaltflachenmeni die ,RS232-Schaltflache griin markiert sehen (siehe Bild), sind die
Kommunikationsparameter bereits korrekt eingestellt.

* Mattke ServoCommander Vers. 2.8

Datei  Betriebsrnodus  Anzeige  Parameter  Fehler  Cplionen  Hilfe

-|§|§ II|E nl UDF‘| Offline @‘

I
Falls Sie stattdessen eine Fehlermeldung erscheint, lesen Sie bitte die Kapitel 4.3 Einstellung der seri-
ellen Schnittstelle (Seite 29) und Kapitel 4.4 Problembehebung bei serieller Kommunikation, (Sei-
te 30).
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4.3 Einstellung der seriellen Schnittstelle

Wenn das Parametrierprogramm Mattke ServoCommander™ die serielle Schnittstelle nicht 6ffnen
kann, erscheint beim Programmestart folgendes Fehlerfenster:

(* Mit alten Parametern noch einmal probieren [COM1, 115200 B aud];
(" COM-Port wechseln

" Offline-Parametrierung

"~ UDP-Kommunikation aktivieren [Ethernet]

" Programm beenden

Ursache flr diesen Fehler sind entweder eine falsch eingestellte Schnittstelle (meist eine Einstellung
des Maustreibers) oder ein anderes Windows®- oder MS-DOS®-basiertes Programm, das auf die seri-
elle Schnittstelle zugreift.

Um den Zugriffskonflikt mit einem auf die Schnittstelle benutzenden Programm zu I6sen, beenden Sie
das andere Programm (bei MS-DOS®-basierten Programmen unbedingt auch die Eingabeaufforde-
rung beenden!) und klicken anschlieRend auf Mit alten Parametern noch einmal probieren.

Um eine falsch eingestellte Schnittstelle zu korrigieren, klicken Sie auf den Optionsschaltflache Com-
port wechseln und folgen den angegebenen Anweisungen. (Siehe hierzu auch Kapitel 13.18.1, Seite
191).

Die Offline-Parametrierung ist keine sinnvolle Option fiir die Erstinbetriebnahme. Nahere Informatio-
nen hierzu finden Sie in Kapitel 9.2

Die Option UDP-Kommunikation aktivieren (Ethernet) ist ebenfalls keine sinnvolle Option fir die
Erstinbetriebnahme. Nahere Informationen hierzu finden Sie in Kapitel 8.2.

Durch das Anklicken der Optionsschaltflache Programm beenden wird der Mattke ServoComman-
der™ sofort beendet.
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4.4 Problembehebung bei serieller Kommunikation

Wenn das Parametrierprogramm Mattke ServoCommander™ keine Verbindung Uber RS232 zum Ser-
vopositionierregler MDR 2000 aufbauen kann, erscheint folgendes Fehlerfenster:

o

Mit alten Parametern noch einmal probieren [COM1. 115200 Baud):
COM-Port wechseln

Baudraten durchsuchen
Offline-Parametrierung
Firmware-Download

UDP-Kommunikation aktivieren [Ethernet]

i T T i i R

Programm beenden

| " OK

Die nachfolgende Tabelle beschreibt mdgliche Fehlerursachen und Fehlerbehebungsstrategien:

Tabelle 5: Problembehebung bei serieller Kommunikation

Ursache MaRnahme

Kommunikation hat sich ‘verschluckt’ Auf Mit alten Parametern noch einmal probieren kli-
cken.

Ausgewahlter Comport ist falsch Auf Comport wechseln klicken und den Anweisungen
folgen.

Baudraten von Parametrierprogramm Auf Baudraten durchsuchen klicken.
Mattke ServoCommander™ und Servopo-
sitionierregler MDR 2000 stimmen nicht

Uberein

Kommunikation des Servopositionierreg- RESET am Servopositionierregler MDR 2000 ausfuhren,

lers MDR 2000 gestort. danach auf Mit alten Parametern noch einmal probie-
ren klicken.

Servopositionierregler MDR 2000 besitzt Option Firmware-Download wahlen und den weiteren
keine bzw. unvollstandige Firmware. Anweisungen folgen.

Die Kommunikation soll tiber UDP erfol- Die Option UDP-Kommunikation aktivieren (Ethernet)
gen, nicht Uber RS232 wahlen. (Siehe hierzu auch Kapitel 8.2).
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| Ursache MaRnahme I

Hardware-Fehler: Fehler beheben, danach auf Mit alten Parametern noch
einmal probieren klicken.

Servopositionierregler MDR 2000 nicht
eingeschaltet

Verbindungskabel steckt nicht

Verbindungskabel gebrochen

Verbindungskabel zu lang Baudrate reduzieren oder kirzeres Kabel verwenden.

Die Offline-Parametrierung ist nur dann sinnvoll, wenn Sie Parametersatzdateien ohne Servopositio-
nierregler MDR 2000 bearbeiten wollen. (Siehe hierzu das Kapitel 9.2, Seite 94).

4.5 Optimierung der Kommunikation iber RS232

Die Ubertragungsgeschwindigkeit des Servopositionierreglers (RS232) ist per Default auf 9600 Baud
gesetzt. Im MenlU Optionen/Kommunikation/Kommunikationsparameter RS232/Baudrate... kann
die Baudrate ausgehend von der aktuellen Ubertragungsgeschwindigkeit erhéht werden.

Aktuelle
Ibert

9600 Baud

hwindigkeit: 38400 B aud =
9600 Baud

19200 B aud

- 38400 Baud

57600 Baud
115200 Baud

Bevorzugte
ik

v DK X Abbruch

Dazu wird eine Bevorzugte Ubertragungsgeschwindigkeit ausgewahlt. Der Mattke ServoComman-
der™ versucht, mit der vorgegebenen Baudrate eine Kommunikation aufzubauen, woraufhin die be-
vorzugte Ubertragungsgeschwindigkeit akzeptiert oder auf eine niedrigere Baudrate zuriickgeschaltet
wird. Die realisierte Baudrate wird als Aktuelle Ubertragungsgeschwindigkeit angezeigt.

Diese Baudrate gilt fir die "normale" Online-Kommunikation. Fir den Firmware-Download wird eine
spezielle Baudratenauswahl vorgenommen.
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5 Firmware laden und Erstinbetrieb-
nahme durchfuhren

5.1 Firmware laden

Die Firmware ist das "Betriebsprogramm" des Servopositionierreglers MDR 2000. Standardmafig
werden die Servopositionierregler MDR 2000 bereits mit Firmware ausgeliefert. Folgende Umstande
kdnnen das Laden einer neuen Firmware notwendig machen:

7

% Update auf eine neue Firmware-Version: Das Parametrierprogramm Mattke ServoComman-
der™ besitzt im Zuge der Produktweiterentwicklung unter Umstanden Optionen, die nur mit einer
entsprechend weiter entwickelten Firmware-Version zusammenarbeiten. Falls der Versionsstand
der Firmware zu alt gegenliber dem Mattke ServoCommander™ ist, erscheint folgendes Fenster:

E s wurde eine alte Firmware mit der Yersionsnummer 1.140 gefunden!
Aktuelle Yersion = 1.160. Servo Co der besitzt feat . die mit dieser

Firmware-¥erzion noch nicht unterstuzt werden. Ez wird empfohlen. ein
Firmware-Update durchzufuhren.

Aktuelle Firmware laden [empfohlen) I

lgnarieren [nicht empfahlen)

Ein Firmware-Download wird in diesen Fallen empfohlen! Wahlen Sie hier die Option Aktuelle Firm-
ware laden.

R/

+ Laden einer kundenspezifischen Firmware: Starten Sie in diesem Fall das Laden der Firmware
Uber das Hauptmen (siehe unten)

« Unvollstandige Firmware (beispielsweise aufgrund eines abgebrochen Firmware-Down-
loads):

Falls der Servopositionierregler MDR 2000 keine oder nur eine unvollstdndige Firmware-Version
besitzt, erscheint folgendes Fenster:

warnung x|

& Servo hat keine Firmware! Jetzt ladeny

Mein |
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In diesem Fall ist ein Firmware-Download unbedingt erforderlich! Es wird automatisch das Firmware-

Download Menii aufgerufen.

o Falls die korrekte Firmware bereits im Servopositionierregler vorhanden ist, erscheinen
ﬂ' die oben angegebenen Meldungen nicht. In diesem Fall kann das Kapitel Ubersprungen
werden!
o : " . -
Der Firmware-Download kann auch Uber das Menu Datei/Firmware-Download gestar-
ﬂ, tet werden!

Zu Beginn des Firmware-Download erscheint ein Fenster, in dem Sie die Firmware-Datei auswahlen

mussen. Die Standard-Firmware ist fr zwei unterschiedliche Konfigurationen verflugbar:

*,
0‘0

.Standard“. Die Firmware-Dateien fir diese Gerate haben keinen Namenszusatz (z.B.
MDR2000_3p3_1p1.MOT). Dabei handelt es sich um die (einphasigen) Gerate MDR 2100 bis zur
Seriennummer #999. Bitte wenden Sie sich bei Riickfragen an den Technischen Support.

Standard-Firmware fir die Gerate mit integrierter Sicherheitstechnik (,iS“). Die Firmware-Dateien
fur diese Gerate haben den Namenszusatz "_iS" (z.B. MDR2000_3p3_1p1_iS.MOT). Dabei han-
delt es sich um alle dreiphasig gespeiste Gerate MDR 2300 sowie um die einphasig gespeisten
Gerate MDR 2100 ab der Seriennummer #1000, auch erkennbar durch den Stecker [X3] vorne auf
der Frontseite. Bitte wenden Sie sich bei Rickfragen an den Technischen Support.

Aufgrund der unterschiedlichen Hardware-Konfiguration der Gerate muss die jeweils geeignete Firm-
ware in den Servopositionierregler geladen werden. Eine ungeeignete Firmware wird durch folgende
Meldung angezeigt:

x

@ Diese Firmware ist nicht fur das Gerat geeignet!

Als nachstes erscheint ein Fenster zur Auswahl der Ubertragungsgeschwindigkeit (Baudrate).

Baudrate Book

—Baudrate Boot

" A800

9600

38400

r
" 57600
r

115200

Versuchen Sie es zunachst mit einer Baudrate von 115200 Baud. Falls sich Probleme in der Daten-
Ubertragung ergeben (Fehlermeldungen), missen Sie die Baudrate im nachsten Versuch reduzieren.
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Ein erfolgreicher Firmware-Download wird durch die untenstehende Meldung angezeigt:

Fi wurde erfolgreich geladen!
 OK

Falls der Firmware-Download nicht erfolgreich war, wird dies durch die Meldung Fehler beim Firmwa-
re-Download angezeigt. Ursache ist meist ein Kommunikationsfehler bei der Ubertragung der Daten in
den Servopositionierregler MDR 2000. Wiederholen Sie den oben beschriebenen Vorgang mit einer
kleineren Baudrate.

5.2 Erstinbetriebnahme

Die Erstinbetriebnahme ist ein Hilfsmittel, um Benutzern, die keine Experten sind, die Inbetriebnahme
des Motors / Antriebs zu ermdglichen. Dazu werden dialogorientiert mehrere Menis durchlaufen, die
teilweise automatische Identifizierungsmechanismen der Firmware nutzen.

Die Erstinbetriebnahme des Servopositionierreglers kann vorgenommen werden, wenn
1. das Parametrierprogramm Mattke ServoCommander™ ordnungsgemaf installiert wurde und

2. eine Kommunikation zum Servopositionierregler MDR 2000 besteht

GEFAHR!

IS0 Fihren Sie die Schritte der Grundeinstellungen in der Reihenfolge des Handbuches aus!
Eine Nichtbefolgung kann die Zerstérung des Motors und/oder des Servopositionierreg-
lers zur Folge haben!

Folgende Programmpunkte bzw. Menuls werden bei der Erstinbetriebnahme durchlaufen:
1. Ricksetzen der Erstinbetriebnahmeinformation (empfohlen)

Abfrage: Standard-Antrieb oder Sondermotor?

Laden eines Parametersatzes (optional)

Grundkonfiguration

Anzeigeeinheiten

2

3

4

5

6. Eingabegrenzen
7. 10-Konfiguration

8. Motordaten / Motorselektion
9. Sicherheitsparameter

10. PFC-Parameter

11. Temperaturiberwachung
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12.
13.
14.
15.
16.
17.
18.

Kommutiergeber

Winkelgebereinstellungen / Winkelgeberidentifikation
Stromreglereinstellungen / Stromregleridentifikation
Endschaltereinstellungen

Parametrierung des Drehzahlreglers

Parametrierung des Lagereglers

Sichern des Parametersatzes im Servo / als Datei

Die meisten der in den Folgekapiteln erlduterten Funktionselemente sind im Parametrier-
ﬂ' programm auch Uber einen Direktzugriff iber die Menlleiste zuganglich.

5.2.1 Erstinbetriebnahmewarnung

Das Parametrierprogramm Mattke ServoCommander™ erkennt, wenn eine Erstinbetriebnahme des
Servopositionierreglers noch nicht durchgefiihrt wurde. Es erscheint dann folgende Meldung:

Dieger 5ervoregler wurde big jetzt noch nicht [vollstandig] parametriert!
Wollen Sie jetzt eine Erstinbetriebnahme durchfiuhren?

Erstinbetriebnah |

Alz “in Betrieb genommen™ markieren. Mur fur erfahrene Benutzer! |

Ignorieren [nicht empfohlen) |

Nicht erfahrene Benutzer sollten an dieser Stelle jetzt eine Erstinbetriebnahme durchfiihren. Dies wird
in den folgenden Kapiteln erklart.

Sie kdnnen auch bei einem bereits in Betrieb genommen Servopositionierregler der Familie MDR
2000 die Erstinbetriebnahme starten. Wahlen Sie hierzu den Menupunkt Datei/Erstinbetriebnahme.

o Wenn der Default-Parametersatz im EEPROM des Reglers gespeichert ist (Ausliefe-
ﬂ' rungszustand) besitzt der Regler den Status ,nicht in Betrieb genommen®. Die 7-Seg-
ment-Anzeige zeigt in diesem Fall den Buchstaben ,A".
Sobald eines der relevanten Fenster zur Erstinbetriebnahme (z.B. das Menu Winkelge-
ber-Einstellungen) geoffnet und ein Wert darin verandert wurde, wird die Anzeige , A"
wieder ausgeblendet.
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5.2.2 Riicksetzen der Erstinbetriebnahmeinformation

Der Inbetriebnahmestatus der zu durchlaufenden Punkte wird im Servopositionierregler in separaten
Bits gespeichert. Sie zeigen an, ob die entsprechend zugeordnete Funktion oder Einstellung in Betrieb
genommen wurden oder nicht. Fir die vollstandige Durchfiihrung der Erstinbetriebnahme wird daher
empfohlen, zuerst die gesamte Erstinbetriebnahmeinformation zuriickzusetzen.

5.2.3 Abfrage Standard-Antrieb oder Sondermotor

Die menlgefiihrte Erstinbetriebnahme ist auf Motoren mit Gebern mit Kommutiersignalen optimiert.
Daher wird im ersten Schritt der Typ des Winkelgebers abgefragt:

Konfiguration L
~Bitte wahlen Sie thren Motor aus.
4 ‘Servomotor mit iergeber:

(" Linearmotor ohne Kommutiergeber

Eine speziell auf Linearmotoren bzw. Motoren ohne Kommutiergeber (z.B. einige Torque-Motoren)
ausgerichtete menigefihrte Erstinbetriebnahme wird bis zur Parametriersoftware-Version 2.7 noch
nicht unterstitzt. Es ist nur mdglich, einen passend voreingestellten Parametersatz zu laden. Auf
Wunsch kann der Benutzer die restliche Erstinbetriebnahme durchlaufen und Parameter kontrollieren
bzw. andern. Bitte wahlen Sie die zutreffende Applikation aus.

5.2.4 Laden eines voreingestellten Parametersatzes

Die Erstinbetriebnahmesteuerung gibt Ihnen jetzt folgende Information:

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000 Ausgabe 3.0



Seite 37

Erstinbetriebnahme

—Erstinbetriecbnah

O Parametersatz laden
O Grundkonfiguration

Parametersatz laden

Haben Sie von lhrem Yertriebspartner eine

Stromregler
Endschalter
Drehzahlregler

Lageregler

- - . Diskette/Datei [*.dco] mit Parameterdaten fur lhren
O Anzeceinheiten Antrieb erhalten?
O 1/0-Konfiguration 5 _ 5 -

Wenn ja. klicken Sie auf "Weiter >>" zonst auf

O Motordaten “Uberspringen”
O Sicherheitsparameter
() PFC
O Temperaturuberwachung
O Kosinbietuoh sl Weiter 3> | Uberspringen
) Winkelgeber - Einstell
O Offset, Phasenfolge 2 Hilfe |

Parametersatz sichern

O

ﬂ' Sie erreichen diesen Menipunkt direkt Giber das Meni Datei/Parametersatz/Datei 6ffnen

Es erscheint folgendes Fenster:

Laden won Festplatte / Diskesie

Dotees | Eomemanter |

D aleisusmashi
X Abluuch
= L T Hike
= FROGHAMME
B MATTKE
75 SEHWUIDIMMANIFE R
[Bervice Commuricsion Objects (*deo) = [1=0: 01 =l
[abwibeac hishusg:
Fiizgleztat
Hatnityp:
HBeachisbung:
[t

Wenn Sie eine Parametersatzdatei fir Ihren Antrieb vom Vertriebspartner erhalten haben, kénnen Sie
diese jetzt laden.

1. Gewlinschten Parametersatz auswéahlen. Parametersatze enden mit *.DCO

2. Klicken Sie auf OK, um den Parametersatz in den Servopositionierregler MDR 2000 zu tbertra-
gen.

Der Parametersatz wird jetzt in den Servopositionierregler geschrieben. Ein Balken zeigt lhnen den
Stand der Ubertragung an.
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O
Je nach Inhalt der *.DCO-Datei ist eine weitere Erstinbetriebnahme notwendig oder nur
ﬂ, optional. Wir empfehlen, die Erstinbetriebnahme komplett durchzufiihren.

5.2.5 Grundkonfiguration

AuBerhalb der Erstinbetriebnahme Iasst sich das Fenster GUber das Meni Parameter/Anwendungs-
parameter/Grundkonfiguration aufrufen. Es erscheint folgendes Fenster:

Grundkonfiguration

Grundkonfigurati |E

—A d

{* rotatorisch
" uanslatorisch

I | Linearmotor,

K onfi
™ Haltemomentkompenszation

I~ Motor ohne Kommutiergeber

Vorzeichen

+ positiv

" negativ

Weitere Ei

Getriebe Anzeigeeinheiten |

Rundachse |

Anzeigeeinheiten:
u

UW/min
Udmints
Einstellungen... |

0K | X Abbruch | ?  Hile |

O
ﬂ, Im Zustand "Erstinbetriebnahme" sind einige Fensterelemente ausgeblendet!

Im Auswabhlfeld Anwendung lasst sich auswahlen, ob Sie eine rotatorische Anwendung haben (Anzei-
geeinheiten in Umdrehungen, Grad oder Radiant) oder eine translatorische Anwendung (Anzeige in
Wegeinheiten). Hier kann optional das Kontrollkastchen Linearmotor aktiviert werden. Hierdurch an-
dert sich das Schaubild im unteren Fensterteil. Beim Einsatz von Linearmotoren ist unbedingt auch
das Kontrollkastchen Motor ohne Kommutiergeber zu markieren, s.u.

Das Kontrollkdstchen Haltemomentkompensation ist zu aktivieren, wenn die Applikation durch ein
dauerhaftes Moment in einer Richtung beansprucht wird (z.B. Gewichtskraft bei einer Vertikalachse).
In diesem Fall wird im Servopositionierregler MDR 2000 bei Drehzahl- und Lageregelung sowie im Po-
sitionierbetrieb beim Lésen der Haltebremse das Haltemoment vorgesteuert, um das Durchsacken der
Achse aufgrund des Eigengewichts zu minimieren. Das erforderliche Haltemoment wird vom Servopo-
sitionierregler MDR 2000 bei jedem Erteilen der Reglerfreigabe automatisch aktualisiert. Auf diese
Weise werden moglichen Veranderungen der Last laufend nachgeflhrt. Bei Reglerfreigabe nach erst-
maliger Aktivierung der Haltemomentkompensation ist das vorgesteuerte Haltemoment noch Null.
Wenn die Haltemomentkompensation nicht aktiviert ist, dann wird die Vorsteuerung automatisch auf
Null gesetzt.
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[m]
ﬂ' In der Betriebsart Drehmomentregelung wird kein Haltemoment vorgesteuert.

Grundkonfiguration )

—Anwendung — Konfiguration
7 rotatorisch

¥ Haltemomentkompensation:

i+ translatorisch

L i [~ Motor ohne Kommutiergeber
inearmotor

—Worzeichen —weitere Einstellungen
& positiy Yorzchubkonztante Anzeigeeinheiten
" negativ

: _“5-!. Anzeigeeinheiten:
mm
T

mm/z

o mmJz?
T ]

Einztellungen. ..

DK Ix Abbruch | 7 Hilfe |

Das Kontrollkdstchen Motor ohne Kommutiergeber ist bei allen Antrieben zu aktivieren, bei denen
der angeschlossene Winkelgeber keine Kommutiersignale liefert, z.B. bei Linearmotoren. Das Kon-
trollkastchen ist daher ebenfalls auch zu aktivieren, wenn es sich um eine rotatorische Anwendung
handelt, die keine Kommutiersignale liefert.

Das Auswahlfeld Vorzeichen ist momentan noch ohne Funktion.

Das Auswahlfeld Weitere Einstellungen hangt von der Anwendung ab:

rotatorisch: Die Schaltflache Getriebe Anzeigeeinheiten fihrt zum Meni Anzeigeeinheiten wo Sie
Werte fur Ihr Getriebe eingeben kénnen.
(Siehe dazu auch Kapitel 5.2.7 Seite 44).

Die Schaltflache Rundachse ermdglicht die Einstellung von Verfahrbereichen und die
Vorgabe des Verhaltens der Positioniersteuerung wenn in diesem Verfahrbereich po-
sitioniert wird. (Siehe dazu auch Kapitel 5.2.7, Seite 44).

translatorisch:  Die Schaltflache Vorschubkonstante Anzeigeeinheiten fiihrt zum Menl Anzeigeein-
heiten wo Sie Werte fiir Ihr Getriebe eingeben kdénnen.
(Siehe dazu auch Kapitel 5.2.7, Seite 44).

Im hellblauen Feld sind die aktuell gliltigen Anzeigeeinheiten dargestellt. Uber die Schaltflache Einstel-
lungen ... gelangen Sie ebenfalls in das Meni Anzeigeeinheiten (Kap. 5.2.7).
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Grundkonfiguration

Grundkonfiguration Emeilerungl

¥erfahren: pusrichteschrittverfahren hd
Durchdrehschutz: 1000,00 U/imin
4 I I 3
Einschwingzeit:
1,00 s 1008
4 I I »
Suchintervall: —
20 ©
4 I I L4
Prisfzschwelle: 24,99 Y%
4 I I L4
Suchgeschwindigkeit : 180,00 %=
4 I I L4
O Kommutieriage giiftig zuricksetzen |
Parameter nur fur Motoren ohne Kommutiergeber.
‘Warnung: Bitte andern Sie diese Parameter nur, wenn Sie Fachmann sind!

v 0K I X aAbbruch

Diese Parameter sind nur fur Applikationen mit Winkelgebern ohne Kommutiersignale wirksam, z.B.
Linearmotoren.

Ungunstige Einstellungen kénnen dazu fiihren, dass die automatische Bestimmung der
ke Kommutierlage nicht mehr erfolgreich durchgeflihrt werden kann. Einstellungen sind da-
her nur von Experten bzw. nach Riicksprache durchzufiihren!

Durchdrehschutz

Schutzmechanismus, um bei reinen Inkrementalgebern auf Zahlfehler reagieren zu kénnen. Das Ver-
fahren tGberwacht den Antrieb auf ,unkontrollierte Bewegungen®.

Je nach Betriebsart wird der Durchdrehschutz tGiber unterschiedliche Mechanismen realisiert:
Betriebsart Mechanismus

Drehmomentregelung Vergleich mit dem aktuellen Drehzahlistwert, da kein sinnvoller
Drehzahlsollwert zur Verfliigung steht.

Drehzahlregelung Positio- Vergleich mit der Differenz aus Drehzahlsollwert und Drehzahlist-
nieren wert

O
Der Parameter ist nicht identisch mit dem Durchdrehschutz, der Giber das Meni Parame-
ﬂ' ter/Sicherheitsparameter... zuganglich ist.
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Verfahren

Fir eine korrekte Kommutierung des Motors muss vor der ersten Reglerfreigabe nach Einschalten des
Servopositionierreglers die Kommutierlage giiltig sein. Hierzu ist die Kenntnis des Geberwinkels bezo-
gen auf 1 Umdrehung erforderlich. Bei rein inkrementellen Winkelgebersystemen ist dies z.B. nicht ge-
geben. Fur solche Konfigurationen stehen zur Bestimmung der Kommutierlage bei der ersten Regler-
freigabe verschiedene Verfahren zur Auswahl. Diese unterscheiden sich durch die flr das Verfahren
spezifisch bendtigte Bewegung und deren Randbedingungen, z.B. den physikalischen Eigenschaften
des Antriebs.

Der Benutzer kann folgende Verfahren einstellen:

7
L X4

7
L X4

Ausrichteschrittverfahren

Das Verfahren bewegt den Antrieb gesteuert Uber das doppelte Suchintervall. Dabei kann je nach
Anfangslage zu Beginn eine ruckartige Bewegung auftreten. Nicht geeignet fir vertikale Applika-
tionen.

Reaktionsverfahren (empfohlen)

Fir alle Antriebe ohne Bremseinrichtung, geeignet fur horizontale und vertikale Applikationen. Zur
Bestimmung der Kommutierlage genlgt eine geringe Beweglichkeit (quasi bewegungslos).

Siattigungsverfahren

Dieses Verfahren eignet sich nicht fir eisenlose Antriebe. Es erfordert weiterhin einen festge-
bremsten Antrieb, da wahrend der Bestimmung der Kommutierlage keine Bewegung des Antriebs
zugelassen ist (bewegungslos). Es ist fir horizontale und vertikale Applikationen geeignet.

Aus der Auswahl des Verfahrens ergeben sich die relevanten Parameter zur Anpassung des Prozes-
ses zur Bestimmung der Kommutierlage an die Applikation. Entsprechend &ndert sich die Oberflache.

Ausrichteschrittverfahren

R/
0.0

Einschwingzeit:

1,00 = 1,00 s

4 I I 3
Suchintervall: —

20 ¢

4 I I b
Priafschwelle: 24,99 %

4 I I b
Suchgeschwindigkeit: 180,00 *'s

4 I I b

Einschwingzeit

Wartezeit zum Abklingen von Einschwingvorgangen, z.B. des Motorstroms, der mechanischen
Anfangsbewegung in die Kommutierlage etc. Passen Sie diesen Parameter an die jeweilige trage
Masse lhrer Applikation an.

Suchintervall

Winkelbereich (elektrisch), Gber den der Kommutierwinkel bei der Bestimmung der Kommutierlage
verstellt wird.
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R/
0.0

Priifschwelle

Anteil am Suchintervall, dem die mechanische Lage folgen muss. Da es sich um einen gesteuer-
ten Vorgang handelt, andert sich die mechanische Lage z.B. aufgrund von Rastmomenten nicht
um den gleichen Betrag. Die Prifschwelle dient u.a. der Erkennung einer mechanischen Endlage
(Anschlag).

Beispiel:

Bei einem Suchintervall von 60° und einer Prifschwelle von 50 % muss die mechanische Lage
um mindestens 30° folgen.

Suchgeschwindigkeit

Winkelgeschwindigkeit des Kommutierwinkels im Suchintervall. Passen Sie diesen Parameter an
die jeweilige trage Masse, Rastmomente etc. Ihrer Applikation an.

Reaktionsverfahren, Sattigungsverfahren

Stromreduktion 100,00 %

CEriar

Skalierung Priifstrom

Bei Applikationen mit der Tendenz zu mechanischen Schwingungen muss fir das Reaktionsver-
fahren ggf. der Strom reduziert werden. Andernfalls wird das Messergebnis unbrauchbar und eine
Fehlermeldung (35-5) ausgeldst. Wenn eine Fehlermeldung auftritt, sollte der Strom schrittweise
reduziert werden.

LED ,,Kommentierlage giiltig*

Hier wird angezeigt, dass die Kommutierlage erfolgreich bestimmt wurde. Dieser Status wird z.B. bei
Auftreten eines Winkelgeberfehlers geldscht. Diese Anzeige ist nur fir Motoren mit Winkelgebern
ohne Kommutiersignale relevant.

Zuriicksetzen

Diese Schaltflache dient als Inbetriebnahme-Hilfe. Bei der erstmaligen Anpassung eines Antriebs an
die Applikation kann hierdurch die Einstellung der Parameter erleichtert werden. Durch Zurlicksetzen
des Status ,Kommutierlage gultig“ wird der Prozess dann wieder bei Erteilen der Reglerfreigabe gest-
artet. Auf diese Weise lassen sich die Verfahren gezielt wiederholt aktivieren.
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5.2.6 Rundachsbetrieb

In diesem Menu kdnnen Rundachsapplikationen eingestellt werden. Diese sind zum Beispiel bei
Rundtischen von Bedeutung.

Bei einer Rundachsapplikation wird die Istlage kiinstlich auf ein Intervall beschrankt. Uberschreitet die
Istlage den rechten Rand des Intervalls, nimmt sie den linken Grenzwert an und umgekehrt.

Rundachsmodus Synchronlage 7

~Modus
ster Weg
" Drehri aus Positi
¢ Drehrichtung immer positiv
) Drehrichtung immer negativ
Bereichsgrenzen
von... bis...
|-2147483698,00 U [2147483698,00 U
Rundachsmodus Synchronlage-
&+ inaktiv
" aktiv
~—Bereichsgrenzen Synchronlage
von... bis...
|-2147483648,00 U [2147483648,00 U
« oK X Abbruch I

Im Bereich Modus des Rundachsverhaltens bestehen die folgenden Optionen
1. inaktiv: Die Rundachse ist nicht aktiv. Die Begrenzung der Istlage wird nicht durchgefihrt

2. kurzester Weg: Die Rundachse ist aktiv. Bei einer Positionierung wird der kiirzeste Weg ge-
fahren. Wenn beispielsweise der Rundachs-Bereich von 0 U ... 5 U definiert ist und die aktuel-
le Istposition 4,5 U ist erfolgt die Positionierung zur neuen Sollposition von 0,5 U mittels einer
Umdrehung in positiver Richtung, da er damit das Ziel auf einem kirzeren Weg erreicht.

3. Drehrichtung aus Positionssatz: Die Rundachse ist aktiv. Die Drehrichtung wird im Positions-
satz festgelegt. (Siehe dazu auch Kapitel 11.3.4.1.3, Seite123).

4. Drehrichtung immer positiv: Die Rundachse ist aktiv. Bei allen Positionier- und Verfahrvorgan-
gen wird immer die positive Bewegungsrichtung gewahlt.

5. Drehrichtung immer negativ: Die Rundachse ist aktiv. Bei allen Positionier- und Verfahrvor-
gangen wird immer die negative Bewegungsrichtung gewahlt.

Der Bereich Bereichsgrenzen dient zur Einstellung des Intervalls fir die Begrenzung der Istlage.

i Die untere Grenze des Intervalls ist im Intervall mit enthalten, wahrend die obere Grenze

nicht mehr dazu gehort! Dies erlaubt dem Benutzer eine komfortablere Einstellung des
Eingabebereichs.

Beispiel: Es soll eine Rundachse von genau einer Umdrehung definiert werden!

falsche Einstellung: von =0 U, bis = 0,99999 U
richtige Einstellung: von =0 U, bis=1U

Im Bereich Rundachsmodus Synchronlage kann eine Rundachsfunktionalitat fur die Synchronlage ak-
tiviert bzw. deaktiviert werden. Unabhangig von den eingestellten Bereichsgrenzen der Standard-Run-
dachsfunktionalitat bzw. deren Modus kann dies separat fur die ausgewahlte Synchronlage verwendet
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werden. Somit kdnnen sich Masterposition (Synchronlage) und Slaveposition unterschiedliche Positi-
onsbereiche nutzen.

Im Feld Bereichsgrenzen Synchronlage wird das Intervall fir die Begrenzung der Synchronlage fest-
gelegt. Das Intervall beschrankt den numerischen Bereich der Positionswerte. Wenn eine dieser Gren-
ze Uberschritten wird, springt der Positionsistwert automatisch an die jeweils andere Grenze.

A Die Rundachskonfiguration lasst sich sehr vorteilhaft bei Drehtelleranwendungen im Zu-
sammenspiel mit Wegprogrammen und Lagetriggern einsetzten. Es ergeben sich die fol-
genden Vorteile:

«» Kein sich addierender Lageversatz bei fortschreitender Taktung in dieselbe Richtung
(Vorraussetzung ist ein Getriebefaktor, der sich als ganzzahliger Zahler und Nenner
darstellen lasst)

% Uber Wegprogramme kénnen Schrittketten zum Freifahren und Lésen implementiert
werden

« Lagetrigger signalisieren der Uberlagerten Steuerung bestimmte Positionen oder
Nulllagen des Drehtellers

+ Reduktion des Programmieraufwandes auf der Steuerungsseite

5.2.7 Einstellung der Anzeigeinheiten

Da die Einstellung der Anzeigeeinheiten ein komplexes Thema ist, wird hier nur auf die Grundlagen
eingegangen. Eine detaillierte Beschreibung finden Sie in (Kapitel 6.7 Optimierung des Stromreglers,
Seite 74).

AuBerhalb der Erstinbetriebnahme lasst sich das Fenster Uber das Meni Optionen/Anzeigeeinheiten
aufrufen. Es erscheint folgendes Fenster:

Anzeigeeinheiten

— v ]
g ~Getiiebe
Abbruch
- Standardwerte [ mit Getricbe X
. 9 Hille
Benutzerdefiniert Antrieb: 50

Abtrieb: 3

& |[iiZmin]
O

Direkteingabe |

PR & U/mints
Couse

Umdrehungen [U] |

2> i |

u
U/min
U/min/s

[¥ Diehmoment in Nm Faktar ‘

O
ﬂ' Im Zustand "Erstinbetriebnahme" sind einige Fensterelemente ausgeblendet!
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Im Feld Anzeigemodus lasst sich eine "Grobeinstellung" der Anzeigeeinheiten vornehmen. Der Modus
"Standardwerte" deckt 90% aller Applikationen ab. Die Moglichkeiten Benutzerdefiniert und Di-
rekteingabe werden in (Kapitel 7, Seite 81) erklart.

5.2.7.1 Rotatorischer Betrieb

Fir rotatorische Systeme gibt es folgende Mdglichkeiten:

R/

¢ Positionen in Umdrehungen, Grad oder Radiant

7

% Geschwindigkeiten in [Positionseinheiten]/s (*)

R/

% Beschleunigungen in [Positionseinheiten]/s? (*)

(*): Im Modus "Umdrehungen" sind folgende Kombinationen flr Geschwindigkeiten und Beschleuni-
gungen maglich:

Tabelle 6: Anzeigeeinheiten: Rotatorischer Betrieb

Kombination Drehzahl Beschleunigung

U/min U/min/s

U/min U/s?

Ul/s U/s?

Im rotatorischen Betrieb haben Sie die Moglichkeit, ein Getriebe einzugeben, wenn Sie Ihre Applikati-
on auf die abtriebsseitige Einheit einstellen wollen. Aktivieren Sie hierzu das Kontrollkdstchen mit Ge-
triebe:

rGetriebe

[+ mit Getriebe

Antrieb: IE
Abtrieb: |1
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5.2.7.2 Translatorischer Betrieb

Fir translatorische Systeme gibt es folgende Mdglichkeiten:

R/

% Positionen in Wegeinheiten (m, mm, um)

7

% Geschwindigkeiten in [Wegeinheiten]/s;

R/

% Beschleunigungen in [Wegeinheiten]/s?

Im translatorischen Betrieb miissen Sie definieren, welche Wegeinheit einer Motorumdrehung ent-
spricht. Dies muss im Feld Vorschubkonstante eingetragen werden.

 Tranzlatorische Anwendung

Yorschubkonstante

23.6000000000

mm pro Umdrehung

5.2.7.3 Weitere Einstellmdglichkeiten

Im Bereich Anzeigeeinheiten lassen sich die jeweiligen Einheiten (rotatorischer oder translatorischer
Betrieb) aussuchen. Falls Sie die Grundeinstellung wechseln wollen, klicken Sie auf die Schaltflache
rotatorisch >> translatorisch bzw. translatorisch >> rotatorisch.

Sie kdnnen einstellen, ob Sie Momente in A oder Nm angezeigt haben mdéchten. Im letzteren Fall akti-
vieren Sie die das Kontrollkdstchen Momente in Nm. Voraussetzung ist eine korrekte Umrechnungs-
konstante (A->Nm). Diese kénnen Sie einstellen, wenn Sie die Schaltflache Faktor betatigen.

Unter dem Reiter Nachkommastellen konnen Sie eingeben, mit wie vielen Nachkommastellen die
Werte fir Positionen, Geschwindigkeiten und Beschleunigungen angezeigt werden sollen.

!
X Abbruch
| Lage

?  Hite
Nachkommastellen 2 ;I

Nachkommastellen 2

Nachkommastellen

Der Reiter Direkteingabe ist in (Kapitel, 7.2 Seite 83) erklart.
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5.2.7.4 Beendigung des Menus (nur Erstinbetriebnahme)

Beim Beenden des Mens erhalten Sie in der Erstinbetriebnahme folgende Frage:

Bestatigen

@ Miichten Sie die Eingabegrenzen anpassen

Vorsicht!
Wenn Sie Nein anwahlen werden die Eingabegrenzen des Mattke ServoCommanders

nicht neu beschrieben. Diese Einstellung kénnen hohe Sachschaden zur Folge haben.

Klicken Sie auf Ja, und Sie kommen in das Menu Eingabegrenzen (siehe Kapitel 5.2.8, Seite 47 )

5.2.8 Einstellung der Eingabegrenzen

Uber das Menii Optionen/Eingabegrenzen erscheint folgendes Fenster:

Eingabegrenzen
Mo |
oK
Maximal 80,00 Hm ‘/ —
parametrierbarer
Momentenwert: X Abbruch
Maximal parametrierbare 45000000,00 Hm's 2 Hilfe |
W I e nag: ’ - —
« [
—Drehzahl

Maximal parametrierbare 5689 U/imin
Eacrhuwi

digkeit -
ol 71 v

Maximal parametrierbare 818280 U/minis

Beschleunigung :
A I I L3

& chh heh

g! Dieze Eing. grenzungen beziehen sich
nur auf Metronix Servo Commander-Eingabefenster!
Bereitz eingegebene Parameter werden nicht
automatizch begrenzt!

Geben Sie hier die maximalen Geschwindigkeiten und Beschleunigungen an, die Sie fiir lhre Applikati-
on erwarten. Der Mattke ServoCommander™ benutzt diese Eingaben fiir die Begrenzungen der Ein-
gabeboxen.

o < Die Eingabegrenzen kénnen nachtraglich verandert werden.

ﬂ, % Die Eingabegrenzen wirken sich nur auf die Eingabefelder des Parametrierpro-
gramms aus!

% Es findet keine physikalische Begrenzung von Geschwindigkeiten und Beschleuni-
gungen statt!
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5.2.9 10-Konfiguration

Uber das Menii Parameter/I0s/10-Konfiguration erscheint folgendes Fenster:

I/0-Konfiguration

Ubersicht Ophionen

[~ AIN 1 als digitalen Eingang DIN AIN 1 nutzen

I~ AIN 2 als digitalen Eingang DIN AIN 2 nutzen

—Digitale A

[~ DOUT 2 als digitalen Eingang DIN 10 nutzen

[~ DOUT 3 als digitalen Eingang DIN 11 nutzen

x Abbruch ? Hilfe

In diesem Meni kénnen Sie (falls bendétigt) vier zusatzliche digitale Eingange konfigurieren. Dazu gibt
es folgende Mdglichkeiten:

« Analogeingang AIN1 als digitalen Eingang nutzen
% Analogeingang AIN2 als digitalen Eingang nutzen
+ Digitaler Ausgang DOUT?2 als digitalen Eingang nutzen
% Digitaler Ausgang DOUT3 als digitalen Eingang nutzen

Mit Hilfe des Reiters "Ubersicht" kdnnen Sie die aktuelle Konfiguration der Ein- und Ausgénge Uberbli-
cken.

5.2.10 Motoridentifikation liber Liste

Im Rahmen der Erstinbetriebnahme mussen jetzt die Motordaten ermittelt werden. Diese Funktion ist
auch Uber das Menlu Parameter/Gerateparameter/Motordaten/Neuen Motor aussuchen zugang-
lich. Es wird eine Liste gezeigt, in der Sie den von Ihnen verwendeten Motor anwahlen kénnen:
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Motorauswahl

=
—Motordaten:
Mennstrom, Effektiveert: 2.80 A
M azimalstrom, Effektivwert: 5,60 A
M aximale Drehzahl: 12000 U/min
Drehmomentkonstante: 0,83 Nm/&
Polzahl: [
Winkelgeber-Anschluss: X2A
Offzet des Winkelgebers: 305"
Drehsinn: links
Digitale Temperaturiberwachung:
Analoge Temperaturuberwachung:

|\/ Weirte ubernehmen und Dialog schlieBen I

x Abbruch ohne Anderungen |

Wahlen Sie den Motor aus, falls Sie ihn in der Liste entdecken und bestatigen Sie den ausgewahlten
Motor mit Werte iibernehmen und Dialog schlieBen. Andernfalls klicken Sie auf Abbruch ohne An-
derungen. Die Daten werden dann direkt abgefragt (siehe nachstes Kapitel 5.2.11).

5.2.11 Einstellung der Motordaten

O
ﬂ' Dieses Menu wird in der Erstinbetriebnahme nur durchlaufen, wenn der Motor nicht an-

hand der Liste identifiziert werden konnte.

(Eine ahnliche Funktion ist auch Gber das Menl Optionen/Gerateparameter/Motordaten zuganglich,
siehe hierzu das Kapitel 13.6, Seite 161).

In der Erstinbetriebnahme erscheint folgendes Mendi, in das Maximal- und Nennstrome des verwende-
ten Motors eingetragen werden kénnen, sowie die Drehmomentkonstante:

Maotordaten

Neuen Motor aussuchen | Ve DK

G
x Abbruch |

Maximalstiom in A,

A 3,10 A

Effektivwert: ’ 3104 2 ilfe
1 3 B i

Nennstrom in A,

Effektivwert: 229 A 2,297
1 3

S Peil

Pt-Zeit: H0s s
1 3

Die imalen 5 sind abhangig von der
T aktfrequenz der Endstufe!

Endstufe

Anzahl der Pole I" vl = 2 Paare

Automatisch bestimmen |

1,00 HmA

(ET >
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Geben Sie die Daten anhand des Typenschildes ein. Die Drehmomentkonstante kénnen Sie sich
durch den Quotienten aus Nennmoment / Nennstrom berechnen.

o Beachten Sie, dass es sich bei den einzutragenden Werten flir Maximalstrom und Nenn-
ﬂ' strom um Effektivwerte handelt! Bei zu hohen Strémen wird der Motor zerstort, da die
Permanentmagnete im Motor entmagnetisiert werden. Die vom Hersteller angegebenen
Stromgrenzwerte durfen deshalb nicht Gberschritten werden.

Die maximalen Stromgrenzwerte kénnen von der Taktfrequenz der Endstufe abhangen. Zur Parame-
trierung der Taktfrequenz klicken Sie auf die Schaltflache Endstufe. (Siehe hierzu auch Kapitel 13.7

Seite 162).

Die I?t-Zeit ist das Zeitintervall, in dem der I?t-Wert auf 100 % steigt. Der [?t-Wert beschreibt die mo-
mentane Belastung des Servopositionierreglers. Der 1?t-Wert steigt an, wenn der aktuelle Stromsoll-
wert Uber dem Nennstrom liegt. Der Wert sinkt, wenn der Stromsollwert unter dem Nennstrom liegt.
Wenn der I’t-Wert 100 % erreicht, dann wird der Stromsollwert auf den Nennstrom begrenzt. Diese
Begrenzung wird erst aufgehoben, wenn das I*-Integral einmal 0 % erreicht hat.

5.2.12 Sicherheitsparameter

In diesem Meni kénnen Sicherheitsfunktionen parametriert werden.

O

ﬂ' Fur die Erstinbetriebnahme sind einige nicht relevante Felder ausgeblendet.

Aulderhalb der Erstinbetriebnahme lasst sich das Meni aktivieren tUber Paramter/Sicherheits-para-

meter.
—B bezchl M tenbegrenzung durch:
Hothalt 14100 UWmin's .
M aximalstrom |
A I I 13
HW-Endschalter 2000000 imin/s Sl el |
‘I I L4 _D h LIL g
Positionierbereich 200000 U/min/s Drehzahlgrenze, 3000 Uimin
uberschritten [nur in positiv ﬁ
der Betrigbsart < [
Pozitionieren”) Drehzahigrenze, 3000 Uimin
negativ Tl_li>
Overide 100 % Einrichtdrehzahl 10 %
< | » OlE
—Abschaltgrenze Schleppfehler
Durchdrehschutz 6000 U/min Abszchaltung bei: 0,50 U
< G ] 3
—Absoluter Positionierb
' Geberditf hung -536870912,000 U __ 536870911,000 U
Istwertlage - 1,0 ° =
Kommutierlage _,_,7 Einstellungen... |
4 3
/ oK | x Abbruch |
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In der Gruppe Bremsbeschleunigungen kann man einstellen, wie stark der Antrieb unter den jeweili-
gen Bedingungen bremst.

Override: In der Betriebsart Positionieren wird die Uber die Positioniersteuerung vorgesteuerte aktuel-
le Fahrgeschwindigkeit einer laufenden Positionierung zusatzlich durch einen Faktor (Override) be-
stimmt. In die zyklischen Berechnungen geht also zu jedem Zeitpunkt die in dem Positionssatz hinter-
legte Fahrgeschwindigkeit multipliziert mit dem Override ein. Der Override ist damit gleichermalen flr
alle Positionssatze und auch wahrend der Referenzfahrt glltig. Bei einem Wert von 100 % ist er prak-
tisch ohne Auswirkung.

Der Override wird hauptsachlich von Feldbussystemen genutzt, die diesen Wert zyklisch setzen. Er ist
auch bei einer Erstinbetriebnahme natzlich. Hierdurch kann vortbergehend die Fahrgeschwindigkeit
aller Positionssatze reduziert werden, ohne dies in allen Positionssatzen einzeln dndern zu mussen.

Der Override wird nicht gespeichert. Der Werte ist nach Reset stets 100 %.

Durchdrehschutz: Uberschreitet die aktuelle Drehzahl den hier parametrierten Wert, wird der Fehler
10 "Uberdrehzahl (Durchdrehschutz)" ausgelost.

Geberdifferenziiberwachung: Diese Option ist sinnvoll, wenn zur Ermittlung der Istposition ein ande-
rer Geber als zur Ermittlung der Kommutierlage / Istgeschwindigkeit genutzt wird. Mit dem Parameter
Istwertlage — Kommutierlage kann ein Intervall eingestellt werden, innerhalb dessen beide Lagen diffe-
rieren durfen. Findet eine starkere Abweichung statt, wird ein Fehler ausgeldst.

Momentenbegrenzung: Das maximale Moment (bzw. der maximale Strom) der Applikation kann be-
grenzt werden durch:

« Die Einstellung der Motorstrome: Klicken Sie auf die Schaltflache Maximalstrom und Sie gelangen
in das Men Einstellung der Motordaten (siehe Kapitel 5.2.11, Seite 49).

% Eine explizite Sollwertbegrenzung. Klicken Sie auf die Schaltflaiche Sollwertselektion, um in das
entsprechende Meni zu gelangen (siehe Kapitel 6.4, Seite 67).

Drehzahlbegrenzung:

Drehzahlgrenze positiv: Hier kann die maximale positive Drehzahl Ihrer Applikation eingege-
ben werden. Die effektive Drehzahlgrenze ist jedoch abhangig von den Einstellungen fiir den
Override sowie fur die Einrichtdrehzahl (siehe dort).

Drehzahlgrenze negativ: Hier kann die maximale negative Drehzahl Ihrer Applikation einge-
geben werden. Die effektive Drehzahlgrenze ist jedoch abhangig von den Einstellungen fir
den Override sowie fir die Einrichtdrehzahl (siehe dort).

Einrichtbetrieb: Hier kann man eine prozentuale Drehzahlbegrenzung angeben. Sie bezieht
sich auf die jeweils kleinere Drehzahlgrenze (siehe rechter Kasten im Menu). In der Betriebs-
art Drehzahlregelung wird der Drehzahlsollwert unmittelbar auf diese Einrichtdrehzahl be-
grenzt. In der Betriebsart Positionieren wirkt der Einrichtbetrieb bereits in der Positioniersteue-
rung. Die Profilgeschwindigkeit wird dabei so weit reduziert dass eine Stellreserve (5%) flr
den Drehzahlregler verbleibt.

Beispiel:
Positive Drehzahlgrenze 4900 U/min
Negative Drehzahlgrenze 4000 U/min
Einrichtdrehzahl 10 %
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Betriebsart Drehzahlregelung:
Maximale Drehzahl im Einrichtbetrieb

4000 U/min * 10 %
400 U/min

Betriebsart Positionieren:

Maximale Profilgeschwindigkeit einer Positionierung im Einrichtbetrieb
= (4000 U/min * 10 % ) — 5 % (Stellreserve)
= 400 U/min * 0,95
= 380 U/min

Der Einrichtbetrieb muss Gber einen digitalen Eingang aktiviert werden.
(Siehe hierzu das Kapitel 13.9, Seite 169).

Die Abschaltgrenze des Schleppfehlers kann eine Deaktivierung des Antriebs bewirken, sofern die
Soll- und Istlage um einen Betrag voneinander abweichen, der groRer als der eingestellte Schwellwert
ist. Dazu muss die Reaktion im Fehlermanagement entsprechend parametriert sein.

Uber die Schaltflaiche Einstellungen im Feld Absoluter Positionierbereich gelangen Sie in das
Menu Einstellung fiir alle Positionssatze (siehe Kapitel 11.3.4, Seite 119).

Die geeignete Parametrierung der Sicherheitsparameter wird dringend empfohlen. Hier-
bei empfiehlt sich die folgende Vorgehensweise:

% Optimierung und Straffung der Drehzahl- und Lageregelung sowie die Anpassung
der Beschleunigungen fir den Bewegungsprozess

KD
*

Analyse und Anpassung des Schleppfehlers und des Verfahrprofils mittels der Oszil-
loskop-Funktion

KD
*

Auswahl eines geeigneten Bremsverhaltens im Fehlermanagement (z.B. Stop mit
Maximalstrom bei Linearmotoren)

5.2.13 PFC (Power Factor Control)

In diesem Meni kann fir die einphasig versorgten Gerate MDR 2100 die Power Factor Control (PFC)
aktiviert oder deaktiviert werden. Das Meni kann auch aufgerufen werden lber Parameter/Geratepa-
rameter/PFC.

PFC

Power Factor Control

[~ PFC ein

v 0K Ix Abbruch | ?  Hilfe I

Der Einsatz der PFC stellt im stationdren Betrieb die Aufnahme eines sinusférmigen Netzstromes si-
cher. Dies fiuhrt zur Einhaltung der entsprechenden EN-Norm (Netzoberwellen). Dariiber hinaus bietet
die erhohte Zwischenkreisspannung eine Leistungsreserve fiir lhren Antrieb. Unter folgenden Umstéan-
den kann die PFC nicht eingesetzt werden:
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R/

« Sie betreiben den Servopositionierregler mit Zwischenkreiskopplung, oder

7

++ der Motor ist nicht auf die erhéhte Zwischenkreisspannung ausgelegt.

5.2.14 Temperaturiiberwachung

In diesem Meni kann die Temperaturiiberwachung eingestellt werden. Das Menu kann auch aufgeru-
fen werden Uber Parameter/Gerateparameter/Temperaturiiberwachung. Geben Sie ein, ob sie kei-
nen, einen analogen oder einen digitalen Temperatursensor benutzen.

renperaturgperwachung
Motoriemperatur
|v analog
( X2A oder X2B )
Temperaturiiberwachung Typ [Generischer Typ inear) T IR
—Motortemperatur
[ Wamschwelle Motortemperatur |ﬂl] i
141 I C
[~ analog Iﬁ
w
[ %2A oder X2B ] KTY 81 Ubertemperatur Motor I‘ml] i I
4 »
Temperaturschwelle 100,0 °C ¥ Kurzschlussiberwachung |10,ﬂll 1}
i | » I« 1 v
¥ Drahtbruchiberwachung IZUUUU:W 0
- - 4 »
v digital o H
[ Motorstecker X6 ] ¢ Offner T digital
5 ( Motorstecker X6 )
" Schlieber
% Offner
£ SchiieRer:
X Abbruch | 7  Hilie |
v oK X Abbruch |

Ab der Produktstufe 3.5 (Firmware) lasst sich fir analoge Motortemperatursensoren auch eine nichtli-
neare Kennlinie mit bis zu 10 Stitzstellen parametrieren bzw. auswahlen. Die entsprechende erweiter-
te Darstellung zeigt die rechte Abbildung. In einem separaten Fenster werden die Stitzstellen fur
Temperatur und zugehoérigem Widerstandswert angezeigt. In der Auswahlschaltflache fir den Typ ste-
hen folgende Varianten zur Auswahl:

« Generischer Typ (linear): Uber die Befehlsschaltflache ,...“ kénnen die Widerstandswerte fiir
25 °C und 100 °C eingegeben werden.

« Vishay kompatibel: Uber die Befehlsschaltflache ,...“ werden die Daten der Kennlinie ange-
zeigt.

«  Generischer Typ (nichtlinear): Uber die Befehlsschaltfliche ,...“ kénnen die Daten der Kennli-
nie eingegeben bzw. modifiziert werden.

Fir die Uberwachung der Temperatur durch einen analogen Sensor muss die entsprechende Tempe-
raturschwelle zum Ausldsen einer Reaktion eingestellt werden.

Ab der Produktstufe 3.5 (Firmware) kdnnen auRerdem folgende zusétzliche Uberwachungen aktiviert
und parametriert werden:

¢ Feld Warnschwelle Motortemperatur: Geben Sie hier an, ab welcher Schwelle eine War-
nung Ubertemperatur ausgelést werden soll.

¢ Feld Kurzschlussiiberwachung: Geben Sie hier den Widerstandswert an, unterhalb dessen
ein Kurzschluss des Sensors erkannt werden soll.
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¢ Feld Drahtbruchiiberwachung: Geben Sie hier den Widerstandswert an, oberhalb dessen
ein Drahtbruch erkannt werden soll.

Bei digitalen Temperatursensoren muss angegeben werden, ob es sich um einen Offner oder Schlie-
Rer handelt.

5.2.15 Kommutiergeber

In diesem Meni wird bestimmt, GUber welchen Eingang der Servopositionierregler seine Kommutierin-
formation erhalt. Das Meni kann auch aufgerufen werden Uber Betriebsmodus/Istwert-Selektion.

Stellen Sie ein, Uber welchen Anschluss die Kommutierinformation und der Geschwindigkeitsistwert
bereit gestellt wird.

Geberselektion

Synchronisation

X10 <z

Einstellungen... |

—c/.—p- |P h Sollwert-5 elektor |

Mator und
Fieglerkazkade Fiadhd winkelgeber

— [ jwie)—F o

[ t

Istwert Lage K
X2A | |%2A [ Resolver ) =]
Einstellungen... | Einstellungen. .. |

X Ahhrughl ? Hilfe |

Die Istwert-Selektion legt das fiir die Rickkopplung maRgebliche Gebersignal fest. Zur Verfligung ste-
hen die Signale X2A, X2B und X10, denen im Winkelgebermeni (Schaltflache ,Einstellungen®) ein
Winkelgeber zugeordnet wird. Sie kdnnen noch einen weiteren Winkelgeber fir die Erfassung des La-
geistwertes sowie fir die Synchronisation einstellen. Siehe hierzu Kapitel 12.

Die gewahlte Konfiguration wird in einer Ubersicht dargestelit.

Sollwertselektor und Reglerkaskade sind als Schaltflachen ausgefiihrt und aktivieren die dazugehori-
gen Dialoge.

O .
Uber die Schaltflachen kénnen Sie schnell in verwandte Menus navigieren (z.B. Sollwert-
ﬂ, Selektion). Diese Option ist wahrend der Erstinbetriebnahme gesperrt.

5.2.16 Einstellungen des Winkelgebers

Das Menl wird in der Erstinbetriebnahme Ubersprungen, wenn als Kommutiergeber ein
ﬂ, Resolver (X2A) verwendet wird.
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Ist ein Kommutiergeber an X2B angeschlossen, missen weitere Informationen zum Winkelgeber ein-
getragen werden. Dies geschieht in diesem Meni. Das Meni kann auch aufgerufen werden Uber Pa-
rameter/Gerateparameter/Winkelgeber-Einstellungen/X2B. Wahlen Sie hier durch den Klick auf die
Schaltflache Geber >> Servo den angeschlossenen Geber aus. Falls der Geber nicht in der Liste
existiert, stellen Sie den Geber durch einen Klick auf die Schaltflache Bearbeiten ein. Nachfolgend
wird das MenU genauer erlautert.

Winkelgeber - Einstellungen

Knmmulielgehell H2A X2B |X1I] |

' OK
X28
X Abbruch |
‘ [~ aktiv ‘
Ei h 3
Name = ABC-500 = 3 .
Strichzahl = 2048 ml Povorden oret maan
Spannungsyersorgung =5 Y _ P .
Analoger Geber (i 9% L | S::;'{'—lp:;::!mdf;l
Encoder mit 20-5pur Servoreglers
Encoder mit Z1-Spur Geber >> Servo | wirkzam!
Encoder mit Referenzimpuls -
Verwaltung |
Save & Reset |

Das Menu besitzt folgende Elemente:

Kontrollkastchen aktiv: Ein markiertes Kontrollkdstchen bedeutet, dass die Firmware die Geberin-
formationen an diesem Anschluss auswertet. Das Kontrollkastchen muss markiert sein, wenn die-
ser Winkelgeber fir die Kommutierung und/oder die Bestimmung von Positionen bzw. Geschwin -
digkeiten eingesetzt wird.

Bereich Eigenschaften: Hier sind die Eigenschaften des Gebers aufgelistet. Der Geber besitzt
einen Namen, der vom Benutzer selbst gedndert werden kann. Ist die aktuelle Gebereinstellung
noch nicht gespeichert worden, wird als Namen "<benutzerdefinierter Geber>" angezeigt.

Schaltflache Bearbeiten: Mit dem Klick auf diese Schaltflache wird in eine Ansicht gewechselt, wo
die einzelnen Optionen des Gebers geandert werden kénnen. Siehe hierzu Kapitel 13.8.

Schaltflache Geber >> Liste: Wenn Sie eine neue Geberkombination eingestellt haben, kénnen
Sie diese unter einem selbst definierten Namen in einer Liste speichern, die vom Parametrierpro-
gramm verwaltet wird. Wenn Sie einen neuen Antrieb parametrieren, kénnen Sie diese Kombinati-
on schnell in den Servopositionierregler laden, indem Sie mit Hilfe der Schaltflache Geber >> Ser-
vo den Gebernamen aussuchen.

Schaltflache Geber >> Servo: Diese Schaltflache erlaubt lhnen eine "Schnelleinstellung” des Ge-
bers. Suchen Sie den Namen Ihres Gebers in der Liste. Bei der Selektion dieses Eintrags wird die
komplette Einstellung in den Servopositionierregler geladen.

Schaltflache Verwaltung: Es erscheint folgendes Menu:
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Geberverwaltung

IABC-SI]I] j Umbenennen |
Eig ) Loschen |
Name = ABC-500
Strichzahl = 2048
Spannungsversorgung = 5 Y X Beenden |
Analoger Geber
Encoder mit Z0-5pur

Encoder mit Z1-Spur
Encoder mit Referenzimpuls

» Mit der Schaltflache Umbenennen kénnen Sie einem Eintrag in der Geberliste einen anderen
Namen geben. Dazu muss der korrekte Geber zunachst aus der Liste ausgewahlt sein (obere
Auswahlliste).

» Mit der Schaltflaiche Léschen kdnnen Sie einen Eintrag in der Geberliste I6schen. Dazu muss
der zu I6schende Geber zunachst aus der Liste ausgewahlt sein (obere Auswabhlliste).

» Mit der Schaltflache Beenden beenden Sie die Geberverwaltung.

% Schaltflache Save & Reset: Unter bestimmten Bedingungen missen die Einstellungen im inter-
nen nichtflichtigen Speicher des Servopositionierreglers gesichert werden (Save Parameter) und
dieser anschlieRend zuriickgesetzt (Reset) werden. In diesem Fall ist der gelbe Hinweistext und
die Schaltflache sichtbar.

% Schaltflache Save (nur Winkelgeber mit EEPROM): Wenn der an X2B angeschlossene Winkelge-
ber ein EEPROM besitzt, erscheint ein Feld mit der Schaltflache ,Sichern®. Hiermit kbnnen Win-
kelgeber- und Motorparameter im EEPROM des Winkelgebers abgespeichert werden. Beim Ankli-
cken der Schaltflache 6ffnet sich ein Auswahlmenu. Hier ist die Option ,Sichern der Parameter im
Geber* auszuwahlen.

5.2.17 Winkelgeberidentifikation (Automatische Bestimmung)

Im Rahmen der Erstinbetriebnahme wird jetzt eine automatische ldentifikation des Winkelgebers
durchgefiihrt. Die Identifikation ermittelt folgende Parameter:

R/

< Polpaarzahl

s Winkelgeber-Offset

R/

« Phasenfolge des Winkelgebers (links, rechts)

Die Funktion kann auflerhalb der Erstinbetriebnahme in folgenden MenuUs aufgerufen werden:

*,

< Parameter/Gerateparameter/Motordaten: Schaltflaiche Automatisch bestimmen

R/

« Parameter/Gerateparameter/Winkelgeber-Einstellungen: Schaltfliche Automatisch bestim-
men
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Folgende Voraussetzungen miissen fir eine automatische Identifizierung vorhanden sein:
+ Der Motor ist vollstandig verkabelt.

% Die Zwischenkreisspannung ist vorhanden.

« Der Servopositionierregler ist fehlerfrei.

« Die Endstufenfreigabe (DIN4) ist erteilt.

+ Die Welle ist frei beweglich.

o Falls in der Erstinbetriebnahme eine automatische Bestimmung nicht durchfiihrbar ist,
H’ mussen die Winkelgeberdaten manuell eingegeben werden. Siehe hierzu das folgende
Kapitel.

Es erscheint folgendes Men(:

Maotoridentifikation

Fur die Identifikation muB die Welle frei driehbar sein!
Achtung!

Motor setzt sich selbstandig in Bewegung!

Eine erfolgreiche Motoridentifikation erkennt man an folgender Meldung:

Motoridentifik ation

A Falls die automatische Identifikation fehlschlagt, kommen die folgenden Ursachen in Be-
tracht:

» Der Motorstrom ist zu klein parametriert oder die Achse lasst sich nicht bewegen

-,

*,
°

Bei mehreren Servopositionierreglern in einem Schaltschrank ist nicht der zu dem
Motor gehérende Geber am Servopositionierregler angesteckt.

*,
°

Fehlerhafte Geberkonfiguration

7
0‘0

Defekter Motor (Analyse durch Messen der Wicklungswiderstéande)

*,
°

Es sind nicht alle Phasen angeschlossen: Analyse durch Messen der Wicklungswi-
derstande am Motorstecker des Servopositionierreglers
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5.2.18 Winkelgeberdaten (Manuelle Eingabe)

O
ﬂ' Wenn eine automatische Bestimmung der Winkelgeberdaten durchgefiihrt wurde, wird

dieser Punkt Gbersprungen!

Zur manuellen Eingabe der Winkelgeberdaten erscheint folgendes Fenster:

Winkelgeber - Einstellungen

Kommutiergeber |

P ——
X  Abbuch
Oftset des 11,2
Winkelgebers: ~E B ? Hilfe

" rechts
@ links

Anzahl der Pole des Motors 4 ﬂv = 2 Paare ‘

Geben Sie die Parameter korrekt ein.

Vorsicht!

Fehlerhafte Daten fur den Winkelgeber kdnnen zu unkontrollierten Bewegungen des An-
triebs flhren. Dies kann u.U. Sachschaden am Motor oder der gesamten Anlage hervor-
rufen.

5.2.19 Automatische Identifikation des Stromreglers

Im Rahmen der Erstinbetriebnahme wird jetzt eine automatische Identifikation des Stromreglers durch-
geflhrt. Die Identifikation ermittelt folgende Parameter:

< Verstarkung Stromregler
s Zeitkonstante Stromregler

Die Funktion kann auflerhalb der Erstinbetriebnahme durch folgendes Meni aufgerufen werden:

R/

< Parameter/Reglerparameter/Stromregler: Schaltflache "Automatisch bestimmen"

Folgende Voraussetzungen missen fir eine automatische Identifizierung vorhanden sein:

7

+« Der Motor ist vollstandig verkabelt.
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D3

» Die Zwischenkreisspannung ist vorhanden.
Der Servopositionierregler ist fehlerfrei.

Die Endstufenfreigabe (DIN4) ist erteilt.
Die Welle ist frei beweglich.

e

8

5

%

e

8

o Falls in der Erstinbetriebnahme eine automatische Bestimmung nicht durchfihrbar ist,
ﬂ' mussen die Stromreglerparameter manuell eingegeben werden. Siehe hierzu das folgen-
de Kapitel.

O
Die automatische Stromregleridentifikation ist vom Ablauf und den Meniis identisch mit
ﬂ, der automatischen Winkelgeberidentifikation. (Siehe hierzu Kapitel 5.2.17, Seite 56)

5.2.20 Manuelle Eingabe Stromreglerdaten

O

Wenn eine automatische Bestimmung der Stromreglerdaten durchgefiihrt wurde, wird
ﬂ, dieser Punkt Ubersprungen!

Zur manuellen Eingabe der Stromreglerdaten erscheint folgendes Fenster:
x|

@ Stiomregler: Sollen unkritische P. ter eingestellt werden? [Emp

0 Nein |

Bestatigen Sie mit Ja. AnschlieRend erscheint folgendes Men:

Stromregler

5 3,00 3,00
Verstarkung: s a |
I 1 i 3

|1,l12 ms 1,02 ms

Zeitkonstante: l‘l I ;

X Abbruch | ?  Hilfe

Geben Sie die Parameter korrekt ein. Wenn Sie unsicher sind, behalten Sie die Basisparameter.

ffi Vorsicht!
Fehlerhafte Daten flir Stromreglerverstarkung und Zeitkonstante kénnen zu Schwingun-
gen und zur Zerstérung des Motors und des Servopositionierreglers fiihren!
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5.2.21 Einstellung der Endschalterpolaritat

Dieses Mend lasst sich auch unter Parameter/Gerateparameter/Endschalter aufrufen!

Stellen Sie Ihren Antrieb so ein, dass kein Endschalter aktiv ist. Im unten gezeigten Menu darf dann
keine Leuchtdiode aktiv sein. Dies kénnen Sie durch Anklicken von Offner bzw. SchlieRer einstellen.

E typ
" Offner

* SchlieBer

End- o~ pEn Elg End-
schalter0 -~ H ' schalter 1
Zuletzt aktivierter Endschalter: ! .

« oK | X Abbruch

Uber das Kontrollkéstchen Endschalter wechseln kann auch die Zuordnung der beiden digitalen Ein-
gange DIN 6 und DIN7 zu den Endschaltern EO und E1 getauscht werden. Der physikalische End-
schalter, der an DING angeschlossen ist, Ubernimmt die Wirkungsweise von dem Endschalter, der an
DIN7 angeschlossen ist, und umgekehrt. Die funktionelle Zuordnung kann damit flexibel gewechselt
werden, ohne die Verdrahtung am Servopositionierregler andern zu mussen.

?  Hilfe |

Die kleine Grafik in der Mitte zeigt mit einem roten Pfeil an, wenn der Antrieb in Richtung auf einen der

Endschalter bewegt wird.
iED -+— E1E

A Endschalter dienen dazu, den Bewegungsraum der Applikation zu Begrenzen. Zur opti-
malen Einrichtung der Endschalter gelten folgende Bedingungen:

7

< Bei Bewegungen mit groRer Geschwindigkeit ist die erforderliche Strecke zum Ab-
bremsen zu berticksichtigen. Die Endschalter sind so zu montieren, dass gentigend
Raum zum Stoppen bis zum Anschlag bleibt.

o
*

Damit die Referenzfahrten korrekt durchgefihrt werden kénnen und die Sperrung
der Drehrichtung durch den Servopositionierregler korrekt arbeitet, missen die End-
schalter zur Bewegungsrichtung des Antriebes passen. Dies bedeutet, dass bei posi-
tiver Bewegungsrichtung (Position in der Istwert-Anzeige nimmt zu) der Endschalter
1 (E1) betatigt wird, also den Bewegungsraum begrenzt.
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5.2.22 Einstellung der Reglerparameter

5.2.221 Einstellung des Drehzahlreglers

5.2.22.1.1 Einstellung des Drehzahlreglers auf Basisparameter

Im nachsten Schritt der Erstinbetriebnahme wird angeboten, den Drehzahlregler mit Basisparametern
zu versehen. Dies wird empfohlen. Die Parameter des Drehzahlreglers werden dabei aus den Strom-
reglerparametern abgeleitet.

5.2.22.1.2 Manuelle Einstellung des Drehzahlreglers

Unter Parameter/Reglerparameter/Drehzahlregler erscheint folgendes Men:

Drehzahlregler

Drehzahlregler |Fillel |

= P-Regler
{* Pl-Regler [empfohlen]

Yerstarkung: 1,00 1,00
4 I I »
Zeitkonstante: 5,48 ms 56 ms
Al 3
Direhzahlistwertfilter: 0,40 ms 0,4ms
4 I I 4
X  Abbruch

Tragen Sie folgende Werte ein:

R/

% Reglerart (PI-Regler wird empfohlen)

Y

% Verstarkung

R/

« Zeitkonstante (PI-Regler)
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52222 Einstellung des Lagereglers

5.2.22.2.1 Einstellung des Lagereglers auf Basisparameter

Im nachsten Schritt der Erstinbetriebnahme wird angeboten, den Lageregler auf Basisparameter zu
setzen. Dies wird empfohlen.

5.2.22.2.2 Manuelle Einstellung des Lagereglers

Unter Parameter/Reglerparameter/Lageregler erscheint folgendes Men:

Lageregler p

| & P-Regler ‘ ¥ ok |
L X Abbruch
Verstarkung: 4 0,40 ? Hilfe
max. Korrektur- !snu wimin
heindiakeit:
I ’
Totberei 5
positiver Totbereich: -4 Meldung
EI| 3
negativer Tatbereich: W Abschaltung bei l
I4] D
|

O
ﬂ' Fur die Erstinbetriebnahme sind einige nicht relevante Felder ausgeblendet..

Tragen Sie folgende Werte ein:
% Verstdrkung
% Totbereich:

» negativer und positiver Totbereich: Hier kann eine zulassige Distanz zwischen Soll- und Ist-
wert angegeben werden, innerhalb derer der Lageregler nicht aktiv wird.

< max. Korrekturgeschwindigkeit: Sie haben dort die Méglichkeit, die Geschwindigkeit einzustel-
len, die im Falle eines Schleppfehlers additiv zu der Fahrgeschwindigkeit hinzugerechnet wird.
Diese GrofRe sollte zunachst auf ca. +/-500 U/min eingestellt werden.

% Schleppfehler:

» Meldung: Parametrierung eines positiven und negativen Schleppfehlers, sowie einer An-
sprechverzégerung. Wird die Abweichung zwischen Soll- und Istwert groRer, wird eine Mel-
dung ausgelost

» Abschaltung bei...: Sie haben dort die Méglichkeit eine zweite Grenze zu parametrieren. Bei
Uberschreitung dieser Grenze schaltet der Antrieb ab. Dazu ist die Reaktion im Fehlermana-
gement entsprechend einzustellen.
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5.2.23 Dauerhafte Speicherung der ermittelten Parameter

Um die Parametrierung erfolgreich abzuschlieRen, missen die Parameter dauerhaft im Servo gespei-
chert werden. Diese Funktion ist auch lUber das Menl Datei/Parametersatz/Parametersatz sichern

(EEPROM) zuganglich.

Klicken Sie auf Weiter >>.

5.2.24 Speicherung als DCO-Datei

Es wird noch angeboten, die ermittelten Parameter zusatzlich auf dem PC zu speichern. Es erscheint
folgendes Fenster:

Erstinbetriebnahme

Sie sollten den Parametersatz archivieren, um z.B. weitere Antriebspakete mit der gleichen Servoposi-
tionierregler-Motor-Kombination schnell und einfach in Betrieb nehmen zu kénnen. Weiterhin ist es
sinnvoll, fir den Stérungs- und Servicefall einen Parametersatz parat zu haben. Um die Datei auf dem
PC als *.DCO-Datei zu speichern , klicken Sie auf Weiter >> . Es erscheint folgendes Fenster:
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ek
 Dateiaurrahl
JEXAMPLENTDEA u
(S g 7 Hille
(5 Paogramine

3 Maltva_Saervo_Commandar

(i

|Muermmnimhmume~:l:['.d’cnj j [Een

Dalebesohosibung:
Rieglerait [Mos 2108
Muolmtyp: [
Bescheeltang: |

[hatum: 21.00.03

Geben Sie in dem Feld mit *.DCO einen Dateinamen mit der Endung DCO ein. Weiterhin tragen Sie
den Motortyp und eine kurze Beschreibung ein. Das Speichern wird mit einem Klick auf die OK-Tas-
te gestartet.

Wenn Sie den Parametersatz nicht archivieren wollen, klicken Sie auf die Schaltfliache Uberspringen.

Die Erstinbetriebnahme ist jetzt abgeschlossen.
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6 Erster Start und Optimierung des Mo-
tors

Ziel dieses Kapitels ist es, den Motor mit einer konstanten Geschwindigkeit drehen zu lassen. Danach
sollen Drehzahl- und Lageregler optimiert werden. Die Freigabe soll Uber den digitalen Eingang "Reg-
lerfreigabe" erfolgen.

6.1 Einstellung der Reglerfreigabelogik

Um den Regler MDR 2000 freigeben zu kdnnen, ist die Reglerfreigabelogik einzustellen. Die Regler-
freigabelogik entscheidet darliber, welche Bedingungen erfiillt sein missen, um den Regler freizuge-
ben.

E] 1. Menupunkt Parameter/Gerateparameter/Reglerfreigabelogik auswahlen.
2.  nur durch digitalen Eingang (DIn5) wahlen.
1. OK-Taste klicken.

Reglerfreigabelogik

Reglerfreigabe erfolgt:

Inur durch digitalen Eingang [DIn5] j x Abbruch |
7 Hilfe |

Dieses Menii ist auch Uiber das Kommandofenster zu erreichen: Klicken Sie hierzu auf die ,,...“-Schalt-
flache im Feld Reglerfreigabe.

I~ Reglerfreigabe I

i~ Positionierung

[~ %egprogramm |
[~ Tippbetiieb

—Synchronization
* Aus

i~ Synchronisiert

" Fliegende Sage

Synchronisationsassistent |

Reglerkazkade |

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000 Ausgabe 3.0



Seite 66

6.2 Einstellung des drehzahigeregelten Betriebs
Der Servopositionierregler MDR 2000 kann in verschiedenen Betriebsmodi laufen, u.a. Momentenre-
gelung (Kapitel 11.2, Seite 103) und Drehzahlregelung (Kapitel 11.1, Seite 102).

Fir einen Betrieb mit einer konstanten Geschwindigkeit muss das Kommandofenster folgendermalen
eingestellt werden:

Kommandos

I~ Reglerfreigabe I

Betriebsart
~ Momentenregelung

(" Positionierung

I~ | Wegprogramm I
[~ Tippbetrieb

—Synchronization
% Aus

(" Synchronisiert
= Fliegende Sige

Synchronisationsassistent |

Reglerkaskade |

6.3 Istwertanzeige vorbereiten

Das Parametrierprogramm Mattke ServoCommander™ bietet Innen die Mdglichkeit, Messwerte des
Servopositionierreglers MDR 2000 auf dem Bildschirm lhres PC anzuzeigen. Fir die erste Inbetrieb-
nahme sollten Sie mindestens Drehzahl und Motorstrom anzeigen lassen.

Die Istwertanzeige lasst sich im Istwertmen (siehe unten) unter dem Meni Anzeige/lstwerte einstel-
len. Alle Istwerte die angezeigt werden sollen, missen durch Anklicken mit der linken Maustaste oder
durch die entsprechende Tastaturauswahl (z.B. G fir Geschwindigkeit) mit einem Haken versehen
werden. Beim nochmaligen Anwahlen wird der ausgewahlte Istwert aus dem Anzeigefenster geldscht
(Haken verschwindet).

E] 1. Klicken Sie in der oberen Menileiste das Menii Anzeige/lstwerte an.
2. Versehen Sie die Eintrage Drehzahl und Motorstrom mit einem Haken.

Die Istwertanzeige hat jetzt folgendes Aussehen:

Geschwindigkeit

Istwert: 0 U/min
Sollwert: 0 Uémin
Eff. Motorstrom: 0,00 A

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000 Ausgabe 3.0



Seite 67

6.4 Sollwerte selektieren

Wahlen Sie in der Menuleiste Betriebsmodus/Sollwert-Selektion. Es erscheint folgendes Fenster:

Sollwert-Selektoren

D I | L. M I
Selektor A (Addierer] Sollwertrampe ﬂ
¥ Analogeingang0 _.___|
[~ Analogeingang1 _..._| X Abbruch
[~ Analogeingang 2 == | F \
[ Fester Wert 1 = 7 :|
[ Fester Weit 2 { ] =
[~ Fester Wert 3 =
I=| ProzeBreales = '
I nref Pl 310 Funktionsselektor A
re D m - |—
Selekior B Funktiansselektor B

|

oy

[Fester wen 2 i |

Selektor C F i lektor C

+
D 1l Pos. M. Neg. M
begrenzung begrenzung

0 U/min 1.000 A -1.000 A

Fir die Betriebsarten Drehmoment- und Drehzahlregelung kann der Sollwert iber ein Sollwertmana-
gement vorgegeben werden. Als Sollwertquellen kdnnen selektiert werden:

.

*

» 3 Analogeingange:

<,

> AINO, AIN 1 und AIN 2

o
°»

3 Festwerte:

» 1. Wert: Einstellung abhangig von der Reglerfreigabelogik:
= Fester Wert 1 oder
= RS232-Schnittstelle oder
=  CANopen-Bus-Schnittstelle oder
= PROFIBUS-DP-Schnittstelle oder
= SERCOS-Schnittstelle

» 2.und 3. Wert: Einstellung fester Werte 2 und 3

RS

% Prozessregler <noch nicht implementiert>

B3

» Synchrondrehzahl

D3

» Zusatzlicher Inkrementalgebereingang X10 als PWM-Eingang

]
ﬂ. Ist keine Sollwertquelle aktiviert, so ist der Sollwert Null.

In dem Sollwertmanagement steht ein Rampengenerator mit einem vorgeschalteten Addierwerk zur
Verfiigung (Selektor A). Uber entsprechende Selektoren kann eine beliebige Auswahl aus den o.a.
Sollwertquellen ausgewahlt und als Summe dem Rampengenerator zugeflihrt werden. Der Rampen-
generator wird durch die unten abgebildete Schaltflache aktiviert bzw. deaktiviert.

-
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Mit zwei weiteren Selektoren (Selektor B und Selektor C ) kdnnen zusatzliche Quellen als Sollwerte
und/oder Begrenzungswerte ausgewahlt werden, die aber nicht (iber den Rampengenerator gefiihrt
werden. Der Gesamtsollwert ergibt sich dann durch Summation aller Werte. Die Rampe ist richtungs-
abhangig in Beschleunigungs- und Bremszeit parametrierbar.

In dem o.a. Menu fur die Drehzahl-Sollwertselektion kann auRerdem die Drehmomentbegrenzung akti-
viert werden. Diese ist asymmetrisch oder symmetrisch mit freier Auswahl der Begrenzungsquelle
mdglich. Im o.a. Beispiel ist fester Wert 2 als Quelle fiir eine symmetrische Drehmomentbegrenzung
gewahlt worden.

E] Wahlen Sie das MenUu Betriebsmodus/Sollwert-Selektion.
1. Aktivieren Sie im Feld Funktionsselektor A die Funktion Drehzahlsollwert.
2. Aktivieren Sie fester Wert 1 als Sollwertquelle im Feld Selektor A.

3. Aktivieren Sie im Feld Funktionsselektor B die Funktion symmetrische Momentenbe-
grenzung.

4. Aktivieren Sie fester Wert 2 als Quelle fir die symmetrische Momentenbegrenzung im
Feld Selektor B.

6.5 Sollwerte vorgeben (Drehzahlen, Momente)

Klicken Sie im Menl Betriebsmodus/Sollwert-Selektion jetzt auf die ,...“-Schaltflache im Selektor A
fur fester Wert 1, um die Sollwerte vorzugeben. Es erscheint unten stehendes Fenster. Sie kénnen
das Men( auch aufrufen Gber Betriebsmodus\ Sollwertvorgabe (Drehzahl).

Sollwertvorgabe - Drehzahlwerte

[ fester Wert 1
== Drehzahlgrenze 100.000 U/min
== Drehzahlsollwert 4| 4
[+ Sofort ubertragen @ Transfer
[ fester Wert
Drehzahlgienze 0.000 U/min
Drehzahlsollwert | »
[ Sofort ubertragen @ Transfer
[ fester Wert 3
Drehzahlgrenze 0,000 U/min
Drehzahlsollwert « »
I¥ Sofort ibertragen & Transfer

v oK | X Abbruch | 7 Hilfe |

Hier kénnen Soll- oder Begrenzungswerte numerisch eingeben werden. Um Fehleingaben schnell ab-
fangen zu kénnen, klicken Sie auf das rote STOP-Symbol. Der Sollwert wird auf den Wert 0 gesetzt
und sofort Ubertragen.

Wenn die Sollwerte nicht sofort Gbertragen werden sollen, entfernen Sie den Haken bei Sofort iiber-
tragen. Neue Sollwerte werden dann nur noch gesendet, wenn Sie auf die Schaltflaiche Transfer kli-
cken.
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E] Geben Sie einen Sollwert von 100 U/min ein.

Die festen Werte 1..3 gibt es quasi doppelt firr die Betriebsarten Drehmomentregelung
und Drehzahlregelung. Das bedeutet, je nach Betriebsart wird ein Wert als Drehzahlsoll-
wert/Drehzahlbegrenzung oder als Drehmomentsollwert/ Drehmomentbegrenzung ein-
gesetzt. Der Sollwertdialog zeigt nur Momenten- oder Drehzahlwerte. Wenn Sie die je-
weils anderen Werte setzen bzw. kontrollieren mussen, schlieRen Sie den Dialog und
starten ihn erneut Uber Betriebsmodus\ Sollwertvorgabe (Drehzahl) bzw. Betriebs-
modus\ Sollwertvorgabe (Moment). Ebenso ist es moglich, den jeweils anderen Mo-
dus durch Anklicken der "..."-Schaltflachen im Sollwertselektionsdialog zu aktivieren.

(o

E] Schlielen Sie das Meni "Sollwertvorgabe". Klicken Sie jetzt im Menu "Sollwertselektion"
auf die "..."-Schaltflache in Selektor B. Es erscheint folgender Dialog
 Sollweitvorgabe - Dichmomentwerle

~Fester Wert 1

Drehmomentsollwert 0,00 Nm

Momentenbegrenzung _J l 3

IV Sofort iibertiagen =] Transfer

“Fester Wert

== Drehmomentsollwert

= Momentenbegrenzung

[V Sofort iibertragen

~Fester Wert 3

Drehmomentsollwert

Momentenbegrenzung

v 0K I X Abbrugh | 7 Hille |

[¥ Sofort iibertragen

Die zuvor aktivierte Quelle fester Wert 2 wird durch einen griinen Pfeil kenntlich gemacht. Im Beispiel
ist die Begrenzung auf 0,5 Nm eingestellt.

E] Stellen Sie eine Begrenzung von 0,5 Nm ein.
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6.5.1 Einstellungen fiir analoge Eingange

Im Mend fir die Einstellungen im Fenster Sollwert-Selektoren gelangen Sie ber die ,....“-Schaltflachen
bei den Analogeingdngen Analogeingang O bis Analogeingang 2 bzw. Parameter/IOs/Analoge Ein-
gange in folgendes Menl:

Analoge Eingange

AINO |aN1 AN 2 |

114
~AIN 0 - Skalierung: v 9o
Eine Eingangsspannung von + 10V entspricht .. x Abbruch |
Drehmomentzollwert 7.07 A 707 A
Momentenbegrenzung 4 I I »
-+ Drehzahlsollwert 3000 U/imin 3000 U/min

Drehzahlgrenze Pl I I »

Lagesollwert 10.00 U 10.00U

4 I I 3
Filterzeitkonstante 0.15 ms 0.15 ms
4 3
0,007
Offset: P "

Automatischer Dffsetabgleich

Sichere Mull a0y

T

Mit dem einzustellenden Werten wird der ‘Umrechnungsfaktor’ zwischen Eingangsspannung und Soll-
wert angegeben.

In den drei Feldern Drehmomentensollwert/Momentenbegrenzung, Drehzahlsollwert/Drehzahl-
grenze und Lagesollwert wird angegeben, wie die Eingangsspannung in das jeweilige Moment, die
Drehzahl oder die Lage umgesetzt wird. Der kleine griine Pfeil zeigt an, welcher Parameter durch den
analogen Eingang momentan gesteuert wird.

Der analoge Eingang AIN 0 ist ein 16 Bit Eingang. Aufgrund dieser hohen Auflésung ist diesem Ein-
gang ein digitales Filter vorgeschaltet. Im Feld Filterzeitkonstante kdnnen Sie hier eine Zeitkonstante
angeben, mit der dieser Eingangswert gefiltert wird.

Meistens besteht das Problem, dass bei einer extern vorgegebenen Spannung von 0 Volt noch immer
ein sehr kleiner Sollwert erzeugt wird. Der Offset muss hierzu um einige Millivolt angeglichen werden.
Dies kann manuell geschehen, indem man den Offset-Wert entsprechend einstellt. Es wird jedoch
empfohlen, einen automatischen Offsetabgleich durchzufiihren. Hierzu ist der Eingang kurzzuschlie-
Ren bzw. auf das dem Sollwert ,Null“ entsprechende Potential zu legen. Klicken Sie danach die
Schaltflache Automatischer Offsetabgleich an.

In bestimmten Fallen ist es wilinschenswert, unabhangig von Offsetschwankungen, Rauschen etc.
einen definierten Sollwert von 0 zu erhalten. Dies gilt fiir alle Interpretationen (Drehzahlsollwert, Mo-
mentenbegrenzung etc.), um z.B. in der Betriebsart Drehzahlregelung einen definierten Stillstand des
Antriebes zu erreichen. Dabei wird der parametrierbare Offset berlicksichtigt. Wird der Parameter "Si-
chere Null" auf einen Wert > 0 gestellt, ergibt sich mit U_in = U_AINO - Offset beispielsweise fir den
Drehzahlsollwert folgende Kennlinie:
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A n_ref

-U_zero_safe

1
|
| U_in
|
|
|

+U_zero_safe

Im Bereich der Eingangsspannung von [-U_zero_safe ... +U_zero_safe] ist der resultierende Dreh-
zahlsollwert Null. Die sichere Null ist nur fiir AIN 0 verfiigbar.

6.5.2 Sollwerte und Sollwertrampe

Der Servopositionierregler MDR 2000 kann Sollwertspriinge auf unterschiedliche Weisen verarbeiten.
Er kann den Sprung ungefiltert zum Drehzahl- bzw. Drehmomentenregler weitergeben, oder er kann
eine Funktion berechnen, die unterschiedlichen Sollwerte des Selektors A mit einer Rampe einstellba-
rer Steigung verschleift.

Das Menu selbst wird im Menl Betriebsmodus/Sollwert-Selektion tber folgendes Symbol aktiviert

I |

oder Uber das Menu Betriebsmodus/Rampen.

Es erscheint dann folgendes Fenster:

Diehzahl | Drehmoment |

M r3=n

oY

M 2=3=r4=1

Positive B

112 0 -> (+n_soll) 14100,000 Uimin/s
4 3
/2 (sn_soll] > 0 154052,718 Uiminis
4 »
»

13 0 [n_soll 121044,422 Uiminis
4

4 [n_soll] > 0 [154052,719 Uiminis

W 0K I X Abbrughl ?  Hilfe |

Die Rampen lassen sich fir Rechtslauf und fiir Linkslauf separat einstellen, ferner fir steigende und
fallende Drehzahlen bzw. Drehmomente. Wenn die Rampenbeschleunigungen teilweise gleich sind,
kann die Eingabearbeit dadurch abgekiirzt werden, indem man die folgenden Checkboxen nutzt:

@ r3=r
W r4d=r2
o r2=r3=rd=r1
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6.6 Start des Antriebs im Drehzahlgeregelten Betrieb

GEFAHR!

Dieses Kapitel darf erst dann bearbeitet werden, wenn das (Kapitel 4 Installation, erster
Programmstart und Kommunikation, Seite 27) vollstandig bearbeitet wurde, insbesonde-
re die Einstellung der Stromgrenzwerte, des Stromreglers und der Betriebsart. Weiterhin
muss das (Kapitel 6 Erster Start und Optimierung des Motors, Seite 65) bis hierhin voll-
standig bearbeitet worden sein.

Falsche Grundeinstellungen kénnen zur Zerstérung des Servopositionierreglers/Motors
und des mechanischen Antriebs flihren.

GEFAHR!

Sperren Sie die Reglerfreigabe nach jedem Test und warten Sie, bis die Welle wieder
stillsteht!

Wenn der Servopositionierregler MDR 2000 falsch parametriert ist, kann es passieren,
dass Sie den Motor nur durch Abschalten der Endstufenfreigabe zum Stehen bringen.
Haben Sie diesen Eingang fest verdrahtet und nicht Gber einen Schalter geflihrt, missen
Sie die RESET-Taste betatigen, um den Servopositionierregler MDR 2000 zu deaktivie-

ren.

Bevor Sie die Reglerfreigabe testen, missen Sie die Parameter sichern. Dies geschieht mit einem

Mausklick auf die hier abgebildete Schaltflache.

Save
Parameter

Sie finden die Schaltfliche in der oberen Menlleiste des Hauptfensters.

I
Schalten Sie jetzt kurzfristig die Reglerfreigabe ein.

Auf der Sieben-Segment-Anzeige leuchten die sechs dufleren Segmente je nach Drehrichtung des

Motors und Geschwindigkeit als Laufbalken um den Querbalken.

Die Welle muss nach Freigabe der Regelung beginnen zu drehen. Wenn der Motor nicht dieses Ver-
halten zeigt, so liegt entweder ein Fehler vor, oder der Servopositionierregler MDR 2000 ist falsch pa-
rametriert. In der nachfolgenden Tabelle finden Sie typische Fehler und wie Sie diese beheben kdn-

nen:
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Tabelle 7:

Fehler

Fehlerbehebung: Drehzahlregelung

Abhilfe

In der Anzeige erscheint kein Seg-
ment.

24 V Spannungsversorgung iiberpriifen,

Reglerfreigabelogik einstellen

In der Anzeige erscheint ein P.

Die Betriebsart Positionierung ist eingeschaltet, deaktivieren Sie diese im

Kommandofenster.

In der Anzeige blinkt ein dreistelli-

ger Fehlercode.

Lesen Sie im (Kapitel 14.2 Fehler, Seite 206) nach, wie Sie diesen Fehler

beheben kénnen.

Die Bremse 16st nicht.

Uberpriifen Sie Steckverbinder X6 und Motorstecker sowie das Kabel.
Erfiillt die Spannungsquelle die Spezifikationen? Siehe hierzu im Kapitel
7.4 X6 Anschluss Motor im Produkthandbuch MDR 2000 der Feststell-

bremse.

Der Motor entwickelt ein Haltemo-
ment, er "rastet" in verschiedenen

Lagen ein.

Die Polpaarzahl und/oder die Phasenfolge ist falsch, stellen Sie die Pol-
paarzahl richtig ein (Kapitel 5.2.11 Einstellung der Motordaten Seite49)

und/oder tauschen Sie die Motorphasen.

Die Motorwelle schwingt oder lauft

unruhig.

Der Winkelgeberoffset (siehe Kapitel 5.2.17, Seite 56 und 5.2.18, Seite
58) und/oder die Reglerparameter (siche Kapitel 5.2.22, Seite 61 ) sind
falsch eingestellt.

Fiihren Sie nochmals die automatische Identifikation durch, wie sie im
(Kapitel 5.2 Erstinbetriebnahme, Seite 34) beschrieben wurde.

Die Welle dreht nicht

Keine Zwischenkreisspannung

Endschalter sind aktiv

o Beachten Sie beim Anschluss der Motorphasen, dass die Hersteller von Servomotoren
die Phasenfolge unterschiedlich festlegen. Gegebenenfalls missen die Phasen U und W

getauscht werden.
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6.7 Optimierung des Stromreglers

I

Die Optimierung des Stromreglers wird normalerweise wahrend der Erstinbetriebnahme
(Kapitel 5.2, Seite 34) durchgefuhrt, es ist daher keine separate Optimierung notwendig.

Fad

Der Stromregler darf erst dann optimiert werden, wenn die Maximal- und Nennstréme
des Motors korrekt eingestellt wurden. Bei zu hohen Strémen wird der Motor zerstort, da
die Permanentmagnete im Motor entmagnetisiert werden. Die vom Hersteller angegebe-
nen Stromgrenzwerte dirfen deshalb nicht tberschritten werden. (Siehe hierzu Kapitel
5.2.11, Seite 49).

Die korrekte Einstellung des Stromreglers ist eine wesentliche Voraussetzung, um spater den Dreh-
zahlregler auf den verwendeten Motor abstimmen zu kénnen. Die einzustellenden Parameter sind der
Verstarkungsfaktor und die Zeitkonstante.

Stromregler
= 068 | 1068
Yerstarkung: 80 g | !
TR »
_ 1,44 m= 1,41 ms
Zeitkonstante: e — e
1 »

Automatisch bestimmen

x Abbruch |

Um die Werte des Stromreglers automatisch zu bestimmen, klicken Sie die Schaltflache Automatisch
bestimmen an. Dafiir ist es erforderlich, dass der Motor im Leerlauf betrieben wird; auf der Welle darf
keine Last angekoppelt sein.

it

Wenn die wiederholte Durchfiihrung der automatischen Parameterbestimmung flr den
Stromregler etwas unterschiedliche Werte liefert, ist dies kein Grund zur Besorgnis.

I

Eine manuelle Einstellung der genannten Parameter ist mdglich, aber aufwandig. In den
meisten Fallen ist dies nicht notwendig. Nehmen Sie Kontakt zu lhrem Vertriebspartner
auf, wenn Sie zu diesem Thema weitere Informationen bendtigen.
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6.8 Optimierung des Drehzahlreglers

6.8.1 Ubersicht

Die Optimierung des Drehzahlreglers erfolgt in zwei Schritten:
% Optimierung des Drehzahlistwertfilters (Kapitel 6.8.2)

% Optimierung der Parameter "Verstarkung" und "Zeitkonstante" (Kapitel 6.8.3)

o Eine Optimierung des Drehzahlreglers ist bereits bei einem nicht fertig installierten An-

ﬂ' trieb maéglich! Wenn Sie den Drehzahlregler bei leerlaufender Motorwelle parametrieren,
mussen Sie nach dem Einbau des Antriebes in den meisten Fallen nur noch die Regler-
verstarkung anheben.

6.8.2 Optimierung des Drehzahlistwertfilters

Zur Verbesserung des Regelverhaltens wird der gemessene Drehzahlistwert geglattet. Das wird mit
einem Drehzahlistwertfilter erreicht. Die wirksame Filterzeitkonstante kann dabei parametriert werden:

E] 1. Menupunkt Parameter/Gerateparameter/Drehzahlregler wahlen.
2. Setzen Sie die Zeitkonstante des Drehzahlistwertfilters auf 0.4 ms.
3. Klicken Sie auf OK.
4. Sichern Sie die Einstellungen mit Datei/Parametersatz/Parametersatz sichern.

Da der Drehzahlistwertfilter als zusatzliche Zeitkonstante in den Drehzahlregelkreis eingeht, sollte die-
ser moglichst klein gewahlt werden. Deshalb wird fir die Erstinbetriebnahme der Wert von 0,4 ms
empfohlen.

o Bei einer zu grofRen Zeitkonstante des Drehzahlistwertfilters erhalt man eine schlechtere
ﬂ, Dynamik, da StérgréRen erst verzogert erfasst werden kénnen.

In ungiinstigen Fallen kann eine ungeeignet gewahlte Zeitkonstante die Stabilitdt des
Drehzahlregelkreises verschlechtern. Die zusatzliche Laufzeit kann zu Schwingungen
fuhren.

Wahlen Sie daher die Zeitkonstante stets moglichst klein.
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6.8.3 Optimierung Drehzahlregler: Verstarkung und Zeitkonstante

Die Einstellung der Zeitkonstante und Verstarkung des Drehzahlreglers erfolgt durch Vorgabe eines
Sollwertsprunges. Auf dem Oszilloskop kdnnen Sie die Reaktion des Drehzahlreglers auf die Soll-
wertspriinge beobachten und danach die Reglerparameter einstellen.

Der Drehzahlregler muss so eingestellt werden, dass nur ein Uberschwinger des Drehzahl-Istwertes
auftritt. Der Uberschwinger soll ca. 15% Uber der Solldrehzahl liegen. Die fallende Flanke des Uber-
schwingers soll den Drehzahl-Sollwert jedoch nicht oder nur wenig unterschreiten, um dann den Dreh-
zahlsollwert zu erreichen. Diese Einstellung gilt fiir die meisten Motoren, die mit dem Servopositionier-
regler betrieben werden kénnen. Wenn ein noch harteres Regelverhalten gefordert ist, kann die Ver-
starkung des Drehzahlreglers weiter erhoht werden. Die Verstarkungsgrenze ist dadurch gegeben,
dass der Antrieb bei hohen Drehzahlen zum Schwingen neigt. Die erzielbare Verstarkung im Dreh-
zahlregelkreis ist von den Lastverhaltnissen an der Motorwelle abhangig. Sie missen deshalb die
Drehzahlreglereinstellung bei eingebautem Antrieb nochmals kontrollieren.

Fur die Optimierung wird die Oszilloskop-Funktion verwendet, sowie der integrierte Reversiergenera-
tor. Wichtig ist, dass der Motor dabei vom mechanischen Abtrieb abgekoppelt wird.

fuhrt worden ist. Andernfalls kann es zu Beschadigungen des Motors und des Servoposi-
tionierreglers kommen! (Siehe hierzu Kapitel 5.2, Seite 34).

w Der Drehzahlregler kann erst optimiert werden, wenn die Erstinbetriebnahme durchge-
0

fihren. Kuppeln Sie daher den Motor ab!

w Der Reversierbetrieb kann zur Beschadigung eines am Motor angekoppelten Antriebs
o

—_

Rufen Sie Optionen/Eingabegrenzen auf und stellen Sie unter Drehzahlwerte die maximale Be-
schleunigung auf den maximal méglichen Wert.

2. Starten Sie das Oszilloskop durch Aktivierung des Menupunktes Anzeige/Oszilloskop, und stel-
len Sie folgende Werte ein:

Zeitbasis: 5 ms / div; Verzdgerung = -5 ms

» Kanal 1: Geschwindigkeits-Sollwert; Skalierung = 200 U/min / div; Offset -2 div
» Kanal 2: Geschwindigkeits-Istwert; Skalierung = 200 U/min / div; Offset -2 div
» Kanal 3: AUS

> Kanal 4: AUS

>

>

Trigger: Quelle = Geschwindigkeits-Sollwert; Level = 50 U /min; Modus = normal, steigende
Triggerflanke

3. Rufen Sie den Reversiergenerator auf (Anzeige/Reversiergenerator), und stellen Sie folgende
Werte ein:

> Reversierstrecke: 10 U

» Reversiergeschwindigkeit: 1000 U/min
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» Beschleunigung: (maximal mdglicher Wert)
» Bremsbeschleunigung: (maximal méglicher Wert)

4. Schalten Sie die Endstufen- und Reglerfreigabe ein. Starten Sie den Reversiergenerator. Der Mo-
tor reversiert jetzt innerhalb der vorgegebenen Grenzen.

5. Beobachten Sie die entstehenden Oszillogramme. Vergleichen Sie sie mit den im nachsten Kapi-
tel dargestellten Mustern.

6. Rufen Sie das Meni "Drehzahlregler" auf (Parameter/Reglerparameter/Drehzahlregler). Wenn
der Drehzahlregler zu weich oder zu hart eingestellt ist ergreifen Sie die jeweils angegebenen
MaRnahmen, die im folgenden Kapitel beschrieben sind. Experimentieren Sie mit verschiedenen
Einstellungen, um das Optimum zu finden.

7. Sichern Sie die Einstellungen mit Datei/Parametersatz/Parametersatz sichern.

6.8.4 Strategien zur Optimierung (Drehzahlregler)

O
ﬂl Generell gilt, dass Sie die Zahlenwerte fur den Verstarkungsfaktor und die Zeitkonstante

nicht in grof3en Spriingen verandern durfen, sondern immer nur in kleinen Abstanden.

Nach der Veranderung der Zahlenwerte kdnnen zwei Falle auftreten:
% Bei zu harter Einstellung wird der Drehzahlregler instabil.

% Bei zu weicher Einstellung wird der Antrieb nicht steif genug, Schleppfehler sind im spateren Be-
trieb die Folge.

o Die Drehzahlreglerparameter sind nicht unabhangig voneinander. Eine von Versuch zu

ﬂ' Versuch anders aussehende Messkurve kann also mehrere Ursachen haben. Andern
Sie deshalb jeweils nur einen Parameter: entweder nur den Verstarkungsfaktor oder nur
die Zeitkonstante.

Zum Abgleichen des Drehzahlreglers erhdhen Sie die Verstarkung bis es zum Schwingen kommt,
dann nehmen Sie die Verstarkung in kleinen Schritten wieder zurtick, bis das Schwingverhalten ver-
schwindet. AnschlieBend verkleinern Sie die Zeitkonstante, bis ein Schwingverhalten eintritt, dann er-
héhen Sie die Zeitkonstante in kleinen Schritten, bis der Regler bei Sollwert = 0 stabil und steif genug
ist.
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Fall 1: Zu weich eingestellter Drehzahlregler

Abhilfe: Erhdhen Sie den Verstarkungsfaktor um 2 bis 3 Zehntelpunkte /
Verringern Sie die Zeitkonstante um 2 bis 3ms

Fall 2: Zu hart eingestellter Drehzahlregler

Iﬂ/\ﬂ
VY

Abhilfe: Verkleinern Sie den Verstarkungsfaktor um 2 bis 3 Zehntelpunkte /
Erhéhen Sie die Zeitkonstante um 2 bis 3ms

Fall 3: Richtig eingestellter Drehzahlregler
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6.8.5 Optimierung des Lagereglers

O Dieses Kapitel konnen Sie uberspringen, wenn |hr Antrieb nur im Drehzahl- oder Dreh-
ﬂn momentenbetrieb arbeitet.

o Voraussetzung fir den Abgleich des Lagereglers sind korrekt eingestellte Strom- und
ﬂ, Drehzahlregler. (Siehe die vorigen Kapitel)

o Die Lageregleroptimierung benutzt den Reversierbetrieb. Bitte stellen Sie sicher, dass
ﬂ’ die Motorwelle frei drehbar ist und der Antrieb keinen Schaden nehmen kann.

Der Lageregler (MenUpunkt Parameter/Reglerparameter/Lageregler) bildet aus der Differenz zwischen
Soll- und Istlage eine resultierende Drehzahl, die als Sollwert an den Drehzahlregler weitergereicht
wird. Die Funktionen des Lagereglers sind in (Kapitel 5.2.22.2.1, Seite 62) erklart. In diesem Kapitel
wird erlautert, wie die Verstarkung optimiert wird.

Zur Durchfiihrung der Optimierung sind folgende Schritte notwendig:

1. Aktivieren Sie den Lageregler (Menupunkt Parameter/Reglerparameter/Lageregler) und stellen
Sie die Verstarkung zunachst auf den Wert 0,5.

2. Rufen Sie den Reversiergenerator auf (Anzeige/Reversiergenerator) und stellen Sie folgende
Werte ein:

Reversierstrecke: 10 U
Reversiergeschwindigkeit: (halbe Nenndrehzahl)

Beschleunigung: (maximal moéglicher Wert)

vV VYV V V

Bremsbeschleunigung: (maximal moglicher Wert)
Reversiergenerator noch nicht starten!

3. Starten Sie das Oszilloskop durch Aktivierung des Mentpunktes Anzeige/Oszilloskop und stel-
len Sie folgende Werte ein:

Zeitbasis: 100 ms / div; Verzdgerung = -200 ms

» Kanal 1: Geschwindigkeits-Istwert; Skalierung = 1000 U/min / div, -2 div
» Kanal 2: Rotorlage; Skalierung = 50 ° / div; Offset 1 div

» Kanal 3: AUS

» Kanal 4: AUS

>

>

Trigger: Quelle = Geschwindigkeits-Istwert; Level = halbe Reversiergeschwindigkeit; Modus =
normal, fallende Triggerflanke
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4. Schalten Sie die Endstufen- und Reglerfreigabe ein. Starten Sie den Reversiergenerator. Der Mo-
tor reversiert jetzt innerhalb der vorgegebenen Grenzen.

Optimierung: Drehzahl und Rotorlage beim Stoppvorgang bewerten. Wenn der Einschwingvorgang
der Position zu lange dauert, muss die Verstarkung erhoht werden. Wenn die Drehzahl beim Stopp-
vorgang beginnt zu schwingen, muss die Verstarkung verringert werden.

Beachten Sie dass die Uberschwinger durch die fehlenden Beschleunigungs- und Bremszeiten her-
vorgerufen werden.

A Zur optimalen Auslegung und Anpassung der Regelung an die zu bewegende Masse ist
ein moglichst hohes Kraft/Massen Verhaltnis férderlich. Dieses Verhaltnis ist bei sog. Di-
rektantrieben ungtinstig und fiihrt dazu das die Regelung schnell instabil wird. Beispiele

fur Direktantriebe sind:

.0

% Torquemotor ohne Getriebe an einem schwerem Drehteller mit groBem Durchmes-
ser

o
*

Motorwelle direkt an einer Last mit hoher Masse angekoppelt. Beispielsweise ein
Zahnrad an der Motorwelle, welches in eine Zahnstange greift, um einen grof3en
Schlitten zu bewegen.

Bei der Anpassung der Regelung in einem solchen Fall empfiehlt sich die folgende Vor-
gehensweise:

+ Einsatz eine Gebers mit hoher Auflésung

% Erhohen der Verstarkung im Drehzahlregler bis an die Schwinggrenze

« Absenken der Verstarkung und der Korrekturgeschwindigkeit im Lageregler
% Verringern der Beschleunigungen des Positioniersatzes

« Aktivieren und Anpassen der Momentenvorsteuerung des Positioniersatzes
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7 Anzeigeeinheiten (Details)

Das Fenster "Anzeigeeinheiten" wird aktiviert Gber das Menl Optionen/Anzeigeeinheiten. Eine
grundlegende Einfihrung in das Menl befindet sich in (Kapitel 5.2.6, Seite 43). Hier ist der Modus
Standardwerte erklart, der 90% aller Applikationen abdeckt. In den folgenden Kapiteln finden Sie In-
formationen Uber die Modi Benutzerdefiniert und Direkteingabe. Die folgende Tabelle gibt dartiber
Auskunft, wann welcher Modus bendtigt wird.

Tabelle 8: Einstellung der Grundkonfiguration und der Anzeigeeinheiten

| Auswahl Einheiten I

Standardwerte Fiir translatorische Systeme: Positionen in Wegeinheiten, Geschwin-

digkeiten in [Wegeinheiten]/s; Beschleunigungen in

[Wegeinheiten]/s?

Fiir rotatorische Systeme: Positionen in Umdrehungen, Grad oder Ra-

diant, verschiedene Geschwindigkeits- und Beschleunigungseinheiten

Benutzerdefiniert Beispiele:

7

¢ Fir translatorische Systeme und nichtmetrische Weg- Geschwin-

digkeits- und Beschleunigungseinheiten (z.B. Inch, Inch/min)

7

+«  Fir rotatorische Antriebe mit speziellen Weg-, Geschwindigkeits-

und Beschleunigungseinheiten

Direkteingabe Freie Einstellungen der Weg-, Geschwindigkeits- und Beschleuni-

gungseinheiten.

Nur fiir erfahrene Benutzer!

o Die Einstellung der Anzeigeeinheiten erfolgt unabhéngig von einer eventuellen Sollwert-

ﬂ' vorgabe Uber Feldbus. Die Einstellung der Anzeigeeinheiten beeinflusst also nicht die
Factor-Group und die Notation- und Dimension-Indizes in feldbusspezifischen Protokol-
len. Siehe hierzu auch Kapitel 15.1.9. Eine Unterstitzung fir CAN ist momentan noch
nicht verfligbar.
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7.1 Benutzerdefinierte Anzeigeeinheiten

O
ﬂ’ Alle selbstdefinierten Einheiten ("Benutzerdefiniert") werden mit [..] angezeigt.

Im Feld Vorschubkonstante in der Registerkarte Anzeigeeinheiten kann die Skalierung in benutzer-
definierten Einheiten pro Umdrehung eingegeben werden. Weiterhin haben Sie die Eingabefelder
Zeitbasis Geschwindigkeit und Zeitbasis Beschleunigung zur Verfiigung.

Anzeigeeinheiten
A

B Dot v =]
[-Anzei -T Iatorieche A dung
| Yorschubkonstante x Abbruch |

Standardwerte

|1,nnuu
- Benutzerdefiniert | u iniert [..] pro Umdreh

Zeithasis

Zeithasis Geschwindigkeit in [s]

|1,nnnnnn

Direkteingabe |

Zeitbagiz Beschleunigung in [#2]:

| 1,000000

Anzeigeeinheiten:
Userdefinient [..]

I~ Diehmoment in Nm Faktor | ‘

Benutzen Sie das Feld Zeitbasis Geschwindigkeit, um eigene Geschwindigkeitseinheiten zu definie-
ren.

Beispiel:

Sie haben einen Antrieb mit 20 mm pro Umdrehung, ohne Getriebe. Sie méchten die Geschwindigkeit
in mm/Minute eingeben. Unter Vorschubkonstante muss eine 20 eingetragen werden, unter Zeitba-
sis Geschwindigkeit der Wert 60. (60 Sekunden = 1 Minute)

Benutzen Sie das Feld Zeitbasis Beschleunigung, um eigene Beschleunigungseinheiten zu definie-
ren.

Beispiel:

Sie haben einen Antrieb mit 20 mm pro Umdrehung, ohne Getriebe. Sie mochten die Beschleu-
nigung in (mm/Minute)/s eingeben. Unter Vorschubkonstante muss eine 20 eingetragen werden,
unter Zeitbasis Geschwindigkeit der Wert 60. (1 Minute x 1s = 60 x 1 s? = 60 s?)
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7.2 Direkteingabe der Weg-, Geschwindigkeits- und Be-
schleunigungseinheiten

.‘c Vorsicht! Nur fur erfahrene Benutzer!
Die Direkteingabe der physikalischen Einheiten erlaubt eine tiefgreifende Anderung der

Reglerparameter des Servopositionierreglers MDR 2000.

In der Registerkarte Direkteingabe im Menu Optionen/Anzeigeeinheiten kdnnen Sie die Factor-
Group der Lage, der Geschwindigkeit und der Beschleunigung direkt beschreiben, wenn Sie vorher im
MenU Optionen/Anzeigeeinheiten die Auswahl Direkteingabe angewahlt haben.

AuRerdem haben Sie die Mdglichkeit, fiir die Anzeige in dem Parametrierprogramm Mattke Servo-
Commander™, eine Auswahl aus folgenden Einheiten zu treffen:

7

< Inkremente

.0

» Grad

% Radiant

% Umdrehung
% Meter

% Millimeter
% Mikrometer

«» Userdefiniert

+ Keine Einheit

Hier zum Beispiel in Millimeter und hexadezimaler Darstellung:

Anzeigeeinheiten | Nachk llen Direkteingab | G
Warnung: Dieses Menii ist fur erfahrene Benutzer reserviert! x Abbruch
. Lage ?  Hille I
Zahler: [1 [Millimeter [mm] B
Nenner: 64
= Geschwindiakeil
Zahler: !4B |Mil|imele| pro Sekunde [mm/s] _'J
Nenner: 4C
= B i
Zahler: J4 [Milimeter pro Quadratsekunde [mm/s?] =l
Nenner: 11
[¥ hexadezimale Darstellung
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8 Kommunikation

Nachfolgende Skizze zeigt die generellen Kommunikationspfade des Parametrierprogramms:

PC

Ehernel

}

nco-
Daki

Etherne I nlernz |

¥

MDR 2000

Elherne b
Modul

Abbildung 1: Kommunikationspfade

Generell gibt es drei Betriebsmdglichkeiten fliir das Parametrierprogramm:

« RS232: Das Parametrierprogramm kommuniziert mit dem Servopositionierregler Uber die serielle
Schnittstelle

< Ethernet / UDP: Das Parametrierprogramm kommuniziert mit dem Servopositionierregler Uber
das Ethernet / Internet. Fir diesen Betrieb muss ein Ethernet-Modul in einem Technologieschacht
installiert und parametriert sein!

< Offline-Parametrierung: Das Parametrierprogramm arbeitet (ohne Servopositionierregler) nur mit
einer Parametersatzdatei (DCO-Datei)

Welche Kommunikationsform momentan aktiv ist, erkennen Sie in der Symbolleiste unterhalb der
Menlileiste:

Tabelle 9: Darstellung der Betriebszustédnde in der Parametrieroberflache

RS 232 | uUpDpP | Ofline | Parametrierung iiber RS232

UDP | Offline Parametrierung iiber Ethernet / UDP

uUppP | Offline ‘ Offline-Parametrierung

Nachstehende Tabelle zeigt auf, welche Aktionen im jeweiligen Betriebszustand mdglich sind:
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Tabelle 10: Mogliche Aktionen in Abhangigkeit von den Betriebszustanden der Kommunikati-
on

Ethernet / UDP

Darstellung und Beeinflussung der aktuell im j ja
Servopositionierregler vorhandenen Parameter

Darstellung und Beeinflussung von in einer Da-
tei vorhandenen Parameter

Ausdrucken der aktuellen Parameter (Datei
oder Servo)

Sichern der aktuellen Parameter im Flash des

Servopositionierreglers

Sichern der aktuellen Parameter (Datei oder
Servopositionierregler) in einer Datei

Parametersatz in Servopositionierregler laden

Firmware-Download

8.1 Kommunikation uiber RS232

Informationen zur Einstellung der Kommunikation Uber RS232 sowie zur Fehlerbehandlung finden Sie
in den Kapiteln 4.2 bis 4.5 .

8.2 Kommunikation uber Ethernet / UDP

Um Uber Ethernet / UDP mit dem Servopositionierregler kommunizieren zu kénnen, missen folgende
Voraussetzungen erflillt sein:

s Der PC, auf dem das Parametrierprogramm installiert ist, besitzt einen Ethernet-Anschluss
% Der Servopositionierregler besitzt ein korrekt parametriertes Ethernet-Modul

% Der PC hat lesende und schreibende Zugriffsrechte auf die Netzadresse, unter der das Ethernet-
Modul angemeldet ist. Dies betrifft Fragen der korrekten Vergabe von Netzwerk-Adressen, Zu-
griffsrechten und evtl. Konfiguration von Firewalls etc..

% Die Kommunikationsparameter des Parametrierprogramms sind korrekt gesetzt

8.2.1 Vergabe der Netzwerk-Adressen und Masken

Fir die Vergabe einer sinnvollen Netzwerk-Adresse flr das Ethernet-Modul ist die Kenntnis Uber die
Netzwerk-Adresse des PCs notwendig.
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Die Netzwerk-Adresse des PCs kann folgendermafen ermittelt werden: Starten Sie die MS-DOS® —
Eingabeaufforderung und geben Sie den Befehl IPCONFIG ein. Unter IP-Adresse wird die Netzwerk-
Adresse des PCs angezeigt. Alternativ kann man die Netzwerk-Adresse unter dem Windows®-Menu
Systemsteuerung/Netzwerkeinstellungen/internetprotokoll (TCP/IP) ermittein.

Generell gibt es zwei Moglichkeiten, auf die Adresse des Ethernet-Moduls zuzugreifen:

7

s Zugriff ohne Gateway: Dieser Zugriff ist mdglich, wenn die IP-Adresse des Ethernet-Moduls und
des PCs "ahnlich" sind. Konkret bedeutet dies, dass die Ethernet-Adresse, logisch verundet mit
der Netzwerkmaske XXX XXX XXX. XXX wird

Beispiel:  eigene IP: 010.122.034.218 oder 192.168.000.001
Subnetzmaske: 255.255.252.000 255.255.255.000
Ethernet-Adresse: 010.122.034.082 192.168.000.090

7

% Zugriff Gber Gateway: Dieser Zugriff ist moglich, wenn die IP-Adresse des Ethernet-Moduls und
des PCs nicht "ahnlich" sind. Die beteiligten Gateways/Router missen von Ihrem Netzwerkadmi-
nistrator entsprechend konfiguriert sein.

8.2.2 Einstellung der Ethernet-Kommunikationsparameter (Ethernet-Modul)

O
\EL Die Konfiguration des Ethernet-Moduls kann Gber RS232-Kommunikation erfolgen.

Das Meni zur Einstellung der Kommunikationsparameter des Ethernet-Moduls wird aufgerufen unter:
Optionen/Kommunikation/Kommunikationsparameter UPD (Ethernet)/Konfiguration Piggy. Es
erscheint folgendes Mend:

UDP Piggy Einstellungen
Port-Nummer: 8502
L | 3

IP Adresse: |1 92 168.0.82
Subnetzmaske: |255_255_255_I]
Gateway: |1 92.168.0.82

Timeout-Zeit 10,0 s

Benutzerabmeldung: _I_Ii
4 »

DK | X Abbruch | “?  Hille

Die einzelnen Parameter bedeuteten Folgendes:

Port-Nummer: Nummer des Ports der Ethernet-Kommunikation Gber UDP. Es muss ein freier
Port zwischen 5000 und 65535 gewahlt werden.
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IP Adresse: IP-Adresse der Ethernet-Kommunikation. Diese Adresse muss im Netz-Seg-
ment des Ethernet-Moduls eindeutig sein.

Subnetzmaske: Die Subnetz-Maske dient der Einteilung eines Netzes in Subnetze, die mit
Routern/Gateways verbunden sind.

Gateway: IP des Gateways, welcher im Subnetz des Ethernet-Modules liegt.

O
Um das Ethernet-Modul fur den Zugriff zu konfigurieren, konsultieren Sie bitte Ihren
ﬂ' Netzwerk-Administrator, welche Netzwerk-Parameter zu verwenden sind.

Sie kdénnen die korrekte Konfiguration des Ethernet-Moduls und die Erreichbarkeit im Netz durch ein
sogenanntes PING-Kommando testen. Gehen Sie dabei wie folgt vor:

Starten Sie die MS-DOS® — Eingabeaufforderung und geben Sie den Befehl PING <IP-Adresse> ein.

Als Parameter ist die IP-Adresse des zu testenden Ethernet-Moduls einzugeben.

8.2.3 Einstellung der Ethernet-Kommunikationsparameter (Ethernet-Modul)

Nachdem das Ethernet-Modul fir den Zugriff konfiguriert wurde, muss das Parametrierprogramm als
"Gegenstelle" auch korrekt eingestellt werden. Dies geschieht im Menu
Optionen/Kommunikation/Kommunikationsparameter UPD (Ethernet)) Kommunikation UDP
(Ethernet). Es erscheint folgendes Fenster:

IP-Zieladresse: |1 92.168.000.082
Port-Hummer: |Bﬂl]2
I« 1 c
Minimale Timeout-Zeit: 3,0 5
a | 4
q’ 0K x Abbruch | ? Hilfe

Die einzelnen Parameter bedeuten Folgendes:

IP Adresse: IP-Adresse der Ethernet-Kommunikation, mit dem die UDP-Kommunikation
aufgebaut werden soll.

Port-Nummer: Nummer des Ports der Ethernet-Kommunikation tber UDP. Es muss ein frei-
es Port zwischen 5000 und 65535 gewahlt werden.

Minimale Timeout-Zeit: Zeitibewachung der UDP-Kommunikation. Es wird jedes Paket zeitlich Uber-
wacht. Der PC ( Client ) sendet ein UDP-Paket und erwartet innerhalb der
parametrierten Timeout-Zeit eine korrekte Antwort vom Ethernet-Modul
(Server).
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O
Um das Parametrierprogramm fir den Zugriff zu konfigurieren, konsultieren Sie bitte Ih-
ﬂl ren Netzwerk-Administrator, welche Netzwerk-Parameter zu verwenden sind.

Bei groRen Netzwerk-Architekturen muss wegen der wachsenden Anzahl an Routern/Gateway mit
steigender Kommunikationszeit kalkuliert werden. Die Timeout-Zeit ist entsprechend zu erhdéhen.

8.2.4 Aktivierung der UDP-Kommunikation (Ethernet)

Aktivieren Sie die Ethernet-Kommunikation durch einen Klick auf die unten abgebildete Schaltflache:

‘UDF“

Wenn das Parametrierprogramm Mattke ServoCommander™ keine Verbindung tiber UDP zum Servo-
positionierregler MDR 2000 aufbauen kann, erscheint folgendes Fehlerfenster:

(@ Mit alten Parametern noch einmal

(" Kommunikationsparamter [UDP) andern
(~ DFfline-Parametrierung
" R5232-Kommunikation aktivieren

~ Programm beenden

Die nachfolgende Tabelle beschreibt mdgliche Fehlerursachen und Fehlerbehebungsstrategien:

Tabelle 11: Problembehebung bei serieller Kommunikation

Ursache MaBnahme
Kommunikation hat sich ‘verschluckt’ Auf Mit alten Parametern noch einmal probieren kli-
cken.

Ausgewahlte IP-Adresse , Port oder Gate- | Auf Kommunikationsparameter (UDP) andern klicken
way ist falsch und den Anweisungen folgen.

Mit dem Ethernet-Modul kommuniziert be- | Kontrollieren, welches Parametrierprogramm kommuni-
reits eine anderes Parametrierprogramm zieren muss. Das andere Parametrierprogramm ist zu
schlielRen.
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Ursache

MaBRnahme

Kommunikation des Servopositionierreg-
lers MDR 2000 gestort.

RESET am Servopositionierregler MDR 2000 ausfihren,
danach auf Mit alten Parametern noch einmal probie-
ren klicken.

Servopositionierregler MDR 2000 besitzt
keine bzw. unvollstandige Firmware.

In diesem Fall muss tUber RS232 zunachst eine gultige
Firmware in den Servopositionierregler geladen werden!
Stellen Sie eine Verbindung tUber RS232 her und klicken
Sie anschlieend auf RS232-Kommunikation aktivie-
ren.

Hardware-Fehler:

Servopositionierregler MDR 2000 nicht
eingeschaltet

Verbindungskabel steckt nicht

Verbindungskabel gebrochen

Fehler beheben, danach auf Mit alten Parametern noch
einmal probieren klicken.

Die Offline-Parametrierung ist nur dann sinnvoll, wenn Sie Parametersatzdateien ohne Servopositio-
nierregler MDR 2000 bearbeiten wollen. (Siehe hierzu das Kapitel 9.2, Seite 94).
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9 Parametersatze

In diesem Kapitel werden die Funktionen erklart, die mit Parametersatzen zu tun haben.

Definition Parameter / Parametersatz:

Damit der Servopositionierregler MDR 2000 den Motor einwandfrei regeln kann, missen die Kennwer-
te des Servopositionierreglers MDR 2000 richtig eingestellt worden sein. Der einzelne Kennwert wird
im Folgenden mit Parameter bezeichnet; die Gesamtheit aller Parameter flir eine Servopositionierreg-
ler/Motor-Kombination mit Parametersatz.

Alle Parametersatz-Funktionalitdten sind unter dem Menipunkt Datei/Parametersatz aufgelistet.

O Welche Funktionen unter diesem Menupunkt angeboten werden, hangt davon ab, ob
ﬂl eine Kommunikation Uber RS232, UDP (Ethernet) oder eine Offline-Parametrierung
durchgefihrt wird. Siehe hierzu das Kapitel 8.

Nachfolgende Tabelle gibt an, welche Funktionen in welchem Betriebszustand mdglich sind:

Tabelle 12: Ubersicht Parametersatzfunktionen

RS232 UDP (Ethernet) Offline-Parametrierung

Datei >> Servo Datei >> Servo ---

Servo >> Datei Servo >> Datei -—

Drucken Drucken Drucken

Parametersatz speichern Parametersatz speichern -

Datei 6ffnen...

I Defaultparametersatz laden Defaultparametersatz laden

Datei sichern...

Datei sichern unter...

Wie aus der Tabelle ersichtlich ist, gleichen sich die Funktionalitdten im Betriebszustand "RS232" und
"UDP", die daher in den folgende Kapiteln zusammenfassend als Online-Parametrierung zusam-
mengefasst werden.
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9.1 Funktionalitaten in der Online-Parametrierung

In der Online-Parametrierung werden folgende Funktionen angeboten:

Tabelle 13: Online-Parametrierung

Datei >> Servo Der Parametersatz wird aus einer Datei gelesen und zum RAM-Ar-
beitsspeicher des Servopositionierreglers MDR 2000 Ubertragen. Ferner
wird er im nichtflichtigen EEPROM eingespeichert und es wird anschlie-
Rend ein RESET durchgefuhrt.

Servo >> Datei Der aktuelle Parametersatz des RAM-Arbeitsspeichers wird an den Com-
puter Ubertragen und dort gespeichert.

Drucken Der aktuelle Parametersatz des RAM-Arbeitsspeichers wird als Klartext
generiert. Dieser kann auf dem Bildschirm betrachtet, gedruckt oder als
Textdatei abgespeichert werden. Siehe hierzu Kapitel 9.3.

Defaultparametersatz la- Der fest in der Firmware gespeicherte Parametersatz wird ins EEPROM
den und RAM geschrieben und gespeichert. Der Servopositionierregler MDR
2000 fuhrt einen mittels internem Software-Befehl ausgeldsten RESET
durch. Hierdurch werden alle bislang durchgeflihrten Parametrierungen

geldscht. Danach wird die Erstinbetriebnahme angefordert.

Parametersatz speichern | Der im RAM gespeicherte Parametersatz wird ins EEPROM kopiert und
nichtfliichtig gespeichert.

A Bei der Handhabung der Parametersatze gelten die folgenden Punkte:

+ Das Laden des Default-Parametersatzes bietet sich an wenn ein bereits parametrier-
ter Servopositionierregler an eine neue Anwendung angepasst werden soll oder
wenn Parameteranderungen z.B. durch Bus Verbindungen zu undefiniertem Verhal-
ten fuhren. Beim Einsatz des CAN-Busses kdnnen z.B. PDO Voreinstellungen im
Parametersatz dazu filhren, dass eine Steuerung nicht mehr tGiber den CAN Bus zu-
greifen kann.

% Die Online Anderung von Parametern im RAM des Servopositionierreglers kann je-
derzeit durch die zuletzt im EEPROM gespeicherte Einstellung Uberschrieben wer-
den wenn der Reset des Servopositionierreglers durchgefiihrt wird. Hierdurch kon-
nen z.B. schnelle Tests z.B. geanderte Reglerverstarkungen, geprtift werden, ohne
dass die eigentliche Konfiguration im EEPROM beeinflusst wird.

« Sobald eine zufriedenstellende Einstellung des Servopositionierreglers erreicht wur-
de sollte der Parametersatz im EEPROM gesichert werden.

% Falls eine neue Firmware in den Servopositionierregler eingespielt werden soll,
empfiehlt sich die vorherige Sicherung des Parametersatzes als Datei. Nach Ein-
spielen der neuen Firmware sollte die Parametrierung durch das Laden des Default-
Parametersatzes zurlickgesetzt werden und danach Uber die Erstinbetriebnahme
der urspriingliche Parametersatz in den Regler eingespielt werden.
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9.1.1 Online-Parametrierung: Allgemeines

Die nachfolgende Abbildung zeigt, wie Parametersatze verwaltet werden:

PC

Mattke ServaCommandear
*0CO-Datei

F

F 3

™

Lesen wan Daklund Le 50 wan Semuo urd
Spelchem N Semo Spelchem N Dakl

serielle Kom munikalion
oder U0 P (Ehernef

Servoregler MDR 2000

Default-
Farame tersatz

F 3 F 3 [
S Bdad-Paame krsak

\\ ] laen

RAoM EEFROM

Paam e kradlz shchem

Regker-Rese]

Abbildung 2: Online-Parametrierung

Der aktuelle Parametersatz des Servopositionierreglers MDR 2000 ist im RAM-Speicher (RAM = Ran-
dom Access Memory) vorhanden. Das RAM verliert seinen Speicherinhalt, sobald die Versorgungs-
spannung abgeschaltet wird. Um den Parametersatz dauerhaft zu sichern, kann er mittels des Befehls
Datei/Parametersatz/ Parametersatz sichern in das EEPROM kopiert werden. Das EEPROM (Elec-
trical Erasable Programmable Read Only Memory) verliert seinen Speicherinhalt auch dann nicht,
wenn die Spannung abgeschaltet wird.

Bei jedem Servopositionierregler-Reset wird der Inhalt des EEPROM in das RAM kopiert. Ein Servo-
positionierregler-Reset kann ausgel6dst werden durch:

% Abschalten und Wiedereinschalten der Versorgungsspannung 24V
% Dricken des Reset-Knopfes am Gehause des Servopositionierreglers MDR 2000
% Aktivierung des Menu-Eintrags Datei/Reset Servo

++ Kilicken Sie auf die RESET-Schaltflache in der Menlileiste
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Jeder Servopositionierregler MDR 2000 besitzt weiterhin einen Default-Parametersatz. Dieser Para-
metersatz ist fest in der Firmware verankert und kann nicht tGberschrieben werden. Falls eine Parame-
trierung aus unbekanntem Grund nicht erfolgreich ist, kann der Standardparametersatz geladen wer-
den, um auf “geordneten Verhaltnissen” aufzubauen. Die Aktivierung des Standardparametersatzes
erfolgt durch Aktivierung des MenUleintrags Datei/Parametersatz/Default-Parametersatz laden. Der
Default-Parametersatz wird daraufhin in das EEPROM und das RAM kopiert.

9.1.2 Laden und Speichern von Parametersatzen

Bezugnehmend auf die vorigen Kapitel besteht weiterhin die Moglichkeit, Parametersatze extern (d.h.,
auf Festplatte oder Diskette) zu speichern und zu verwalten. Dazu wird der Parametersatz vom Servo-
positionierregler MDR 2000 gelesen und in einer Datei gespeichert oder von Datei gelesen und im
Servopositionierregler MDR 2000 gespeichert.

Die Erweiterung der Parameterdateien auf PC-Seite lautet *.DCO. Das Lesen bzw. Schreiben der
* DCO-Dateien geschieht unter Mattke ServoCommander™ in den MenUpunkten:

7

+» Lesen einer *.DCO Datei: Datei/Parametersatz/Datei >> Servo

«» Schreiben einer *.DCO Datei: Datei/Parametersatz/Servo >> Datei

Beachten Sie, dass Sie beim Schreiben eines Parametersatzes in eine Datei die Mdglichkeit haben,
die Felder Motortyp und Beschreibung auszufiillen. Weiterhin kbnnen Sie bis zu 100 Zeilen Kommen-
tar anflgen, wenn Sie die Registerkarte Kommentar anwahlen. Wir empfehlen dringend, Beschreibun-
gen zu generieren, um einer spateren Verwechslung von Parametersatzen vorzubeugen. Auch sollte
der Name des Parametersatzes sinnvoll gewahlt werden, um ein spateres Auffinden zu erleichtern.

O
ﬂl Bitte verwenden Sie die Kommentarfelder, um Infos zu speichern.

O
ﬂ, *.DCO-Dateien kénnen per Diskette, CD-ROM und/oder Email versandt werden.
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9.2 Offline-Parametrierung

In der Offline-Parametrierung werden folgende Funktionen angeboten:
Tabelle 14: Offline-Parametrierung
Drucken Der aktuelle Parametersatz des Parametrierprogramms wird als Klartext

generiert. Dieser kann auf dem Bildschirm betrachtet, gedruckt oder als

Textdatei abgespeichert werden. Siehe hierzu Kapitel 9.3.

Datei 6ffnen... Der Parametersatz wird aus einer Datei gelesen und vom Parametrier-
programm zur Anzeige gebracht. Parameter werden angezeigt und kon-

nen verandert werden.

Datei sichern... Der aktuell im Parametrierprogramm vorliegende Parametersatz wird
unter dem zuletzt benutzten Dateinamen abgelegt. Wurde noch kein Si-
cherungsvorgang durchgefiihrt, wird der Name der gedffneten Datei be-

nutzt.

Datei sichern unter... Der aktuell im Parametrierprogramm vorliegende Parametersatz wird

unter einem neuen Dateinamen abgelegt. In einem Menii kann der Be-

diener den Namen festlegen.
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9.2.1 Offline-Parametrierung: Allgemeines

Das untere Schaubild zeigt das Prinzip der Offline-Parametrierung:

PC

Mattke ServoCommander
*DCO-Dated

F 3

B
-

Servoregler MDR 2000

RAM EEPROM O efault-

Abbildung 3: Offline-Parametrierung

Um die Offline-Parametrierung zu aktivieren, klicken Sie den Menipunkt Optio-
nen/Kommunikation/Offline-Parametrierung an.

Sie werden gefragt, welche *.DCO-Datei gedffnet werden soll. Wahlen Sie eine entsprechende Datei
aus.

Die Datei *.DCO wurde fiir einen bestimmten Servopositionierreglertyp der Familie MDR 2000 erstellt.
Wenn sie fir einen anderen Servopositionierreglertyp verwendet werden soll, wahlen Sie jetzt den
neuen Servopositionierreglertyp aus.

GEFAHR!

Wenn Sie eine DCO-Datei fir eine andere Geratetype weiter verwenden, sollten unbe-
dingt die Einstellungen fir Nennstrom, Maximalstrom, Winkelgeberoffset, Phasenfolge,
Polzahl, Stromregler und Drehzahlregler Gberprift werden, da die Gefahr besteht, den
Servopositionierregler/Motor zu zerstéren!
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Wahrend der Offline-Parametrierung hat das Parametrierprogramm Mattke ServoCommander™ ein
teilweise von der Online-Parametrierung abweichendes Verhalten:

% bestimmte Menus (z.B. Firmware-Download) sind gesperrt
+ das Menl Datei/Parametersatz hat andere Untermendis:

% beim Verlassen des Programms wird gefragt, ob die gerade gedffnete Parameterdatei gesichert
werden soll

Sichern Sie den Parametersatz, wenn Sie die von ihnen gewiinschten Anderungen daran vorgenom-
men haben. Um die getatigten Anderungen wirksam werden zu lassen, muss der modifizierte Parame-
tersatz in den Servopositionierregler MDR 2000 geladen werden (siehe Kapitel 9.1).

9.3 Drucken von Parametersatzen

Sie kénnen Parametersatze drucken bzw. ansehen bzw. speichern, indem Sie den Menipunkt Da-
tei/Parametersatz/Drucken aktivieren. Sie erhalten folgendes Men(:

~Positionen diucken

" keine
? Hilfe |

" alle

* yon W I:li:alﬁ

Zusatzinformationen

Seitenansicht

Drucken

Als Textdatei sichemn...

Uber die Box Positionen drucken kénnen Sie angeben, welcher Teil der Positionsliste gedruckt wer-
den soll. Die Grundparametrierung wird immer gedruckt. Optional kénnen die Daten der Positionierung
in die Druckausgabe mit hineingenommen werden.

Uber die Schaltflaiche Zusatzinformationen gelangen Sie in ein Menii, in das Sie folgende Daten ein-
tragen kénnen:

% Auftragsbezeichnung
s Kommentare
% Motorbezeichnung

< Datum
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B
Auftrag: lm 4 =i
; .- !., - X Abbruch
. . IK 5 ? Hilfe
Muotordaten: IMulul_dala
D atum: lm [~ Andem

Diese Daten werden in der Druck- bzw. Klartextausgabe verwendet.

Mit der Schaltflache Seitenansicht kann eine Vorab-Ansicht der Druckausgabe auf dem Bildschirm
angezeigt werden.

Mit der Schaltflache Drucken wird der eigentliche Druckvorgang (mit Druckerauswabhl) gestartet.

Uber die Schaltfliche Als Textdatei sichern kénnen Sie die Druckausgabe auch als *.txt-Datei auf
Festplatte sichern und weiterverarbeiten (z.B. Versand per E-Mail).

O
Die Textdateien werden defaultmafig im Mattke ServoCommander—Unterverzeichnis
ﬂ, ...\TXT gespeichert. (Siehe hierzu auch Kapitel 3.4.6, Seite 25).

O
ﬂ' Parametersatze kdnnen im Online- wie auch im Offline-Betrieb gedruckt werden.
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10 Fehler

10.1 Fehlerfenster

Das Fehlerfenster ist ein permanentes Fenster in dem Parametrierprogramm Mattke ServoComman-

de

r™. Wenn kein Fehler vorhanden ist, befindet sich das Fenster im minimierten Zustand (siehe Bild).

= Koino Fohier 31 E3|

Das Fehlerfenster kann durch folgende Ereignisse in seiner vollen Gré3e dargestellt werden:

1.

2
3
4.
5

Durch Anklicken Wiederherstellen-Schaltflache.

Durch Anklicken des Menlpunktes Fehler/Fehlerfenster

Durch Anklicken des ,Fehlerfenster” (zweites Feld von links in der unteren Statusleiste).
Automatisch, durch Auftreten eines Fehlers im Servopositionierregler MDR 2000.

Automatisch, beim Schreib- oder Lesefehler eines Kommunikationsobjekts.

10.1.1 Verhalten beim Auftreten eines Fehlers

Sobald ein Fehler im Servopositionierregler auftritt, finden zwei Veranderungen in der Oberflache des

Mattke ServoCommanders statt:

1.
2.

Das Fehlerfenster vergréRert sich und tritt an die Oberflache

In der unteren Leiste wird mit roter Schrift der Fehler angezeigt.

T Fehlermeldungen =0
F
Loschen
?  Hilfe
X Abbruch

”Fehlemude
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Die Fehlerbehandlung erfolgt in drei Schritten:

1. Fehleranalyse: Falls der Fehlertext nicht aussagekraftig genug ist und Sie weitere Tipps zur Fehler-
behebung bendtigen, klicken Sie auf Hilfe im Fehlerfenster. (In diesem Beispiel wird der Fehler
z.B. durch eine gebrochene/nicht gesteckte Verbindung zum Winkelgeber hervorgerufen.)

2. Fehlerbehebung: Beheben Sie die Ursache des Fehlers. (In diesem Beispiel ist die korrekte Ver-
bindung zum Winkelgeber herzustellen.)

3. Fehlerquittierung: Klicken Sie auf die Schaltflaiche Lé6schen im Fehlerfenster. Falls der Fehler er-
folgreich behoben werden konnte, minimiert sich das Fenster. Falls der Fehler noch immer besteht,
wird es wieder aufgebaut.

Durch Klick auf die Schaltflache Abbruch kann das Fenster minimiert werden. Eventuell vorhandene
Fehlermeldungen (siehe Kapitel 14.2, Seite 206) bleiben im Fehlerfenster der Statusleiste bestehen.

O
ﬂ' Die Schaltflache Abbruch bewirkt keine Fehlerbehebung!

10.2 Fehlermanagement

Im Fenster Fehler/Fehlermanagement kann eingestellt werden, welche Betriebszustadnde des Servo-
positionierreglers welche Reaktion hervorrufen. Es erscheint folgendes Fenster:

Fehlermanagement

Liste aller Ereignisse

EI Gruppe 3: Ubertemperatur Motor
- Gruppe 4: Ubertemperatur
{ibert tur Leist

{ibert tur Zwischenkreis

L b

ruppe 5: Interne Spannungsvyersorgung

ruppe b: Kurzschlub Endstufe

ruppe 7: Uberspannung Zwischenkreis

+- Gruppe 8: Winkelgeber

- Gruppe 9: Winkelgeber-Parametersatz LI

Auszgewahites Ereignis:

Gruppe 4: ﬂhetlempemlul

[¥ Beglerfreigabe ausschalten
¥ “armnung

[¥ Eintrag in Puffer

o 0K 7 Hilfe |

Mit Hilfe dieses Fensters kdnnen Sie festlegen, wie der Servopositionierregler auf das Auftreten eines
fehlerhaften Ereignisses reagieren soll. Jeder einzelnen Gruppe kdnnen unterschiedliche Reaktionen
zugeordnet werden. Selektieren Sie zunachst die Gruppe (durch Mausklick) und weisen dann die Re-
aktionen zu. Die Reaktionen sind im Folgenden von geringer Prioritdt ausgehend aufsteigend geord -
net.
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1. Eintrag im Puffer: Das Ereignis wird lediglich im Fehlerpuffer gespeichert. Siehe hierzu auch (Ka-
pitel, 10.3, Seite 100). Das Ereignis wird nicht angezeigt, die Applikation lauft unbeeinflusst weiter.

2. Warnung: Das Ereignis wird kurzfristig auf der 7-Segment-Anzeige des Servopositionierreglers
ausgegeben.

3. Reglerfreigabe ausschalten: Die Applikation wird mit der Nothalt-Rampe heruntergefahren (siehe
auch Kapitel 5.2.12, Seite 50).

4. Stopp mit Maximalstrom: Der Antrieb wird mit maximalen Strom zum Stillstand gebracht.

5. Endstufe sofort abschalten: Der Antrieb trudelt aus, da die Endstufe stromlos geschaltet wird.

Einige der Ereignisse sind so schwer wiegend, dass bestimmte Reaktionen nicht ausgeschaltet wer-
den kénnen. Dies ist an gesperrten Kontrollkdstchen in der Oberflache zu sehen (siehe Beispiel: "Reg-
lerfreigabe ausschalten”, "Warnung", "Eintrag im Puffer").

O
Die Konfiguration kann nur fiir Fehlergruppen vorgenommen werden, nicht fir einzelne
ﬂ, Fehlerereignisse.

10.3  Fehlerpuffer

Im Fenster Fehler/Fehlerpuffer sind die seit dem letzten Einschalten / Reset wahrend des Betriebs des
Servopositionierreglers aufgetretenen Fehler, Warnungen und Ereignisse aufgelistet. Folgende Infor-
mationen sind verfigbar:

s Fehlernummer
s Systemzeit (Stunden, Minuten, Sekunden)
% Fehlerbeschreibung (Text)

+»+ Konstante und freier Parameter

O
ﬂ' Wenn Sie einen Fehler an das Application Engineering melden, geben Sie bitte immer

die Konstante und den freien Parameter mit an!

Das Fenster prift nicht selbsttatig auf neue Fehler. Tritt bei gedffnetem Fenster ein neuer Fehler auf,
muss die Schaltflache Aktualisieren gedrickt werden, damit der Fehlerpuffer erneut ausgelesen wird.

Mit Klick auf die Schaltflache Drucken kann die Liste des ausgewahlten Reiters ausgedruckt werden.

Mit Klick auf die Schaltflache Speichern kann die Liste des ausgewahlten Reiters als Textdatei ge-
speichert werden.
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Fehlermeldungen

Fehlermeldungen IWamungen und Ereignissel Fehlermeldungen (Service—Modul)l

Fehler? Systemzeit | Beschreibung
2002:54:50 Fehler geloscht

2002:54:41 Ubertemperatur Motor analog

03-0

|konstante [Freier Parameter | ﬂ

0x8001
0x1

0x2
0x3F400000

=

Aktuelle Systemzeit:

2002:55:31

Aktualisierenl Drucken | Speichern |

X Beenden

Unter dem Reiter Fehlermeldungen sind die Ereignisse aufgelistet, die im Fehler-Puffer gespeichert
wurden: Fehler, Quittieren von aktiven Fehlern und sonstige Eintrdge im Zusammenhang mit Fehler-

meldungen.

Unter dem Reiter Warnungen und Ereignisse sind Geschehnisse geringerer Prioritat abgelegt.

Fehlermeldungen

= Fehler (1..50) von 4219

und Ereigni Fehler

=]

(Service-Modul) |

IKonstame |Freier Parameter

Fehlerd Systemzeit |Beschreibung
2002:54:50 Fehler geléscht

03-0

0:00:00
242:40:24
242:36:59
241:556:45
00-2 241:53:46
06-1 241:53:46
00-2
05-0 241:53:45

241 :63:46

1998:29:12 Unterspannung dig. #O

2002:54:41 (bertemperatur Motor analog

1997:31:45 Ubertemperatur Motor analog

Ser iGeratetyp (|
berstrom dig. KO
Oberstrom dig. WO
Oberstrom dig. JO

Fehler geloscht

{berstrom Bremschopper
Fehler geloscht

Ausfall interne Spannung 1

0x8001

0x8001
0x0
0x8001

0x2 Ij
0x3F400000

0x0

0x3F400000

0xB3A35D8

0x4002
0x6011000
0x4002
0x5004000

S L

Aktuelle Systemzeit: 2002:56:37 |

X Beenden

Aktualisierenl Drucken | Speichern |

Unter dem Reiter Fehlermeldungen (Service-Modul) sind Fehlermeldungen aufgelistet, die im Ser-
vice-Modul gespeichert wurden. Das Service-Modul muss entsprechend konfiguriert sein. Es kann
Uber 7000 Fehlermeldungen speichern. Jeweils 50 Meldungen werden als "Block" zusammengefasst.

Voraussetzung fur das Abspeichern von Fehlermeldungen ist, dass ein Eintrag im Servicemodul hier-
fur konfiguriert ist. Dann werden zyklisch die im internen Fehler-Puffer des Servopositionierreglers ste-
henden Fehlermeldungen, Fehler-Quittierungen etc. in das Servicemodul kopiert. Nach jedem Reset
werden die Eintrage im Servicemodul gepriift, ob z.B. eine unvollstandige Fehlermeldung im enthalten
ist. In diesem Fall wird der Eintrag korrigiert. Die korrigierte Fehlermeldung und die Korrektur werden
als Fehlermeldung im Servicemodul eingetragen.

Wenn ein Servicemodul in einen anderen Servopositionierregler gesteckt wird, so wird ein entspre-
chende Meldung im Servicemodul eingetragen. Dadurch kénnen Meldungsblécke zugeordnet werden,
wenn das Modul z.B. ausgebaut und in einem anderen Servopositionierregler analysiert werden soll.

Im Reiter Fehlermeldungen (Service-Modul) sind zusatzlich noch die Schaltflachen << und >> ver-
fugbar. Mit der Schaltflache << kdnnen die vorausgehenden 50 Fehlermeldungen angezeigt werden.
Mit der Schaltflache >> kdnnen die nachsten 50 Fehlermeldungen angezeigt werden. Sind keine Mel-
dungen mehr in der jeweiligen Richtung vorhanden, ist die entsprechende Schaltflache gesperrt.
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11 Standardapplikationen und Mattke
ServoCommander-Einstellungen

In diesem Kapitel werden folgende Standardapplikationen beschrieben:

B

» Drehzahlgeregelter Betrieb (siehe Kapitel 11.1 Drehzahlgeregelter Betrieb (Seite 102))

RS

% Drehmomentengeregelter Betrieb (siehe Kapitel 11.2 Drehmomentengeregelter Betrieb (Seite
103))

RS

% Lagegeregelter Betrieb und Positionierbetrieb (siehe Kapitel 11.3 Lagegeregelter Betrieb und Po-
sitionierbetrieb (Seite 104))

D3

» Referenzfahrt und Positionierung (siehe Kapitel 11.3.3 und 11.3.4 Seite107).

B

» Drehzahlsynchroner Betrieb (siehe Kapitel 12.3 Seite 135)

RS

% Lagesynchroner Betrieb (siehe Kapitel 12.4 Seite136)

3

% Fliegende Sage (Produktstufe 3.4 ) (siehe Kapitel 12.5 Seite 137)

Die Detail-Einstellung der verschiedenen Betriebsmodi werden vorgenommen in:
s Sollwert-Selektoren (siehe Kapitel 6.4 Sollwerte selektieren (Seite 67))
s Istwert-Selektor (siehe Kapitel 5.2.15 Kommutiergeber (Seite 54)).

% Parameter Bremsenansteuerung (siehe Kapitel 13.12 Bremsenansteuerung und Automatikbremse
(Seite 178))

11.1  Drehzahigeregelter Betrieb

Im drehzahlgeregelten Betrieb wird eine bestimmte Solldrehzahl vorgegeben. Der Servopositionierreg-
ler MDR 2000 ermittelt Gber die Geberauswertung die aktuelle Istdrehzahl n_ist. Zur Einhaltung der
Solldrehzahl wird der Stromsollwert i_soll bestimmt. Im drehzahlgeregelten Betrieb ist immer eine
Drehmoment- bzw. Strombegrenzung aktiv.

Um den drehzahlgeregelten Betrieb einzustellen, muss das Kommandofenster folgendermafien konfi-
guriert werden:
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" |Reglerfreigabe

—Betriebzart
" Momentenregelung
& Drehzahiregelung;
" Positionierung

" | Wegprogramm

["| Tippbetrieb

—Synchronization
{* Aus

" Synchronisient

{~ Fliegende Sage

Synchronizationzaszistent |

Reglerkazskade |

Uber das Men(i Betriebsmodus/Reglerkaskade erhalten Sie eine vereinfachte regelungstechnische
Darstellung fir diese Betriebsart, die der weiteren Menuflihrung dient.

Reglerkaskade
Betriebsart: Drehzahlregelung

. Geberselektion: Svnchronisati |

P 5 Sollwert-5elektor

r_zoll

m_zoll_min
m_zoll_max

Fwtd, b otor und
‘winkelgeber

BlE

. Drehzahl- Drrehmoment-
Lageregler mit Begrenzung Drehzahlregler Begenzung Stromiegler b
Begrenzung 0
n_ist m_ist g
— P IS Geberselektion: Istwerte |< --------- i
Inkrementalgeberemulation X1

11.2 Drehmomentengeregelter Betrieb

Im drehmomentengeregelten Betrieb wird ein bestimmtes Sollmoment vorgegeben, das der Servopo-
sitionierregler MDR 2000 im Motor erzeugt. Da das Drehmoment proportional zum Motorstrom ist, ist
in diesem Betriebsfall nur der Stromregler aktiv. Zusatzlich ist in dieser Betriebsart eine Drehzahlbe-
grenzung aktiviert.

Uber das Men(i Betriebsmodus/Reglerkaskade erhalten Sie eine vereinfachte regelungstechnische
Darstellung fiir diese Betriebsart, die der weiteren Menifuhrung dient.
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Reglerkaskade
Betiiebzart: Momentenregelung

’ Geberselektion: Svnchronisati |

P IE Sollwert-Selektor |

m_zall

Piadhd, Mator und

r_grenz
W winkelgeber

Drehmomert-

Lageregler mit Dreheahlreglsr i, Stramregler l

Begrenzung m_mas

n_ist m_ist

— P I} Geberselektion: |stwerte |q --------- :

+

Inkrementalgeberemulation X1

| X Abbruch |

Um den drehmomentengeregelien Betrieb einzustellen, muss das Kommandofenster entsprechend
konfiguriert werden.

Der Momentensollwert kann in A oder Nm vorgegeben werden. Dies kann mit dem Menilpunkt Optio-
nen/Anzeigeeinheiten eingestellt werden. Die Istwert- und Sollwertmenus stellen sich dann automa-
tisch auf die gewahlte Einheit um.

Falls das Drehmoment in Nm vorgegeben werden soll, muss die Drehmomentkonstante, also der Um-
rechnungsfaktor zwischen Strom und Drehmoment bekannt gemacht werden. Die Drehmomentkon-
stante wird im MenlU Parameter/Gerateparameter/Motordaten eingegeben und kann meistens durch
die Angaben des Typenschildes auf dem Motor berechnet werden: hierzu ist das Nennmoment durch
den Nennstrom zu teilen.

O
ﬂ' Eine Drehmomentenkonstante von 0 Nm/A ist unzulassig, wenn “Drehmomente in Nm”

aktiviert wurde.

11.3 Lagegeregelter Betrieb und Positionierbetrieb

In diesem Kapitel erhalten Sie Informationen Uber folgende Applikationen:
* Referenzfahrt
* Positionierung
¢ Tipp-Betrieb
¢ Wegprogramm

Der Themenkomplex "Fliegende Sage" wird in Kapitel 12.5 behandelt.
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11.3.1 Einstellung der Betriebsart

Im lagegeregelten Betrieb / Positionierbetrieb ist zusatzlich zum Betriebsfall mit Drehzahlregelung ein
Ubergeordneter Lageregler aktiv, der Abweichungen von Soll- und Istlage verarbeitet und in entspre-
chende Sollwertvorgaben fiir den Drehzahlregler umsetzt. Uber das Menii Betriebsmodus/Regler-
kaskade erhalten Sie wiederum eine vereinfachte regelungstechnische Darstellung fir diese Betriebs-
art:

Reglerkaskade

Betriebsart: Positionierung

, S ——— |

P 5 Sollwert-5elektor |

#_zoll r_soll m_zoll_min
m soll max Fwtd, b otor und
- - ‘winkelgeber
4 .
== D O
Lageregler mit B[e)[g?;i:mg Drehzahlregler %fgr;ﬁg:ﬁ?; Stromiegler : 1
Begrenzung 0
_ist n_ist m_ist g
— P IS Geberselektion: Istwerte |< --------- i
Inkrementalgeberemulation =11

Der Lageregler bildet aus der Differenz zwischen Soll- und Istlage eine Korrekturgeschwindigkeit, die
als Sollwert an den Drehzahlregler weitergereicht wird.

Der Lageregler wird gewohnlich in Verbindung mit der Positioniersteuerung oder der Synchronisier-
steuerung betrieben. Er ist ein P-Regler mit parametrierbaren Eingangs- und Ausgangsbegrenzungen.

Die Parametrierung des Lagereglers (siehe Kapitel 5.2.22.2.1, Seite 62) kann auf zwei verschiedene
Weisen erfolgen:

% Uber den Menupunkt Parameter/Reglerparameter/Lageregler

« In der Ansicht Reglerkaskade durch Betatigen der entsprechenden Lageregler-Schaltflache

O
ﬂ' Voraussetzung fur den Abgleich des Lagereglers sind korrekt eingestellte Strom- und

Drehzahlregler.

Die Aktivierung der Lageregelung erfolgt durch entsprechende Auswahl der Betriebsart im Komman-
dofenster:

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000 Ausgabe 3.0



Seite 106

¥ Reglerfreigabe I

" Momentenregelung
(" Diehzahlregelung

{+ Positionierung

[ Wegprogramm I
[” Tippbetrieh

bl

I—L'

uber Positionssatze

[~ Synchronisation Wizard |‘

Reglerkaskade |

Positionierbetrieb keinen Einfluss.

ﬂ' Die Einstellungen der Sollwertrampe haben auf die Verfahrprofile im Referenzfahr- bzw.

11.3.2 Einstellungen fiir alle Positionssatze

Fir die Applikationen im lagegeregelten Betrieb und Positionierbetrieb missen bestimmte Grundpara-
meter gesetzt werden. Dies geschieht im Menu Parameter/Positionierung/Einstellungen fiir alle
Positionssitze.

Einstellungen fur alle Positionszatze

~Positionierk
Minimum |-214?483348,Ul] u
Maximum I214?433B4?,IJI] u
[ wWegprog

[~ Wegprogramm aktiv

Digitale Eingange Konflikterkennung |
Positionssatz HOME !“
Positionssatz 5TART ll]

:REF

[T Referenziahrt |

Ziele parametrieren |

« DK I X Abhrughl 7 Hille |

Bei absoluten Positionierungen wird jede neue Zielposition auf Einhaltung der Grenzen fiir den absolu-
ten Positionierbereich Uberprift. Die Parameter Minimum und Maximum im Feld Positionierbereich
geben die absoluten Positionsgrenzen fir den Lage-Sollwert und den Lage-Istwert an. Der Positionier-
raum bezieht sich immer auf die Nullposition des Antriebes (siehe auch das Kapitel 11.3.3 Referenz-
fahrt, Seite 107).
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Die Einstellméglichkeiten im Feld Wegprogramm werden in (Kapitel 11.3.5, Seite 126) erlautert.

Die Schaltflachen Referenzfahrt und Ziele parametrieren erlauben einen Sprung in die jeweiligen
Fenster.

11.3.3 Referenzfahrt

In den meisten Anwendungen, bei denen der Servopositionierregler MDR 2000 im Positionierbetrieb
arbeitet, muss eine Vereinbarung Uber eine Nullposition getroffen werden, auf die sich der Lageregler
beziehen kann. Diese Position wird Referenzposition genannt und muss nach jedem Einschalten des
Reglers neu bestimmt werden. Dies geschieht in der sogenannten Referenzfahrt. Es werden hierfur
eine Reihe unterschiedlicher Methoden bereitgestellt.

Die Referenzfahrt wird durch das Setzen der Endstufen- und Reglerfreigabe, tiber Feldbus oder einen
digitalen Eingang gestartet. Der erfolgreiche Abschluss der Fahrt wird durch ein gesetztes Statusbit im
Gerat angezeigt. Dieser Status kann Uber einen Feldbus oder Uber einen Digitalausgang ausgewertet
werden.

11.3.3.1 Referenzfahrtmethoden / Ubersicht

Allgemein lasst sich die Referenzfahrt folgendermal3en beschreiben: Der Antrieb fahrt mit einer be-
stimmten Fahrtrichtung auf ein Ziel. Dort dreht sich in den meisten Fallen die Fahrtrichtung um. Um
die Genauigkeit des Vorgangs zu erhéhen, gibt es einen zusatzlichen Bezugspunkt, der in einigen
Fallen eine héhere Ortsauflosung erlaubt als das Ziel der Referenzfahrt. Je nach Methode bestimmt
das Antriebssystem diesen Bezugspunkt.

Innerhalb dieser allgemeinen Beschreibung gibt es viele Varianten. Nachstehende Tabelle gibt eine
grobe Einteilung der Referenzfahrtmethoden nach Ziel und Bezugspunkt wieder. Eine detaillierte Be-
schreibung findet sich in den Folgekapiteln.

Tabelle 15: Referenzfahrtmethoden

Bezugspunkt Methoden

Anschlag -18, -17

Nullimpuls -1, -2

Endschalter 17, 18

Nullimpuls 1,2

Referenzschalter -23, -27, 23, 27

Nullimpuls 7,8,10,11,12,14

Nullimpuls 23, 33

keine Fahrt - 34
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11.3.3.1.1  Methode 1: Negativer Endschalter mit Nullimpulsauswertung

Bei dieser Methode bewegt sich der Antrieb zunachst mit Suchgeschwindigkeit in negativer Richtung,
bis er den negativen Endschalter erreicht. Dieses wird im Diagramm durch die steigende Flanke dar-
gestellt. Danach fahrt der Antrieb in Kriechgeschwindigkeit zurlick und sucht die genaue Position des
Endschalters. Die Nullposition bezieht sich auf den ersten Nullimpuls des Winkelgebers in positiver

Richtung vom Endschalter.

Index Pulse | |

Negative Limit Switch - |

Abbildung 4: Referenzfahrt auf den negativen Endschalter mit Auswertung des Nullimpulses

11.3.3.1.2 Methode 2: Positiver Endschalter mit Nullimpulsauswertung

Bei dieser Methode bewegt sich der Antrieb zunachst mit Suchgeschwindigkeit in positiver Richtung,
bis er den positiven Endschalter erreicht. Dieses wird im Diagramm durch die steigende Flanke darge-
stellt. Danach fahrt der Antrieb in Kriechgeschwindigkeit zurlck und sucht die genaue Position des
Endschalters. Die Nullposition bezieht sich auf den ersten Nullimpuls des Winkelgebers in negativer

Richtung vom Endschalter.

Index Pulse | |
Positive Limit Switch 4,7

Abbildung 5: Referenzfahrt auf den positiven Endschalter mit Auswertung des Nullimpulses
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11.3.3.1.3  Methoden 7 und 11: Referenzschalter und Nullimpulsauswertung

Diese beiden Methoden nutzen den Referenzschalter, der nur Uiber einen Teil der Strecke aktiv ist.
Diese Referenzmethoden bieten sich besonders flir Rundachsen-Applikationen an, wo der Referenz-
schalter einmal pro Umdrehung aktiviert wird.

Bei der Methode 7 bewegt sich der Antrieb zunachst in positiver und bei Methode 11 in negativer
Richtung. Abhangig von der Fahrtrichtung bezieht sich die Nullposition auf den ersten Nullimpuls in
negativer oder positiver Richtung vom Referenzschalter. Dieses ist in den beiden folgenden Abbildun-
gen ersichtlich.

Index Pulse | I

Home Switch | . |

Abbildung 6: Referenzfahrt auf den Referenzschalter mit Auswertung des Nullimpulses bei po-
sitiver Anfangsbewegung

o Bei Referenzfahrten auf den Referenzschalter bewirken die Endschalter eine Dreh-
j:l_' richtungsumkehr. Ein Referenzschalter wird also auch dann gefunden, wenn sich der
Antrieb bei Start der Referenzfahrt zunachst vom Referenzschalter weg bewegt.

) ——{

Index Pulse | l

Home Switch |

Abbildung 7: Referenzfahrt auf den Referenzschalter mit Auswertung des Nullimpulses bei ne-
gativer Anfangsbewegung
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11.3.3.1.4  Methode 17: Referenzfahrt auf den negativen Endschalter

Bei dieser Methode bewegt sich der Antrieb zunachst mit Suchgeschwindigkeit in negativer Richtung,
bis er den negativen Endschalter erreicht. Dieses wird im Diagramm durch die steigende Flanke dar-
gestellt. Danach fahrt der Antrieb in Kriechgeschwindigkeit zurlick und sucht die genaue Position des
Endschalters. Die Nullposition bezieht sich auf die fallende Flanke vom negativen Endschalter.

Negative Limit Switch I

Abbildung 8: Referenzfahrt auf den negativen Endschalter

11.3.3.1.5 Methode 18: Referenzfahrt auf den positiven Endschalter

Bei dieser Methode bewegt sich der Antrieb zunachst mit Suchgeschwindigkeit in positiver Richtung,
bis er den positiven Endschalter erreicht. Dieses wird im Diagramm durch die steigende Flanke darge-
stellt. Danach fahrt der Antrieb in Kriechgeschwindigkeit zurlick und sucht die genaue Position des
Endschalters. Die Nullposition bezieht sich auf die fallende Flanke vom positiven Endschalter.

'

Positive Limit Switch 4’7

Abbildung 9: Referenzfahrt auf den positiven Endschalter

11.3.3.1.6 Methoden 23 und 27: Referenzfahrt auf den Referenzschalter

Diese beiden Methoden nutzen den Referenzschalter, der nur Gber einen Teil der Strecke aktiv ist.
Diese Referenzmethode bietet sich besonders fir Rundachsen-Applikationen an, wo der Referenz-
schalter einmal pro Umdrehung aktiviert wird.

Bei der Methode 23 bewegt sich der Antrieb zunachst in positiver und bei Methode 27 in negativer
Richtung. Die Nullposition bezieht sich auf die Flanke vom Referenzschalter. Dieses ist in den beiden

folgenden Abbildungen ersichtlich.
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Home Switch | |

Abbildung 10: Referenzfahrt auf den Referenzschalter bei positiver Anfangsbewegung

Home Switch | |

Abbildung 11: Referenzfahrt auf den Referenzschalter bei negativer Anfangsbewegung

o Bei Referenzfahrten auf den Referenzschalter bewirken die Endschalter eine Dreh-
ﬂ' richtungsumkehr. Ein Referenzschalter wird also auch dann gefunden, wenn sich der
Antrieb bei Start der Referenzfahrt zunachst vom Referenzschalter weg bewegt.

11.3.3.1.7 Methoden -23 und -27: Referenzfahrt auf den Referenzschalter

Diese Methoden a@hneln den Methoden 23 und 27. Allerdings wird hier zuerst das jeweilige Ende des
Bewegungsbereiches gesucht, z.B. der Endanschlag oder ein Endschalter. Erst dann wird der Refe-
renzschalter gesucht. Dadurch kénnen an dem gleichen Eingang fiir den Referenzschalter mehrere
Schalter angeschlossen sein. Wahrend der Referenzfahrt wird dann der ,letzte” Schalter in Suchrich-
tung als Referenzschalter verwendet.

Bei der Methode -23 bewegt sich der Antrieb zunachst in positiver und bei Methode -27 in negativer
Richtung. Die Nullposition bezieht sich auf die Flanke vom Referenzschalter, s. Abschnitt 11.3.3.1.6.

11.3.3.1.8  Methoden 32 und 33: Referenzfahrt auf den Nullimpuls

Bei den Methoden 32 und 33 ist die Richtung der Referenzfahrt negativ bzw. positiv. Die Nullposition
bezieht sich auf den ersten Nullimpuls vom Winkelgeber in Suchrichtung.
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Index Pulse | |

Abbildung 12: Referenzfahrt nur auf den Nullimpuls bezogen

11.3.3.1.9 Methode 34: Referenzfahrt auf die aktuelle Position

Bei der Methode 34 wird die Nullposition auf die aktuelle Position bezogen.

11.3.3.1.10 Methode -1: negativer Anschlag mit Nullimpulsauswertung

Bei dieser Methode bewegt sich der Antrieb in negativer Richtung, bis er den Anschlag erreicht. Im
Normalfall erhéht sich der i?#t-Wert um 50 %, um den Anschlag zu erkennen. Der Anschlag muss me-
chanisch so dimensioniert sein, dass er bei dem parametrierten Maximalstrom keinen Schaden nimmt.
Die Nullposition bezieht sich auf den ersten Nullimpuls des Winkelgebers in positiver Richtung vom
Anschlag.

Index Pulse I

Abbildung 13: Referenzfahrt auf den negativen Anschlag mit Auswertung des Nullimpulses

11.3.3.1.11 Methode -2: positiver Anschlag mit Nullimpulsauswertung

Bei dieser Methode bewegt sich der Antrieb in positiver Richtung, bis er den Anschlag erreicht. Im
Normalfall erhéht sich der i#t-Wert um 50 %, um den Anschlag zu erkennen. Der Anschlag muss me-
chanisch so dimensioniert sein, dass er bei dem parametrierten Maximalstrom keinen Schaden nimmt.
Die Nullposition bezieht sich auf den ersten Nullimpuls des Winkelgebers in negativer Richtung vom
Anschlag.
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|
—

Index Pulse |

Abbildung 14: Referenzfahrt auf den positiven Anschlag mit Auswertung des Nullimpulses

11.3.3.1.12 Methode -17: Referenzfahrt auf den negativen Anschlag

Bei dieser Methode bewegt sich der Antrieb in negativer Richtung, bis er den Anschlag erreicht. Im
Normalfall erhéht sich der i?#t-Wert um 50 %, um den Anschlag zu erkennen. Der Anschlag muss me-
chanisch so dimensioniert sein, dass er bei dem parametrierten Maximalstrom keinen Schaden nimmt.

Die Nullposition bezieht sich direkt auf den Anschlag.

Abbildung 15: Referenzfahrt auf den negativen Anschlag

11.3.3.1.13 Methode -18: Referenzfahrt auf den positiven Anschlag

Bei dieser Methode bewegt sich der Antrieb in positiver Richtung, bis er den Anschlag erreicht. Im
Normalfall erhéht sich der i?#t-Wert um 50 %, um den Anschlag zu erkennen. Der Anschlag muss me-
chanisch so dimensioniert sein, dass er bei dem parametrierten Maximalstrom keinen Schaden nimmt.

Die Nullposition bezieht sich direkt auf den Anschlag.

Abbildung 16: Referenzfahrt auf den positiven Anschlag
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11.3.3.2 Parametrierung der Referenzfahrtmethode

Die Parametrierung der Referenzfahrt geschieht im Meni Referenzposition. Dies 6ffnet sich lber Pa-
rameter/Positionierung/Referenz-Position oder Gber den REF-Schaltflache in der Symbolleiste

Es erscheint das untenstehende Fenster:

Referenz Position

Methode | Einstellungen I Fahrprofil I Hullimpulsiiberwachung I

—Methode:
Ziel: I Endschalter j
Bezugspunkt: Nullimpuls
Richtung: I positiv j
Methode: 2

.2 Pozitionier-Einstellungen | E Go!

v 0K | x  Abbruch |

Stellen Sie hier ihre Referenzfahrtmethode ein. Siehe hierzu auch Kapitel Referenzfahrtmethoden /
Ubersicht.

11.3.3.3 Parametrierung der Referenzfahrt: Einstellungen

Unter dem Reiter Einstellungen erscheint folgendes Fenster:

Referenz Position

Methode Einstellungen I Fahrprofil I Nullimpulsiiberwachung |

—max. Suchsk e
r Referenzfahrt bei Endstufen- und
Reaglerfreigabe

. Max. Positionsgrenzen
I~ Fahrt auf Hullposition nach Referenzfahit

[~ Referenzzchalter an Nullimpulszpur von X2B 100,000 U

Timeout-Zeit 60000,00 ms

J D —Offzet Stark,

r Referenzfahrt nach Bestimmung der
Kommutierlage unterdriicken

ition

p

0,000 U

r Keine Synchronigation wihrend der
Referenzfahrt

halb

—Referenz yp
" Offner

' SchlieBer

5“} Positionier-Einstellungen | E G0!

v 0K I X Abbruch |
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Die Parameter haben hierbei folgende Bedeutung:

Referenzfahrt bei Endstufen- und Reglerfreigabe
Ist diese Option aktiviert, wird die Referenzfahrt jedes Mal automatisch gestartet, wenn nach Weg-
nahme der Endstufenfreigabe die Endstufen- und Reglerfreigabe gemeinsam vorliegen.

Fahrt auf Nullposition nach Referenzfahrt
Ist diese Option aktiviert, fahrt der Antrieb mit der Fahrgeschwindigkeit auf die Nullposition, wenn
Ziel und Bezugspunkt der Referenzfahrt erreicht worden sind.

Referenzschalter an Nullimpulsspur von X2B
Ist diese Option aktiviert, wird ein Nullimpuls von X2B als Referenzimpuls gewertet.

Timeout-Uberwachung

Ist diese Option aktiv, wird eine Zeitiberwachung gestartet. Wenn die Referenzfahrt langer als die
spezifizierte Zeit dauert, wird ein Fehler generiert. Die Zeit wird momentan in Schritten von 10 ms
Uberwacht.

Timeout-Zeit
Die Zeitspanne der Timeout-Uberwachung I3sst sich hier einstellen.

Referenzfahrt nach Bestimmung der Kommutierlage unterdriicken

Diese Option ist nur wirksam, wenn es sich um einen Antrieb ohne Kommutiersignale handelt. In
der Grundeinstellung wird nach erfolgreicher Bestimmung der Kommutierlage automatisch eine
Referenzfahrt gestartet. Um dies zu unterdriicken, ist diese Option zu markieren.

keine Synchronisation wahrend der Referenzfahrt

In synchronisierten Applikationen kann es sinnvoll sein, dass wahrend der Referenzfahrt die Syn-
chronlage nicht aufgeschaltet werden soll. Fiir diesen Fall wird durch diese Option wahrend der
Referenzfahrt die Synchronisation deaktiviert.

Referenzschaltertyp
Geben Sie an, ob es sich bei Ihnrem Referenzschalter um einen Offner oder einen SchlieRer han-
delt.

Max. Suchstrecke

Es kann eine maximale Suchstrecke vorgegeben werden. Wenn innerhalb dieser Suchstrecke
kein Zielsignal (z.B. Endschalter) bzw. Bezugspunkt erkannt wurde, wird eine Fehlermeldung er-
zeugt.

Max. Positionsgrenzen
Beim Klick auf diese Schaltflache wird die Suchstrecke aus den maximalen Positionsgrenzen er-
mittelt.

Offset Startposition

Die eigentliche Referenzposition - also der rechnerische Nullpunkt fir die darauf folgenden Posi-
tionierungen - ist eine gewisse Distanz vom Bezugspunkt der Referenzfahrt entfernt. Diese Di-
stanz ist in Offset Startposition angegeben.

Grundparameter (nur Geber mit EEPROM)

Uber diese Schaltflache kann nach einer erfolgreichen Referenzfahrt die im EEPROM des Winkel-
gebers abgelegte Nullpunktverschiebung aktualisiert und gespeichert werden. Hierbei werden alle
im Winkelgeber abgespeicherten Parameter ebenfalls mit den aktuellen Werten Uberschrieben.
Beim Anklicken der Schaltflache 6ffnet sich ein Auswahlmend:
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* Speichern im Geber 1 =lolx|

" Sichern der Parameter im Geber

¢ Sichern der Parameter im Geber, inklusive der Mullpunktverschiebung

X Abbruch |

Hier ist die Option ,Sichern der Parameter im Geber, inklusive der Nullpunktverschiebung“ auszu-
wahlen. Bei Multiturn-Absolutwertgebern bleibt die aktuelle Istposition auch nach einem Abschal-
ten der Versorgungsspannung erhalten.

11.3.34 Parametrierung der Referenzfahrt: Fahrprofil

Hier kdnnen Sie Geschwindigkeiten, Beschleunigungen und ruckfreie Anteile fir folgende Vorgange
eingeben:

% Suche: Fahrt des Antriebs bis zum Ziel (Endschalter, Referenzschalter, Anschlag)
% Kriech: Fahrtumkehr (mit geringer Geschwindigkeit) zur Ermittlung der Kontaktschwelle
s Fahrt: Optionale Fahrt zum Nullpunkt (Bezugspunkt) der Applikation
Methode I Einstellungen Fahrprofil I Hullimpulsiiberwachung I
—Geszchwindigkeit— —Beschleuni —Huckfrei —Zeiten
Suche Suche Suche
100 Uimin 1000 Uminis 1000 U/minis 10,0 ms 10,0 ms
1 » 1 » o 1 »
Kniech Kniech Kriech
10 Wimin 100 Wimin/s 100 Wminis 100,0 ms 200,0 ms
o1 3 o 3 o1 3
Fahrt Fahrt Fahrt
1000 UWmin 10000 U'min/s 10000 U/min/s ilDD,D ms 200,0 ms
4« | 3 i 3 o 3
¥ Positionier-Einstellungen | m Go!
v 0K X Abbuch | 7  Hite |

11.3.3.4.1  Registerkarte: Nullimpulsiberwachung

Die Nullimpulstberwachung ist wichtig, wenn ein Ziel ungleich "Nullimpuls" gewahlt wurde und ein Re-
ferenzpunkt gleich "Nullimpuls". Wenn das Ziel sehr dicht am Nullimpuls liegt, kann eine kleine Veran-
derung in der Mechanik bewirkten, dass bei der nachsten Referenzfahrt der Nullimpuls "vor" bzw.
"nach" dem urspriinglichen Nullimpuls als Referenzpunkt genommen wird. Mit der Nullimpulsiiberwa-
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chung ist es mdglich, die Distanz zwischen Ziel und Nullimpuls anzuzeigen. Es erscheint folgendes
Fenster:

Referenz Position

Einstellungen | Geschwindigkeiten/B eschleunigungen/Zeiten

Hullimpulsuberwachung

¥ _POS Positive Fahrtrichtung
*_POS *_DEZT
®_DELTA % _DEST Endschalter
1 1
U X0 Nullimpuls
¥ 0 ¥ 0 H.0 ¥ _DELTA Differenz zwischen Nullimpuls
und Endschalter

Aktueller Wert fiir X_DELTA [100% =1 ‘Wert undefiniert, da Referenziahit

Umdrehung): noch nicht ausgefuhit!
Warnen bei einem X_DELTA unterhalb: 0.0 %
] »
v 0K X Abbuch | ? Hilfe | i3 60! |

Sie kdénnen die aktuelle Distanz zwischen Ziel und Nullimpuls anzeigen und weiterhin eine Schwelle
parametrieren, bei deren Unterschreitung eine Warnung abgesetzt wird. Hierbei sind 100% eine Um-
drehung. Die Fehlermeldung hat folgende Form:

@ Achtung! Der Mulimpuls liegt sehr dicht am Zielschalter der Referenzt aht!

Information

11.3.3.4.2 Registerkarte: Momente

Die herkémmliche Referenzfahrtmethode ,,Anschlag” kann durch ein ,Referenzieren auf Vergleichsmo-
ment“ optional verfeinert werden. Das Ziel der Referenzfahrt wird dann durch das Erreichen eines an-
gegebenen Vergleichsmoment erkannt. Es wird nicht mehr wie bisher das Kriterium 50% Anstieg des
i’t-Wertes herangezogen.

Wenn in der Registerkarte ,Methode“ die Methode ,Anschlag” selektiert ist, wird ein weiterer Reiter
-Momente“ und ein Link zu diesem angeboten.

Referenz Position ‘l__
Methodel Einslellungenl Fahrproﬁll Nullimpulsiab h it Fliegend: Referenzieren
e " (Ziel = Anschlag)
‘ergleichsmoment fir :
Schwellwert 1,00 A 2 ;

ethode Anschlag

« |

ln,nn ms

KT G

Toleranzzeit

5“: Positionier-Einstellungen GOl

vl oK | x

Ahbruch
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Im Feld Schwellwert wird der Referenzwert des Vergleichsmomentes angegeben, auf dessen Errei-
chen Uberwacht wird. Wahrend der Toleranzzeit wird das Erreichen des Referenzmomentes noch
ignoriert. Uber das Kontrollkéstchen Vergleichsmoment fiir Methode Anschlag wird die Funktionali-
tat fir die Referenzfahrtmethode freigeschaltet.

11.3.3.4.3 Registerkarte: Fliegendes Referenzieren

Dieses Menu aktiviert eine Funktion, die in Ihrer Wirkungsweise ahnlich zu einer Referenzfahrt ist.

Referenz Position ¥
Melhudel Einstell ]Fahrpmﬁl] impulsii hung Fli d Refelenzierenl

¥ Fliegendes Referenzieren

fj‘: Positionier-Einstellungen I m GOl

v 0K ¥  Avbruch ] ? Hilfe |

Uber das Kontrollkastchen Fliegendes Referenzieren wird die Funktion aktiviert.

Mit dem fliegenden Referenzieren werden in Endlos-Applikationen sich akkumulierende Fehler ver-
mieden. Hierzu werden auf eine steigende Flanke am digitalen Eingang SAMPLE die Soll- und Istposi-
tion genullt. Diese Funktion entspricht in etwa einer Rundachsapplikation, wobei hier die Rundachse
extern getriggert wird.

A Bei der Einstellung der Referenzfahrten sollten die folgenden Punkte Beachtung finden:

% Beim Einsatz von sog. Absolutwertgebern (Winkelgeber mit serieller Schnittstelle
z.B. HIPERFACE oder EnDat) ist keine Referenzfahrt nach einem Reset erforderlich,
da die absolute Position immer aus dem Geber gelesen wird. Beim erstmaligen Ein-
richten der Applikation kann jedoch eine Referenzfahrt sinnvoll sein, um die absolute
Lage gezielt auf einen bestimmten Wert zu setzen. Hierbei wird eine interne Null-
punktverschiebung berechnet. Diese kann dann im EEPROM des Winkelgebers ge-
speichert werden, damit diese nach jedem Reset wieder unverandert wirksam bleibt.
Alternativ kann die Motorwelle so gedreht werden, dass die aktuelle Istposition vor
dem Anbau des Motors an den Abtrieb den gewlnschten Wert besitzt.

+ Die Verfahrgeschwindigkeiten wahrend der Referenzfahrt sollten so gewahlt werden
das die Referenzmarken vom Regler erkannt werden kénnen. Dies erfordert teilwei-
se sehr kleine Verfahrgeschwindigkeiten.

% Die Beschleunigungen sollten ausreichend hoch eingestellt werden damit der Servo-
positionierregler bei Umkehrbewegungen an den Zielen diese nicht zu weit Gberfahrt.

% Wenn die Referenzfahrt ohne Fehler beendet wurde steht der Antrieb je nach ge-
wahlter Methode nicht zwingend auf der Position Null. Eine bekannte Differenz zum
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Nullimpuls wird rechnerisch bertiicksichtigt, falls dieser die Bezugsposition fur die Re-
ferenzfahrt darstellt. Erst nach einer Anschlusspositionierung auf die Nullposition
steht der Antrieb auch physikalisch auf Null.

11.3.4 Positionierung

Der Servopositionierregler MDR 2000 besitzt eine Tabelle von 256 Positionen, die genutzt werden
koénnen, um Ziele vorab zu parametrieren. Weiterhin gibt es weitere spezielle Positionssatze fiir den
Feldbus und den Tipp-Betrieb.

11.3.4.1 Ziele parametrieren: allgemeine Schaltflachen

Die Parametrierung der Zielpositionen geschieht im Menii Parameter/Positionierung/Ziele parame-
trieren. Dieses Menu hat folgende allgemeinen Schaltflachen:

51} Positionier-Einstellungen | _. Kopieren | E GO!I |

% Abbruch |

Uber die Schaltflache Positionier-Einstellungen kann die allgemeine Positionier-Einstellung (z.B. Po-
sitionsgrenzen) verandert werden (siehe Kapitel 11.3.2).

Mit der Schaltflache Kopieren konnen Sie samtliche Einstellungen fir ein Ziel auf ein anderes Ziel ko-
pieren. Es erscheint folgendes Mendi:

Positionsparameter kopieren

Kopiere Parameter aus Position IPI]S 1] j \/ oK
nach Position IPI]S 2 vI X Beenden |

?  Hille |
P05 12 E

¥ Bereich bis...

Sie koénnen eine Quellposition auf eine einzelne Zielposition kopieren. Flllen Sie daflir die beiden obe-
ren Felder aus. Wenn Sie eine Position auf mehrere Positionen kopieren wollen, aktivieren Sie das
Kontrollkdstchen Bereich bis... Im dritten Feld geben Sie dann die letzte Zielposition an.

Mit der Schaltflache GO! kénnen Sie eine Positionierung mit dem aktuell angezeigten Zielsatz starten.

11.3.4.1.1  Registerkarte: Einstellungen

Die Parametrierung der Zielpositionen geschieht im Meni Parameter/Positionierung/Ziele parame-
trieren. Es erscheint das untenstehende Fenster mit Auswahl der Registerkarte Einstellungen:
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Ziele parametrieren

—Zigl—— Einstellungen | Fahrprofil I Wegprogramm I Experte I

« Position ~Positionierung "Start" bei laufender Positionierung——
* relativ ¥ Startbefehl ignorieren

POS 1 HA " relativ. bezogen auf letztes Ziel  Erst altes Ziel anfahren

::gg g  absolut " Sofort neues Ziel anfahren

;gg; “Meld —Momentenvorst q

POS & -
POS 7 Restweg Ill,llll u Faktor Il],llll AfUimin)

POS 8

PO5 9 —Anfahrverzog
POS 10

POS 11 0,000 5

POS5 12 Tl—li'
POS 13

POS 14

POS 15 Optionen
POS 16 ;I ’7 [~ Spnchronisiert

[~ Stopp auch bei "Endgeschwindigkeit™ ungleich Null

" CAN-Bus
¢ PROFIBUS
= Tippbetrieb

|T|PP 0 [pos]
TIPP 1 [neg]

'5?': Positionier-E instellungen | _l Kopieren | E GOl

X  Abbruch |

Im linken Feld kann ausgewahlt werden, welches der Ziele parametriert werden soll.

Im Feld Positionierung kann angegeben werden, ob die Zielvorgabe absolut bezogen auf Referenz-
punkt) oder relativ interpretiert werden soll. Relativ bezieht sich auf die aktuelle Sollposition, beispiels-
weise bei einer laufenden Positionierung. Die Option relativ, bezogen auf letztes Ziel hingegen be-
rechnet die neue Position auf Basis der aktuell angefahrenen oder aktuell anzufahrenden Zielposition.

Die Option relativ erzielt unterschiedliche Ergebnisse, je nachdem, wie das Feld Start bei laufender
Positionierung eingestellt ist (siehe unten). Ist die Kombination relativ/Ende abwarten angewahilt,
bezieht sich die neue Position auf die Zielposition.

Bei der Kombination relativ/Positionierung unterbrechen wird die neue Zielposition von der gerade
aktuellen Sollposition aus gerechnet.

Das Feld Start bei laufender Positionierung gibt das Verhalten des Servopositionierreglers an,
wenn eine Positionierung noch lauft und der Startbefehl fiir eine neue Zielposition eintrifft. Es besitzt
die Optionen:

7

« Startbefehl ignorieren: der Positionierungsauftrag fir die neue Position kann erst nach Beendi-
gung der vorigen Positionierung angewahlt und gestartet werden.

7

« Erst altes Ziel anfahren: die laufende Positionierung wird zu Ende geflihrt und danach die neue
Positionierung begonnen. Die nachste Positionierung kann vor der laufenden Positionierung ange-
wahlt werden. Der Start erfolgt dann automatisch nach Abschluss der laufenden Positionierung.
Bei Start einer relativen Positionierung entspricht die Bezugsposition fur ,relativ somit im Normal-
fall der letzten Zielposition.

< Sofort neues Ziel anfahren: die laufende Positionierung wird unterbrochen und gleich die neue
Position angefahren. Wird die Positionierung ,relativ* ausgefiihrt, so ist die Bezugsposition fiir die
Berechnung der neuen Zielposition die aktuell wirksame Sollposition. Bei der Option ,relativ zum
letzten Ziel“ ist dagegen die Bezugsposition die (alte) Zielposition der gerade unterbrochenen Po-
sitionierung.

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000 Ausgabe 3.0



Seite 121

Das Feld Momentenvorsteuerung erlaubt es, eine erhdhte Dynamik bei den Positioniervorgdngen
zu erhalten. Die Variable muss experimentell ermittelt werden. Die Default-Einstellung ist 0.

o Beachten Sie, dass ein prellender Schalter am digitalen Starteingang zu Problemen fiih-
ﬂ' ren kann, wenn bei einer relativen Positionierung Ende Abwarten oder Diese Unterbre-
chen erlaubt ist. Es kann passieren, dass der Antrieb dann ein Stlick zu weit fahrt!

Durch das Eingabefeld Anfahrverzégerung wird eine Zeitspanne definiert, die nach dem Startbefehl
einer Positionierung verstreicht, bevor die gewlinschte Position angefahren wird.

Im Feld Meldungen kénnen Sie Triggermeldungen parametrieren, die Uber den Feldbus oder einen
Digitalausgang ausgegeben werden kénnen. Diese Triggermeldungen zeigen den Restweg bis zum
Ende einer laufenden Positionierung an. (Siehe hierzu auch das Kapitel 13.10 Digitale Ausgénge, Sei-
te 174).

Das Kontrollkdstchen ,Synchronisiert® wird fiir die Applikation "Fliegende Sage” verwendet. Wenn der
Modus ,Fliegende Sage* aktiv ist, kann die Synchronisation durch das Starten von Positionssatzen ak-
tiviert oder deaktiviert werden. Bei aktiver Synchronisation ist dann die Position des fiir die Synchroni-
sation selektierten Gebers (Master) auf den Lagesollwert aufgeschaltet. Der Antrieb folgt damit den
Lageanderungen des Master-Antriebs.

Kontrollkastchen markiert: Die Synchronisation wird mit dem Start der Positionierung zugeschaltet, so-
fern dies nicht vorher schon der Fall war. Steht der Master beim Start der Positionierung nicht still,
dann wird der auftretende Versatz kontrolliert aufgeholt. Die hierflir verwendete Fahrgeschwindigkeit
entspricht der Geschwindigkeit des Masters plus der im Positionssatz eingetragenen Fahrgeschwin-
digkeit als Geschwindigkeitstiberh6hung. Fir die Beschleunigungen werden ebenfalls die Eintrage des
gestarteten Positionssatzes angewendet.

Kontrollkdstchen nicht markiert: Die Synchronisation wird mit dem Start der Positionierung abgeschal-
tet, sofern dies nicht vorher schon der Fall war. Die Positionierung startet mit der aktuellen Solldreh-
zahl, also mit der Drehzahl des Masters. Damit erfolgt ein kontrolliertes Absynchronisieren.

Die Option Stopp auch bei "Endgeschwindigkeit™ ungleich Null ist meistens nur bei Positionsfol-
gen sinnvoll. Dort wird nach Erreichen der einen Position gleich die nachste angefahren. Wenn obige
Funktion aktiv und eine Endgeschwindigkeit <> 0 parametriert ist, stoppt der Antrieb, sofern keine Fol-
gepositionierung angefordert wurde.
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11.3.4.1.2 Registerkarte: Fahrprofil

~Zial Einstell Fahrprofil |W’egpmglamm |
& Position Zielposition————————— Positioniertbereich [Eingab
— 4,000 U -A3EET0912,000 U ... 536870311.000 U
PO5 1
P05 2 B AP
POS 3 R Positi
POS 4 368,00 ms
P05 5 4 3
P05 6
P05 7 -
POS 8 [ Geschwindigh
POS 9 Fahrgeschwindigkeit Endgeschwindigkeit
P05 10
POS 11 1000,000 Uimin B0,000 Uimin
POS5 12 7 S 7 S
P05 13
P05 14
P05 15 B i Feiten
POS 16 4|
Besgchleunigung Beschleunigungszeit
" CAN-Bus 3012 Uiminis 16,1 me
i PROFIBUS 1 3
" Tippbetrieb Bremsbeschleunigung Bremszeit
TIPP 0 [pos) 3750 Wiminis 50,7 ms
TIPF 1 [neg) 4 3
'ﬂ: Positionier-Einstellungen | _l Kopieren | E G0o!
0K | X Abbuch |

Im Feld Zielposition kann die Zielposition angegeben werden. Die Zielposition wird unterschiedlich in-
terpretiert, je nachdem ob eine absolute oder relative Positionierung gewahlt wurde. (Siehe Register-
karte Einstellungen).

Bei einem Positioniervorgang kann die hierfir erforderliche Beschleunigung optional mit einem Filter
verschliffen werden. Dadurch erhdlt man eine ruckbegrenzte bzw. ruckfreie Positionierung. Im Feld
Ruckfreies Positionieren wird die zugehorige Filterzeit eingestellt. Der Beschleunigungsvorgang
bzw. der Bremsvorgang verlangert sich dann jeweils um diese Zeit. Die Gesamtdauer der Positionie -
rung verlangert sich ebenfalls um diese Filterzeit. Bei einer Ubersteuerung, d.h., wenn die Ruckfreie
Zeit die Beschleunigungs- bzw. Bremszeit Uberschreitet, wird ggf. nicht mehr die eingestellte Profilge-
schwindigkeit erreicht.

Im Feld Geschwindigkeit kann die Fahrgeschwindigkeit angegeben werden, mit der die Fahrt zum
Ziel durchgefiihrt wird. Die Endgeschwindigkeit gibt an, mit welcher Geschwindigkeit der Antrieb
beim Erreichen der Zielposition laufen soll. Sie ist in den meisten Fallen Null. Bei einer eingestellten
Endgeschwindigkeit ungleich Null wird das Fahrprofil so berechnet, dass der Antrieb beim Erreichen
der Zielposition die vorgegebene Endgeschwindigkeit besitzt und optional mit dieser weiterfahrt.

In der unteren Skizze ist ein Fahrprofil angegeben, bei dem die Endgeschwindigkeit bei Erreichen der

Position 1 auf die Geschwindigkeit v1 gesetzt wurde.

A Geschwindigkeit V

Al

Position 1 Position 2| Zeit t

Abbildung 17: Positionierung: Fahrprofil
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In den Feldern Beschleunigung und Bremsbeschleunigung kénnen die Beschleunigungen flir das
Anfahren bzw. Abbremsen des Antriebs parametriert werden.

In Zeiten kdnnen die resultierenden Zeiten ausgelesen werden.

11.3.4.1.3 Registerkarte: Experte

Ziele parametrieren

Ziel Einstell | F il | w Experte |
* Paosition [ Zielposition wird ermil D
- Iaus dem Positionssatz ;I " negatiy (" positiy (% auto
POS 1
POS 2
POS 3 —Opti
POS 4
POS 5 [~ SWw-Endschalter als Zielposition
Egg g [~ Antrieb darf nicht rickwarts ins Ziel fahren
POS 8 [~ SW-Endschalter diifen iiberfahren werden
Sgg ?D [~ Positionierung kontinuierlich starten
POS 11
POS 12
POS 13 beg g T
Pos 14 5,00 A 0,00 ms
POS 15 | |
Pos16 x| : S - =
" CAN-Bus
" PROFIBUS
i~ Tippbetieb
TIPP 0 [pos)
TIPP 1 [neg]
'ﬁ"} Positionier-Einstellungen | . Kopieren | ﬁ (il
v 0K X Avbuch | P mile |

Uber die Auswahlliste Zielposition wird ermittelt... wird angegeben, aus welcher Quelle das Ziel fir
die aktuelle Positionierung stammt:

aus dem Positi- Dies ist die Standardeinstellung. Die im Reiter Fahrprofil eingestellte Position wird
onssatz: als Ziel benutzt.

vom Analogein- Der aktuelle Wert des Analogeingangs wird in eine Zielposition Ubersetzt. Siehe
gang AIN O: hierzu auch das Menu Analoge Eingange.

Uber das Eingabefeld Drehrichtung kénnen Sie einer Positionierung dem Antrieb eine feste Richtung
zuweisen. Diese Option wird im Zusammenhang mit anderen Optionen wirksam, z.B. SW-Endschalter
als Zielposition. Bei einer normalen relativen oder absoluten Positionierung bestimmt die Positionier-
steuerung die Drehrichtung selbst. Einstellbar sind:

positiv: Der Antrieb fahrt immer in Richtung des positiven Endschalters, unabhangig vom
Zielpositionswert. Diese Option ist im allgemeinen nur sinnvoll in Kombination mit
der Option SW-Endschalter als Zielposition (Tipp-Betrieb)

negativ: Der Antrieb fahrt immer in Richtung des negativen Endschalters, unabhangig vom
Zielpositionswert. Diese Option ist im allgemeinen nur sinnvoll in Kombination mit
der Option SW-Endschalter als Zielposition (Tipp-Betrieb)

auto(matisch):  Dies ist die Standard-Einstellung. Die Fahrtrichtung wird automatisch aus der aktu-
ellen Position, der Zielposition und der Zusatzoptionen (absolut, relativ, relativ be-
zogen auf letztes Ziel etc.) bestimmt.

Die Option SW-Endschalter als Zielposition wird normalerweise nur fur Tipp-Positionssatze genutzt.
In Abhangigkeit von der gewahlten Richtung wird das negative oder positive Ende des Positionierbe -
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reiches als Zielposition eingetragen. Achtung! Diese Option hat eine héhere Prioritat als Zielposition
wird ermittelt... von Analogeingang AINO.

In einigen Fallen ist es winschenswert, im Positioniermodus den Antrieb mdglichst schnell zu stop-
pen. Dies passiert z.B. beim Absynchronisieren in der Applikation "fliegende Sage". Der Positionssatz
zum Absynchronisieren kann beispielsweise mit "relative Positionierung, Zielposition 0" eingestellt
sein. Befindet sich der Antrieb noch in Fahrt und wird dieser Positionssatz gestartet, fahrt er Gber das
Ziel hinaus und muss rickwarts in das Ziel fahren. Durch die Aktivierung der Option Antrieb darf
nicht riickwarts ins Ziel fahren wird dieses Verhalten unterdrtckt.

Ein aktiviertes Kontrollkédstchen SW-Endschalter diirfen tiberfahren werden fiihrt dazu, dass die
eingestellten SW-Positionsgrenzen ignoriert werden. Der Anwender hat in diesem Fall selbst sicherzu-
stellen, dass hierdurch keine Schaden verursacht werden. Diese Option ist nicht zu empfehlen. Sie
sollte nur in Ausnahmefallen eingesetzt werden.

Die Option Positionierung kontinuierlich starten ist im Allgemeinen nur sinnvoll, wenn die Option
von Analogeingang AINO bei Zielposition wird ermittelt... gewahlt wurde. Ist diese Option aktiv,
wird die Zielposition durch die Firmware kontinuierlich aktualisiert. Der Antrieb fahrt also z.B. jeder An-
derung am Analogeingang AINO hinterher. Andernfalls wiirde die Position nur dann Gbernommen,
wenn der Start-Befehl gegeben wiirde. Diese Option flihrt dazu, dass die aktuelle Positionierung nicht
beendet wird. Es wird keine Meldung ,Ziel erreicht® generiert. Eine neue Positionierung kann daher
auch nur gestartet werden, wenn sie die Startoption ,sofort neues Ziel anfahren® besitzt.

Im Bereich Momentenbegrenzung kann bei Bedarf das Drehmoment fir diesen Positioniersatz be-
grenzt werden.

Alternativ kann der Wert im Feld Momentenbegrenzung als Vergleichswert fur die "Ziel erreicht"-Mel-
dung fir diesen Positionssatz konfiguriert werden. Dazu darf das Kontrollkdstchen Momentenbegren-
zung nicht aktiv sein. Falls die Toleranzzeit auf einen Wert gréRer Null gesetzt ist, setzt der Momen-
tenvergleich erst nach Ablauf dieser Zeit ein. Hierdurch ist es mdéglich, fur diesen Zeitraum mit héhe-
rem Drehmoment zu beschleunigen. Bei Erreichen des Momentenvergleichswertes, ggf. nach Ablauf
der Toleranzzeit, wird ferner die Ziel erreicht Meldung gesetzt. Der Antrieb beendet diesen Positionier-
vorgang und Ubernimmt die aktuelle Istposition als neue Sollposition. Bei Erreichen der im Positions-
satz hinterlegten Zielposition wird ebenfalls die Ziel erreicht Meldung gesetzt. Zur genauen Parame-
trierung der Positionierung auf ein Drehmoment wenden Sie sich bitte an den Technischen Support.

11.34.2 Positionen anfahren

Es gibt verschiedene Moglichkeiten, Ziele auszuwahlen und Positionierungen zu starten:

R/

% Uber digitale Eingange
«+ Uber die serielle Schnittstelle

R/

«» Uber einen Feldbus
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11.3.4.2.1 Positionierung Uber digitale Eingange

Die Einzelziele werden durch digitale Eingange selektiert. Eine steigende Flanke an dem fiir den Start
einer Positionierung parametrierten digitalen Eingang bewirkt die Ubernahme des Zieles und den Be-
ginn der Positionierfahrt.

Die Geratefamilie MDR 2000 besitzt am Grundgeréat 4 digitale Eingange (DINO...DIN3) fir die Zielse-
lektion von 16 Positionen. Um weitere Zielpositionen Uber digitale Eingange anzusteuern gibt es die
Option, bis zu zwei Erweiterungssteckmodule mit jeweils 8 zusatzlichen digitalen Ein- und Ausgéngen
einzusetzen. Damit besteht direkter Zugriff auf alle 256 Positionen. Weiterhin besteht die Option, die
werksseitig eingestellte Funktionsbelegung der am Grundgerat vorhandenen Digitaleingdnge zu ver-
andern. Je nach Anwendungsfall kénnen somit Gber (DINO...DIN3) hinaus auch die anderen Digitalein-
gange mit fur die Positionierauswahl benutzt werden.

Werksseitige Standardeinstellung fiir die Positionierauswahl Uber digitale Eingange:

Tabelle 16: Positionierung Uber digitale Eingange

Digitaleingang Positions-se-
lektor

DIN3 DIN2

Bit2

0

0

11.3.4.2.2 Positionierung Uber RS232 (serielle Schnittstelle)

Uber die serielle Schnittstelle kdnnen samtliche 256 Positionen angefahren werden. Zusétzlich ist ein
Positionssatz fur die Ansteuerung tUber RS232 reserviert. Die Befehlssyntax fur die Parametrierung
dieser Positionen sowie das Starten ist in der Application Note 38 "RS232-Befehle fiur MDR 2000" be-
schrieben.

Die Fahrt an die Zielpositionen und die Referenzfahrt lassen sich lber das Parametrierprogramm
Mattke ServoCommander™ auslosen. Aktivieren Sie hierzu den Menlipunkt Parameter/Positionie-
rung/Ziele anfahren.
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—Ziele anfahren——— |  Tipp-Betrieb
L1] 1 2 3 o links | rechts J» |

|
(L]
I~

10 1

| &

-]
[7-]

unter Position:

| Aktuelle Position zpeichern

4 I I 3
andere Zielposition:
IU m GO! | Speichemn |

12

13

14

& Start Referenzfahrt |

Ziele anfahren
< Zielposition 0 bis 15: Klicken Sie auf die Schaltflache, um die jeweilige Position anzufahren.

% Andere Zielposition: Geben Sie die Positionsnummer ein und klicken auf die Schaltflache GO!,
um die jeweilige Position anzufahren.

+ Start Referenzfahrt: Klicken Sie auf die Schaltflache, um die Referenzfahrt zu starten.

Tipp-Betrieb: Benutzen Sie die Schaltflache links und rechts, um den Antrieb auf die gewlinschte Po-
sition zu fahren. Beim Loslassen der Schaltflachen stoppt der Antrieb.

Aktuelle Position speichern unter Position...: Sie kdnnen die aktuelle Istposition als Sollposition in
einem Positionssatz speichern. Wahlen Sie dazu in der Scrollbox die Positionssatznummer aus und
klicken Sie anschlieRend auf die Schaltflache Speichern.

11.3.5 Wegprogramm

11.3.5.1 Uberblick

Das Wegprogramm ermdglicht es, mehrere Positionssatze zu einer Sequenz zu verketten. Diese Posi-
tionen werden nacheinander abgefahren.

Merkmale:

7

% samtliche Positionen lassen sich in einem Wegprogramm verketten

% Neben linearen Sequenzen, die zwangslaufig terminieren, sind auch ringférmige Verkettungen er-
laubt.

% Fur jeden Wegprogrammschritt (Position) sind bis zu 2 Folgepositionen einstellbar. Damit sind
Verzweigungen im Wegprogramm moglich. Die Verzweigung erfolgt in Abhangigkeit des logischen
Status von digitalen Eingangen.

% Es kdnnen zwei digitale Ausgange vom Wegprogramm kontrolliert werden. Dafiir stehen in jedem
Wegprogrammschritt 4 unterschiedliche Optionen zur Verfligung (Ein, Aus, Ziel erreicht, Restweg-
meldung)
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< Ein Wegprogramm kann sowohl Uiber zwei Standard-Einsprungpunkte als auch jede beliebige Po-
sition gestartet werden. Dies erfolgt Gber digitale Eingange oder die serielle Schnittstelle.

% Das Wegprogramm kann komfortabel in der Parametrieroberflache erstellt und Uberwacht werden.
Die erstellte Applikation wird im Parametersatz gespeichert und kann an andere Servopositionier-
regler Ubertragen werden.

11.3.5.2 Globale Einstellungen

Die globalen Einstellungen fiir das Wegprogramm werden vorgenommen im Menl Parameter/Posi-
tionierung/Einstellung fiir alle Positionssatze. (Siehe hierzu auch Kapitel 11.3.2). Im Fenster befin-
det sich folgender Bereich, der fiir das Wegprogramm relevant ist:

—Wegprogramm
¥ Wegprogramm aktiy

Digitale Eingange | Konflikterkennung I

Positionszatz HOME

I 3
Positionssatz START l 17

Uber das Kontrollkéstchen Wegprogramm aktiv wird entschieden, ob Positionen generell verkettet
werden sollen oder nicht. Dieses Element ist identisch mit dem Kontrollkastchen "Wegprogramm" im
Kommandofenster.

Uber die Eingabefelder Positionssatz HOME bzw. Positionssatz START kénnen Einsprungpunkte in
das Wegprogramm festgelegt werden. Um die Positionssatze mit entsprechenden digitalen Eingédngen
zu verknupfen, klicken Sie auf die Schaltflache Digitale Eingédnge, (siehe Kapitel Digitale Eingange,
Seite 130).

11.3.5.3 Positionen verketten

Im Menl Parameter\Positionierung\Ziele parametrieren erscheint unter dem Reiter Wegprogramm
folgendes Fenster:
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Ziele parametrieren
~Ziel Einstellungen | Fahiprofil W |
{+ Position rFol tion
POSD Folgeposition 1 19
= dig. Ei NEXT1
POS 1 e e ! 1 v
POS 2
POS 3 Folgeposition 2 20
[dig. Eingang NEXT2]
POS 5 1 »
POS &
POS 7
POS 8 . Reaktion auf NEXT1/NEXT2-Signal
POS 9
;gg _1”0 " Ignorieren = Endposition [Folgeposition ignorieren]
POS 12 | “Folgeposition 1 mmer. anfahren
POS 13
POS 14 " Ignorieren. falls Ziel noch nicht erreicht
POS 15
POs16 x|
{+ Folgeposition sofort anfahren
" CAM-Bus ' Auswerten " Erst Ziel, dann Folgeposition anfahren
¢~ PROFIBUS
Reakh f STOPP-Signal
 Tippbetrich eaktion au ignal
TIPP O [pos) [~ STOPP-Signal fiir diese Position ignorieren [Signal wird gespeichert]
TIPP 1 [neg)
'ﬂt Positionier-Einstellungen | j§‘ Kopieren | E GOl
v 0K I % Abbruch | ? Hilfe |

Hier kann man die Positionen mit einander verketten. Fir jede Position kdnnen zwei Folgepositionen
eingegeben werden ( Felder: Folgeposition 1 und Folgeposition 2). Der darunter liegende Bereich
definiert, ob und wie die Positionen angefahren werden. Dies wird anhand folgenden Beispiels erlau-
tert:

Position 4: Folgeposition 1 (NEXT1) = 19 Digitaler Eingang DINO
Folgeposition 2 (NEXT2) = 20 Digitaler Eingang DIN1

Die Zuweisung der NEXT1/NEXT2-Signale zu den digitalen Eingangen DINO und DIN1 wird in (Kapitel
Digitale Eingédnge, Seite 130) erklart.
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Option

Tabelle 17:

Bedeutung

Folgeposition NEXT1/NEXT2: Beispiele

Beispiel (siehe Fenster)

NEXT1/NEXT2 ignori-
eren: Endposition

Dies ist die letzte Position im Wegpro-
gramm.

Nach Anfahren der Position 4 endet
das Wegprogramm

NEXT1/NEXT2 igno-
rieren: Folgeposition 1
immer anfahren

Das Wegprogramm wird linear durch-
gefuhrt. Es wird Folgeposition 1 ange-
fahren.

Nach Position 4 wird sofort Position 19
angefahren.

Ignorieren, falls Ziel
noch nicht erreicht.

Die digitalen Eingdnge NEXT1 und
NEXT2 werden ausgewertet (Verzwei-
gung). Wenn die aktuelle Positionie-
rung noch nicht abgeschlossen ist,
werden die digitalen Eingange jedoch
ignoriert

So lange Position 4 noch nicht erreicht
ist, werden Flankenwechsel auf DINO
und DIN1 ignoriert.

Ist die Position 4 erreicht, bewirkt DINO
ein Anfahren von Position 19, wahrend
DIN1 ein Anfahren von Position 20 be-
wirken wirde.

Auswerten: Folgepo-
sition sofort anfahren

Die digitalen Eingdnge NEXT1 und
NEXT2 werden ausgewertet (Verzwei-
gung). Bei Detektierung einer Signal-
flanke wird eine laufende Positionie-

rung ggf. abgebrochen und die neue

Zielposition sofort angefahren.

Das Setzen von DINO bewirkt ein An-
fahren von Position 19, wahrend DIN1
ein Anfahren von Position 20 bewirkt.

Auswerten: erst Ziel,
dann Folgeposition
anfahren

Die digitalen Eingange NEXT1 und
NEXT2 werden ausgewertet (Verzwei-

gung).

Wenn die aktuelle Positionierung noch
nicht abgeschlossen ist und eine Si-
gnalflanke detektiert wurde, wird zu-
nachst die aktuelle Position angefah-
ren. Danach wird die neue Zielposition
angefahren. Treten wahrend der noch
laufenden Positionierung mehrere Si-
gnalflanken auf, dann wird die jeweils
letzte Signalflanke gultig.

Ist die Position 4 erreicht, bewirkt DINO
ein Anfahren von Position 19, wahrend
DIN1 ein Anfahren von Position 20 be-
wirken wirde.

Wahrend der laufenden Positionierung
4 tritt erst eine Signalflanke an DINO
auf, danach noch an DIN1. Dann wird
nach Erreichen der Zielposition 4 die
Positionierung Pos. 20 gestartet.

Das Wegprogramm stoppt, wenn eine Endposition angefahren oder ein STOPP-Signal detektiert wur-
de. Die Zuweisung des Stopp-Signals wird in (Kapitel Digitale Eingénge, Seite 130) erklart.

Unter Umstanden ist es wiinschenswert, flir bestimmte Positionen das Stopp-Signal zu ignorieren, da
das Wegprogramm zwar insgesamt angehalten werden soll, aber nicht in dieser speziellen Position.
Setzen Sie dann fiir diese Position das Kontrollkastchen Stopp-Signal fiir diese Position ignorie-
ren. Der Antrieb fahrt dann zur nachsten Position weiter und stoppt dort (sofern dort nicht die Option

ebenfalls gesetzt ist).
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11.3.54 Diqgitale Eingange

Uber das Men(i Parameter\IOs\Digitale Eingénge kdnnen sie unter dem Reiter "Wegprogramm" fol-
gende Zuordnungen machen:

Allgemein Wegprogramm | Tipp-Betrieb |
["Wegprog -5 g
HOME
Fahrt zur HOME-Position IDIN 0 j
START DIN 1 -
Fahrt zur START-Position I J
NEXT1
Fahrt zu Folgeposition 1 IDIN 2 j
NEXT2
Fahrt zu Folgeposition 2 IDIN 3 j
Stop [DIN AN 1 =l
Kombiniertes Start/Stop DIN AIN 2 -
\/ oK I x Abbruch | ? Hilfe | Anzeige digitale Eingange

In den Feldern HOME und START legen sie die beiden digitalen Eingange fest, die den Einsprung ins
Wegprogramm ausldsen.

In den Feldern NEXT1 und NEXT2 legen sie die beiden digitalen Eingange fest, die fir die Positions-
verzweigungen verantwortlich sind.

Im Feld Stop legen sie den digitalen Eingang fest, der das Wegprogramm anhalt.

Im Feld Kombiniertes Start/Stop legen sie den digitalen Eingang fest, der das Wegprogramm startet
und stoppt.

11.3.6 Tipp-Betrieb

Unter Tipp-Betrieb versteht man das gesteuerte Fahren eines Antriebs auf eine bestimmte Position.
Der Antrieb bewegt sich dabei so lange, wie ein bestimmtes Eingangssignal aktiv ist.

Der Servopositionierregler MDR 2000 unterstltzt den Tipp-Betrieb in positiver und negativer Richtung.
Fur jede Richtung kénnen eine separate Fahrgeschwindigkeit und separate Beschleunigungen festge-
legt werden. Weiterhin kann jeweils ein Eingang fiir das Tippen in positiver und negativer Fahrtrich-
tung zugewiesen werden.

Die Aktivierung des Tipp-Betriebs geschieht im Kommandofenster:
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Kommandos

¥ Reglerfreigabe I

 Betriebzart
" Momentenregelung

i~ Drehzahlregelung

{* Positionierung
[~ Wegprogramm _I
¥ Tippbetrieh

—Synchronisation
* Aus

i~ Synchronisiert

i~ Fliegende Sage

Synchronisationzazsistent |

Reglerkazkade |

Die Parametrierung der Fahrgeschwindigkeiten und Beschleunigungen in positiver und negativer Rich-
tung werden im Positionsfenster durchgefihrt: (Parameter/Positionierung/Ziele parametrieren)

Ziele parametrieren

~Ziel Fahrp |

" Position

e

POS 8 el
POS 9 Fahrgeschwindigkeit

POS 11 100 Wmin

POS 13 1 E

POS 15 B i Zeiten
POs 16 ¥

Beschleunigung Beschleunigungszeit
" CAN-Bus 1000 Uiminis 100,0 ms
" PROFIBUS 4 3

& Tippbetiieb Bremsbeschleunigung Bremszeit
TIPP 0 [pos] 1000 Uimin/s 100,0 me
TIPP 1 [neg] 4 3

ﬁ": Positionier-Einstellungen | _..‘ Kopieren | E G0!

W 0K | %X apbuch | 2 mire |

Die Zuweisung der digitalen Eingange erfolgt im Fenster Parameter/IOs/Digitale Eingdange, Reiter
Tipp-Betrieb:

Digitale Eingdnge

Aligemein | Wegprogramm Tipp-Betrieb |

Fahrtrichtungen
negativ IDIN 0 j
positiv IDIN 1 j
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11.3.7 Setzen von digitalen Ausgangen

Durch das Setzen von digitalen Ausgangen (Parameter/IOs/Digitale Ausgdnge) im Positionierbetrieb
kann eine Ubergeordnete Steuerung dariber in Kenntnis gesetzt werden, dass eine Positionierung ab-
geschlossen ist/wird:

1. Méglichkeit: Sollposition = Zielposition

2. Moglichkeit: Istposition = Zielposition

3. Mdglichkeit: Restweg bis zum Ende des Positioniervorganges erreicht
4. Moglichkeit: Referenzposition giltig

5. Mdglichkeit: Lagetrigger

Digitale Ausgange

Standard Auszgange

DOUT D IHegIer betriebzbereit

DOUT 1 |Xsoll = Xziel R
DOUT 2 |Xist = Xziel =
pour 3 [EEETET R = |

o DK I X  Abbruch | ?  Hilfe |

Die Konfiguration der digitalen Ausgénge ist im (Kapitel 13.10, Seite 174) beschrieben.

Fir die 2. Moglichkeit (Istposition = Zielposition) kann ein Toleranzfenster definiert werden, in dessen
Grenzen der digitale Ausgang gesetzt wird. (Siehe Kapitel 13.10.2 Einstellung der Meldungen fiir die
digitalen Ausgénge, Seite 175)

Fur die Mdglichkeit 3 kdnnen im Feld Meldungen unter dem MenlU Parameter/Positionierung/Ziele
parametrieren Triggermeldungen parametrieren, die Uber einen Digitalausgang ausgegeben werden
kénnen. Diese Triggermeldungen zeigen den Restweg bis zum Ende einer laufenden Positionierung
an. Siehe hierzu auch das (Kapitel 13.10 Digitale Ausgénge, Seite 174).

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000 Ausgabe 3.0



Seite 133

12 Applikationen mit mehreren Win-
kelgebern

Im Kapitel 11 wurden Applikationen mit einem einzigen Winkelgeber behandelt. Dieser stellt die Infor-
mationen lber Kommutierlage sowie lber den Istwert von Drehzahl und Position zur Verfiigung. Ab
der Firmware-Produktstufe 3.2 ist es moglich, diese Informationen aufzutrennen. Dies kann im Men(
Betriebsmodus/Geberselektion eingestellt werden.

Geberselektion

Synchronization—

X10 = —C/I—b' |D h Sollwert-5elektor |
Einstellungen... |

Iatar und
Realerkaskade P Winkelgeber

 EREl-E]l

- t

Istwert Lage K
K24 =l |%2A [ Resolver ) =l
Einstellungen... | Einstellungen... |

x Abbruch | ? Hilfe

immer vom gleichen Winkelgeber!

ﬂ' Die Information Uber die Kommutierlage und den Istwert der Geschwindigkeit stammen

Der Einsatz eines separaten Winkelgebers fir die Lageauflosung ist beispielsweise in folgendem Fall
sinnvoll:

Der Motor ist Giber ein Getriebe mit Spiel mit einem Positioniermechanismus verbunden, an den hohe
Genauigkeitsanforderungen gestellt sind. Dieser Positioniermechanismus besitzt einen Winkelgeber
mit hoher Auflésung. In diesem Fall ist es sinnvoll, diese Information fiir die Bestimmung der aktuellen
Lage zu benutzen, wahrend die Geschwindigkeit und die Kommutierlage weiterhin vom Geber des
Motors bereit gestellt werden.

Eine weitere Klasse von Applikationen kann unter dem Oberbegriff "Synchronisation“ zusammenge-
fasst werden.

Hierbei werden mehrere Servopositionierregler MDR 2000 synchronisiert, indem sie im Master-Slave-
Betrieb miteinander gekoppelt werden. Der Master gibt die Lageinformation tiber den Inkrementalge-
berausgang (Stecker X11) an den Slave weiter, der sie Uber den externen Inkrementalgebereingang
(Stecker X10) einliest. Die Stecker missen hierbei durch ein 1:1-Kabel verbunden werden (Pin1 mit
Pin1, Pin2 mit Pin2, .... ). Die untenstehende Abbildung zeigt die Konfiguration flir zwei Servopositio-
nierregler:
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Kllout

X100n | Slave

Master

Abbildung 18: Master-Slave-Betrieb

Der Master arbeitet in einer der vorher beschriebenen Betriebsarten (Drehzahlregelung, Positionie-
rung), wahrend der Slave sich im synchronisierten Betrieb befindet.

Mit dieser Konfiguration sind z.B. folgende Applikationen moglich:

% Drehzahlsynchrones Fahren
« Lagesynchrones Fahren

« Fliegende Sage

12.1  Synchronisation / Master parametrieren

Im Master-Slave-Betrieb emuliert der Master einen Inkrementalgeber, der durch die Parameter des
Menus Betriebsmodus/Inkrementalgeberemulation beschrieben ist.

Inkrementalgeberemulation X11) 1

h

~Inkrementalg

: 1024
Strichzahl _4_'_[7_’
Inkremente pro Umdrehung 4006
[ A,B Spur abschalten
[~ Mullimpuls unterdricken
[~ Drehrichtungsumkehr
Offsetwinkel 0,0°

T | 3

o oK I X Abbruch |
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12.2 Synchronisation / Slave parametrieren

Im Synchronisationsbetrieb muss dem Slave mitgeteilt werden, dass die Winkelgeberinformation Gber
den Gebereingang X10 zur Verfligung gestellt wird. Dies geschieht im Kommandofenster, wo die Opti-
on Synchronisiert (fir lage- und drehzahlsynchrone Applikationen) bzw. Fliegende Sage (nur flie-
gende Sage) gesetzt sein muss:

" Reglerfreigabe |

—Betriebsart
= Momentenregelung

f* Drehzahlregelung

= Positionierung
[~ | Weagprogramm _I
[”| Tippbetrieh

—Synchronisation
A
= Fliegende Sage

Synchronizationsassistent |

Reglerkazkade |

Um eine Feineinstellung der synchronen Applikation zu erreichen, klicken Sie auf die Schaltflache
Synchronisationsassistent und folgen den Anweisungen. Sie kbnnen auch die Einstellungen manu-
ell tatigen. Hierbei miissen folgende Parameter kontrolliert werden:

< Einstellung der korrekten Geberkonfiguration in Betriebsmodus/Geberselektion

« Einstellung der korrekten Geberparameter in Parameter/Gerateparameter/Winkelgebereinstel-
lungen

« Einstellung des korrekten Sollwertmanagements (z.B. im drehzahlsynchronen Betrieb) in Be-
triebsmodus/Sollwert-Selektion

« Einstellung der korrekten Positionssatze (fir fiegende Sage: synchron oder nicht) im Menl Para-
meter/Positionierung/Ziele parametrieren

12.3 Drehzahlsynchroner Betrieb

Der drehzahlsynchrone Betrieb ist ein Spezialfall des drehzahlgeregelten Betriebes. Der Drehzahlsoll-
wert wird durch den Master Uber eine Geberschnittstelle an den Slave Ubergeben. Im Slave ist im
Menu Betriebsmodus/Sollwert-Selektion dafiir Sorge zu tragen, dass die Drehzahl des Masters in
den Drehzahlsollwert mit einflie3t. Das nachfolgende Beispiel zeigt eine mdgliche Konfiguration, wenn
der Drehzahlsollwert des Masters tUber X10 an den Slave Ubergeben wird.
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Sollwert-Selektoren

| Lagesotwer |

Selektor C F c
[Analogeingana 0 =] | finaktiv |

~Selektor A [Addierer] S v OK
[~ Analogeingang 0

[~ Analogeingang 1 X Abbruch
[~ Analogeingang 2 Iy

I~ Fester Wert 1 — \_.I

[~ Fester Wert 2 =

[~ Fester Wert 3 ||

": :'?::s;::rﬂe;cm — Funktionsselektor A

I C - Drehzahlsoll —

Selcktor B B

[Analogeingang 0 =] | |inakti |

. Neg.
beatenzung begrenzung

0,000 U/min inaktiv inaktiv

In den meisten Fallen ist die Auflésung des Inkrementalsignals vergleichsweise gering. Bei zu hoher
Frequenz kénnen sich Ubertragungsprobleme der digitalen Signale einstellen bzw. die auftretende
Frequenz muss kleiner als die maximale Eingangsfrequenz des Inkrementaleingangs sein. Dadurch
ergibt sich eine hohe Quantisierung der Synchrondrehzahl. Das flihrt wiederum zu einem ausgeprag-
ten Sollwertrauschen, das im Antrieb hérbar ist. Durch ein entsprechendes Filter kann dieser Einfluss

vermindert werden. Klicken Sie auf die "..."-Schaltflache neben Synchrondrehzahl um die Filterzeit-
konstante einzutragen. Alternativ kdénnen Sie das Menu auch uber
Parameter/Reglerparameter/Drehzahlregler Reiter Filter erreichen:

Drehzahliegler  Filter |

Filt itk tant:

Dongaa 1 aems

12.4 Lagesynchroner Betrieb

Im rein lagesynchronen Betrieb wird der Lagesollwert direkt von der fur die Synchronisierung selektier-
ten Geberschnittstelle abgenommen. Grundséatzlich wird hier mit der Synchrondrehzahl eine Drehzahl-
vorsteuerung fur den Drehzahlregler (Drehzahlsollwert) vorgenommen.

Den rein lagesynchronen Betrieb erhalt man durch Auswahl der Optionsschaltflache Synchronisiert
im Feld Synchronisation des Kommandofensters. Als Betriebsart ist Positionierung einzustellen.
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12.5 Fliegende Sage (Produktstufe 3.4 )

Mit dem Begriff ,Fliegende Sage“ werden Betriebsfalle bezeichnet, in denen die Synchronisation posi-
tionssatzabhangig aktiviert bzw. deaktiviert wird: Synchrone Positionssatze (zum Aufsynchronisieren
auf die Drehbewegung des Masters) werden mit nicht synchronisierten Positionssatzen (zur Fahrt in
die Ruheposition/Warteposition) kombiniert. Hierbei erfolgt ein Vorgang zum Auf- und Absynchronisie-
ren, so dass keine ruckartigen Bewegungen erzeugt werden.

Hierfir muss im Kommandofenster die Option Fliegende Sage aktiv sein.

Im Fenster Parameter/Positionierung/Ziele parametrieren muss fiir die synchronisierten Positions-
satze die Option Synchronisiert gesetzt sein.

Die weitere Parametrierung ist applikationsspezifisch. Bitte wenden Sie sich fur weitere Informationen
an den Technischen Support.

12.6 Kurvenscheibe / Achsfehlerkompensation / Nocken-
schaltwerk

12.6.1 Prinzip Kurvenscheibe

Mit dem Begriff "(elektronische) Kurvenscheibe" werden Applikationen bezeichnet, in denen ein Ein-
gangswinkel bzw. eine Eingangslage uber eine Funktion in einen Winkelsollwert bzw. eine Solllage
abgebildet wird. Diese Applikationen sind typischerweise Master-Slave-Anwendungen. Siehe hierzu
das folgende Beispiel:

JUPTE Fraskopf

Antrieb 1 Antrieb 2 D e
(X-Achse) (Y-Achse)

N

] [
Servo 1 Servo 2
Feldbus- (Master) (Slave)
Steuerung
(z.B. CAN)
Inkrementalgeber-
emulation
X10 (in)
CAN-Bus X11 (out)
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Ein Fraskopf soll eine bestimmte Kurve abfahren (gepunktete Linie). Dazu ist auf einer Linearachse
(Antrieb 1) eine weitere kleine Linearachse montiert, die den Y-Vortrieb steuert. Am Ende dieser Ach-
se ist der Fraskopf angebracht.

Der Y-Antrieb muss in Abhangigkeit des Lageistwertes des X-Antriebs gesteuert werden. Daher wird
die Master-Lage (Servo1) Uber die X10-X11-Kopplung an den Slave tUbergeben. Im Slave wird die ei-
gentliche "Kurvenscheibe" (Umsetzung der Master-Lage in den Lagesollwert) gerechnet.

Die eigentliche Funktion, die den Eingangswert der Lage ("Lage X") in den eigentlichen Sollwert
("Lage Y") umsetzt, wird durch eine Tabelle Gibergeben:

A Stiitzstellen
Lage (Y)

=

-

>

Lage (X)

In der Tabelle wird zu einzelnen Lagewerten jeweils eine Ausgangslage zugeordnet. Die Eingangs-La-
gewerte werden Stiitzstellen genannt. Der Servopositionierregler fihrt eine (z.B. lineare) Interpolation
zwischen diesen Stutzstellen durch, d.h., er fahrt nicht Idealkurve sondern den interpolierten Linienzug
(rote Linie).

Hinweis: In diesem Beispiel wurden bewusst wenig Stitzstellen gewahlt, um den Unterschied zwi-
schen "idealer Kurve" und "Linienzug" zu verdeutlichen. In der Praxis wahlt man deutlich mehr Stutz-
stellen, um den Unterschied zwischen idealer Kurve und Linienzug mdglichst gering zu halten.

o Die Stutzstellen missen nicht aquidistant (mit gleichbleibenden Abstand) verteilt zu sein.

ﬂ, Es empfiehlt sich, an "sensiblen Bereichen" der Kurve die Stltzstellen besonders dicht
zu wahlen, um eine gute Approximation an die vorgegebene Kurve zu erreichen. Dies
sind insbesondere Bereiche mit starker Krimmung.

o Befindet sich die Eingangslage aufRerhalb der Stutzstellen (kleiner als Minimallage oder
ﬂ, groRer als Maximallage), wird der abgebildete Wert der Minimallage bzw. der Maximalla-
ge benutzt.
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12.6.2 Prinzip Achsfehlerkompensation

Unter dem Begriff "Achsfehlerkompensation™ verbirgt sich eine Funktion, die eine systembedingt feh-
lerhafte Istwertriickflhrung kompensiert. So kann das zur Istwertbestimmung benutzte Gebersystem
z.B. durch mechanische Toleranzen oder Montagefehler Abweichungen zwischen der berechneten lIst-
position und der physikalischen Position aufweisen. Diese Abweichungen werden in Tabellenform ab-
gelegt. Zu einer Referenzposition, die hier dem Lagesollwert entspricht, wird die Korrekturlage addiert.
Es wird also ein modifizierter Lagesollwert generiert, der somit durch die Lagereglertatigkeit zu einem
geanderten ,kompensierten® Lageistwert flihrt. Zwischen den Stiitzstellen wird linear interpoliert. Die
Achsfehlerkompensation beruht auf dem gleichen internen Mechanismus wie die Kurvenscheibe. Es
gelten daher die gleichen Randbedingungen wie unter Abschnitt 12.6.1 beschreiben.

12.6.3 Prinzip Nockenschaltwerk

Mit dem Begriff "Nockenschaltwerk" wird die Zuordnung eines logischen Pegels zu einer Lage- oder
Winkelinformation beschrieben. Der Begriff rihrt von den an einer Welle angebrachten Schaltnocken
her, die bei bestimmten Positionen Schaltkontakte betatigten. Bei einem elektronischen Nockenschalt-
werk kann eine dhnliche Funktionalitdt genutzt werden. Siehe dazu die folgende Skizze fir ein vierka-
naliges Nockenschaltwerk:

Log. Kanalpegel

A Stiitzstellen

Kanal 1

Kanal 2

Kanal 3

Kanal 4

[

Lage (X)

Ein Pegelwechsel ist an den Stitzstellen moglich. Aus diesem Grund wird das Nockenschaltwerk zu-
sammen mit der Kurvenscheibe implementiert.

o Befindet sich die Eingangslage auRerhalb der Stltzstellen (kleiner als Minimallage oder
ﬂ' gréRer als Maximallage), wird der logische Pegel der Minimallage bzw. der Maximallage
benutzt.
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12.6.4 Realisierung in der Geratefamilie MDR 2000 und im Parametrierpro-
gramm

Die in der Geratefamilie MDR 2000 implementierte Funktionalitat besitzt folgende Merkmale (Stand
Produktstufe 3.3):

e Es kénnen bis zu 16 Tabellen mit bis zu insgesamt 2048 Stitzstellen verwaltet werden. Die
Verteilung der Tabellen und der Stitzstellen auf Kurvenscheiben bzw. Achsfehlerkompensa-
tionen ist beliebig.

« Die Stutzstellen missen nicht aquidistant ein. Zwischen den Stitzstellen erfolgt eine lineare
Interpolation

¢« An jede Kurvenscheibe ist ein vierkanaliges Nockenschaltwerk gekoppelt. Aktive Schaltno-
cken erfordern eine aktive Kurvenscheibe.

« Die Kurvenscheibe kann drehrichtungsabhangig definiert werden, ebenso das Nockenschalt-
werk wie auch die Achsfehlerkompensation:

A Lage (Y)

»
!

Lage (X)

¢ Die Kurvenscheibe kann online um einen bestimmten Betrag verschoben werden:

A
Lage (Y) Offset (X)
-
Lage (X)
O . L .
Eine verschobene Kurvenscheibe wirkt sich auch auf das damit verbundene
ﬂ, Nockenschaltwerk aus!

e Fur die Kurvenscheibentabelle ist eine "Verstarkung" vorgesehen. Die Daten kénnen durch
einen Faktor skaliert werden. Der Faktor liegt zwischen 0.01 und 100. Der Faktor kann auch
online eingegeben werden.
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A
Lage (Y)

Verstarkung 2.0

Verstarkung 1.0

Lage (X)

N—

Zyklische Kurvenscheiben, d.h. eine sich wiederholende Bewegung erhdlt man am einfachs-
ten durch Aktivierung der Rundachs-Funktionalitat. Dabei sollte der Rundachsbereich der
Master-Position (Referenzposition in der Tabelle) dem Rundachsbereich im Servopositionier-
regler entsprechen.

»

Die Referenzposition entspricht dem Lagesollwert. Dieser kann z.B. vom Inkrementaleingang
(X10) oder Uber den Trajektoriengenerator gewonnen werden. Durch Aktivierung der Syn-
chronisation wird die Referenzposition automatisch von X10 genommen. Bei Einsatz des Tra-
jektoriengenerators werden die Lagesollwerte mit dem Start einer Positionierung generiert und
intern als Referenzposition prozessiert. Auf diese Weise kann eine virtuelle Masterachse be-
reitgestellt werden.

Das Parametrierprogramm bietet folgende Funktionalitaten:

Laden von Kurvenscheiben mit Nockenschaltwerk und Achsfehlerkompensationen aus einer
Excel-Tabelle

Anzeige, Aktivierung und Online-Manipulation von Kurvenscheiben
Mapping der Schaltnocken auf digitale Ausgange
Anzeige und Aktivierung von Achsfehlerkompensationen

Laden und Speichern von Kurvenscheiben mit Nockenschaltwerk und Achsfehlerkompensa-
tionen mittels DCO-Dateien

Anzeige einer aktiven Kurvenscheibe bzw. Achsfehlerkompensation im Kommandofenster

Siehe hierzu auch Kapitel 12.6.7.

12.6.5 Aufbau der Tabelle zur Kurvenscheibe, Nockenschaltwerk und Achsfeh-
lerkompensation

Die Stitzstellentabelle wird in Excel® realisiert. Siehe hierzu die folgende Abbildung.
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EXCEL-Tabelle

Arbeitsblatt 1 Arbeitsblatt 2 Arbeitsblatt N
(Applikation 1) (Applikation 2) (Applikation N)
NN AN
B NN .
| [Hanerschober | A I ]
i \‘ |
AN
\
[hereenons K |

Eine Excel®-Datei kann aus mehreren Arbeitsblattern bestehen. Jedes Arbeitsblatt ist eine einzelne
Applikation. Eine Applikation wiederum kann mehrere Kurvenscheiben und / oder Achsfehler-
kompensationen enthalten.

o Es kdnnen nur vollstandige Applikationen in den Servo geladen werden, d.h., wenn Sie

ﬂ' mehrere Kurvenscheiben und / oder Achsfehlerkompensationen bendtigen, missen die-
se auf einem Tabellenblatt definiert sein! Kurvenscheiben und Achsfehlerkompensatio-
nen kénnen nicht getrennt geladen werden!

O

Um Kurvenscheiben und / oder Achsfehlerkompensationen aus einer Tabelle laden zu
ﬂ' konnen, bendtigen Sie eine gliltige Excel®-Installation auf ihrem PC!

Das Laden der Kurvenscheibentabellen ist in Kapitel 12.6.7 erklart.

Beispiele fir Kurvenscheiben und / oder Achsfehlerkompensationen finden Sie im Arbeitsverzeichnis
des Parametrierprogrammes, Unterordner "CAM".

Zunachst wird der Aufbau des Tabellenkopfes beschrieben:

CAM-Data

Excel Format %ersion 1 |

Application name: |Test Application

Comment: Test

Mumber Tables: 2

Document generated: 11.11.2006 Author, b, Mustermann
Last change: 12.12. 2006 Changed by: . Mustermann
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In Zelle [A,1] muss zwingend das Schlisselwort CAM-Data stehen.

In Zelle [B,3] sollte der Name der Applikation eingetragen werden. Falls mehrere Tabellenblatter in der
Excel®-Datei vorhanden sind, werden diese Namen zur Auswahl angeboten.

In Zelle [B,5] muss die korrekte Anzahl der Tabellen (Kurvenscheiben + Achsfehlerkompensationen!)
der Applikation eingetragen sein.

Es folgt die Beschreibung der Tabellenkdpfe.

11 Table hame Control X-Axis

12 Comment

13 Table length 10

14 Table type 0 (Kurvenscheibe)

15 haster Offset (Refln) 200 Refln position units)

16 Pualarity Hysterisis 30 Refln position units)

17 Switch Comparator 10 Refln position uni

18 Zain 1.234 {no dimension)

19 Table data

20 Columns haster (Refltl) |Slave (RefOUT) p|Slave (RefOLT] Nocken (pos) Mocken (neg)
21 Master Factor Group nurmerator 1 1 1

22 Master Factor Group divisor 1 1 1

23 Resolution numerator 1 3 3

24 Resolution divisor 2 4 4

25 Position units L L L

26 1 -178 594 1,00000 -0,30113 0000 1001
27 2 -177 188 200000 -0,28965 1001 1001

Sind mehrere Tabellen in einer Applikation definiert, werden die Tabellen horizontal nebeneinander
angeordnet. Eine Kurvenscheibe belegt 5 Spalten, wahrend eine Achsfehlerkompensation 3 Spalten
belegt. Die Angaben zum Tabellenkopf finden sich in den Zeilen 11..25.

In der Zelle [Spalte1, Zeile 11] muss ein Tabellenname angegeben werden. Dieser findet sich in der
spateren Darstellung des Parametrierprogramms wieder.

In [Spalte1, Zeile 12] kann ein optionaler Kommentar eingegeben werden.

In [Spalte1, Zeile 13] muss die Tabellenldnge eingetragen werden. Diese ist identisch mit der Anzahl
der Stutzstellen.

In [Spalte1, Zeile 14] findet sich der Tabellentyp:
e 0= Kurvenscheibe
e 1 = Achsfehlerkompensation

In [Spalte1, Zeile 15] findet sich der Offset der Referenzposition. Siehe hierzu Kapitel 12.6.4.

In [Spalte1, Zeile 16] findet sich die Hysterese fir den Richtungswechsel (Polarity Hysteresis). von
dieser hangt das Umschalten auf die Spalte 2 bzw. Spalte 3 der Tabellendaten fiir die Slave-Position
ab. Siehe hierzu Kapitel 12.6.6.

In [Spalte 1, Zeile 17 und 18] (Switch Comparator und Gain) finden sich fiir spatere Erweiterungen re-
servierte Parameter zur Kurvenscheibe. Die Funktion wird bislang noch nicht unterstitzt. Sie sind aus
Grinden der Kompatibilitat der Excel-Tabelle bereits in dieser enthalten. Sie werden z.Zt. bereits zum
Servopositionierregler tbertragen und auch dort gespeichert. Weitere Informationen zur Verstarkung
der Ausgangsposition siehe Kapitel 12.6.4.

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000 Ausgabe 3.0



Seite 144

In Spalte 1/ Spalte 2 und Zeilen 21..24 muss die Factor Group sowie die Auflésung ("Resolution") kor -
rekt eingestellt sein, damit die Kurvenscheibe in den korrekten physikalischen Einheiten arbeitet. Sie-
he hierzu ebenso Kapitel 12.6.6.

O

Es ist mdglich, unterschiedliche physikalische Einheiten flr Antrieb und / oder Abtrieb zu
ﬂ' nutzen. In diesem Fall weichen die Angaben in den Spalten 1 und 2 voneinander ab!
O

]

In Spalte 3 kdnnen keine von Spalte 2 abweichenden Einheiten definiert werden!

Vorschlag: Spalten mit Namen benennen, z.B. ,Master (Ref/N)*

In Spalte 1/ Spalte 2 und Zeile 25 muss die entsprechende Positionseinheit angegeben werden. Sie
hat keinen Einfluss auf das Verhalten der Kurvenscheibe, sondern dient nur den Anzeigezwecken in
der Parametrieroberflache. Folgende Einheiten sind erlaubt:

¢ Ubzw. R: Umdrehungen

e m, mm, um : Meter, Millimeter, Mikrometer

e °:Grad

e rad : Radiant

Es folgt die Beschreibung der Tabellenkérpers:

20 Columns haster (Refli) |Slave (RefOUT) p|Slave (RefOUT] Mocken (pos) Nocken (neg)
21 Master Factor Group numerator 1 1 1

22 haster Factor Group divisor 1 1 1

23 Resolution numerator 1 3 3

24 Resolution divisor 2 4 4

25 Paosition units 1 1 1

26 1 -178 594 1,00000 -0,30113 0000 1001
27 2 -177 188 2,00000 -0,28965 1001 1001
28 3 -175 781 250000 026229 1001 1001
29 4 -174 375 25600000 -0,23595 0001 0011
30 B -172 968 -11,00000 -0,20445 1001 1001
31 5] -171 563 0,54592 -0,17510 0000 1001
32 7 -170,156 024172 -0,14256 1001 1001
33 g -168,750 053747 -0,10959 1001 1001
34 9 -167 344 0,53404 -0,07806 1001 1111

Der Tabellenkdrper beginnt ab Zeile 26. Fir jede Stiitzstelle muss eine Zeile ausgefiillt sein. (Siehe
auch die Erklarung zu Zeile 13!) Die einzelnen Spalten haben folgende Bedeutung:

Spalte 1 Master-Lage. Fur Einheit und Skalierung werden die Angaben aus den Zeilen 21..25
genutzt

Spalte 2 abgebildete Lage, falls sich der Antrieb in positiver Richtung bewegt. Fir Einheit und
Skalierung werden die Angaben aus den Zeilen 21..25 genutzt

Spalte 3 abgebildete Lage, falls sich der Antrieb in negativer Richtung bewegt. Fir Einheit und
Skalierung werden die Angaben aus Spalte 2 und den Zeilen 21..25 genutzt

Spalte 4 In dieser Spalte befindet sich die Statusinformation der einzelnen Nocken, falls sich der

Antrieb in positiver Richtung bewegt. Das Zahlenformat ist binar (nur O und 1 erlaubt).
Das rechte Bit reprasentiert dabei den Kanal 1 des Nockenschaltwerks, wahrend das
linke Bit den Kanal 4 reprasentiert.
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Hat die Kurve den Typ "Achsfehlerkompensation"”, entfallt diese Spalte!

Spalte 5 In dieser Spalte befindet sich die Statusinformation der einzelnen Nocken, falls sich der

Antrieb in negativer Richtung bewegt. Ansonsten gilt das in Spalte 4 Gesagte.

12.6.6 Physikalische Einheiten / Steuerungsparameter zur Kurvenscheibe und
Achsfehlerkompensation

Die Darstellung in der Kurvescheibentabelle erfolgt Ublicherweise als Gleitkommazahl. Zusatzlich be-
vorzugt der Anwender die Angabe in der physikalischen Einheit der Applikation, also z.B. in mm. Die
Daten selbst missen zur Ubertragung tGiber RS232 / UDP jedoch in ein Festkommaformat konvertiert
werden. Diese Daten werden vom Servopositionierregler wiederum Uber eine Factor-Group konvertiert
und dann zur Laufzeit in die Berechnung einbezogen. Diese Factor Group ist so aufgebaut, wie sie be-
reits gemank CANopen DSP 402 im Servopositionierregler realisiert ist.

Der Anwender muss daher zwei Konvertierungen in der Tabelle parametrieren:
«  Aus der Tabellenzelle in ,Ubertragungseinheiten“ der Form ,, * (divisor / numerator)
» Aus den ,Ubertragungseinheiten in die internen Daten gemaf Factor Group fir Posittionen

Die Handhabung der Factor Group fir die Positionen ist von der Handhabung gemaR CANopen abge-
leitet. Im CANopen-Handbuch sind hierfiir Beispiele aufgefiihrt sowie Hinweise zur Berechnung der
Factor Group fur ,beliebige“ Einheiten angegeben. Nach dem dort beschriebenen Vorgehen rechnet
der Anwender einen Wert flr Factor Group numerator und Factor Group divisor aus. Diese Werte wer-
den in die entsprechende Zelle eingetragen. Falls die Factor Group von Master und Slave unter-
schiedlich sein sollen, fihrt der Anwender dies analog fiir den Slave noch einmal durch.

Es gibt die Mdglichkeit, Uber einen Assistenten die Factor Group berechnen zu lassen. Gehen Sie wie
folgt vor:

¢ Wechseln Sie in der Excel-Tabelle auf das Arbeitsblatt "Assistent". Es erscheinen folgende
Eingabefelder:

* Rotatorisch
" Linearachse

" Linearmotor

Positi

Columns

Iaster (Refll)

¢ Inkremente
" Umdrehungen
" Grad
T Heter
I Hillimeter

(" Mikrometer

[ Ink]
[o
[°1
[ze]
[zema]

[m]

!
[Stellen:

FactorGroup: Mumeratar

1

FactorGroup: Divisor

1

Getriebe

Resalution: Mumerator

1

Zahler

Resolution: Divisor

1

Nenner

Physical unit

Ink

Effective physical unit

1 Ink

]
Deutsch

English

Eer—

FactorGroup in
Twischenablage kopieren
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¢ Geben Sie die Randbedingungen des Antriebs ein. Die resultierende Factor Group wird auto-
matisch ermittelt.

«  Klicken Sie auf die Schaltflache Factor Group in Zwischenablage kopieren.

¢« Wechseln Sie in das Arbeitsblatt zurliick und platzieren den Cursor auf die oberste Zelle, wo-
hin die Factor Group kopiert werden soll.

¢ Dricken Sie die Taste <Ctrl> + V. Die berechnete Factor Group wird kopiert.

Die Hysterese (Polarity Hysteresis) steuert den Wechsel in den Tabellendaten auf die Spalte Slave
(RefOUT) pos bzw. Slave (RefOUT) neg. .

O
Falls die Berechnung des Assistenten nicht arbeitet, sollte unter Excel im Menu
ﬂ' Extras/Add-Ins-Manager/ das Kastchen Analyse Funktionen aktiviert werden.

12.6.7 Fenster zur Steuerung der Kurvenscheiben

Das Fenster zur Kurvenscheibe befindet sich im Menli Parameter/CAM/Kurvenscheibe. Es erscheint
folgendes Meni:

Im Servo vorhandene Kurvenscheiben—— | Aklivierung | Parameter I Transfer I
[=1- Kurvenscheibe 1 [aktiv] )
- Mame = Control ¥-Axis Kurvenzcheib

- Stutzstellen = 10

- Offset Referenzposition = 0,10 mm
- Yerstarkung = 1,23 - . 1

L Kurvenscheibe 2 Kurvenscheibe Nr.: I

- Mame = Control Y-Axis

- Stiitzstellen = 20

- Offzet Referenzposition = 0,30 mm
- Yerstarkung = 1,23

- Freie Stitzstellen = 2018

v [1]4 Lozchen |

12.6.7.1 Reiter ,Aktivierung"“

In der Baumansicht wird dargestellt, wie viele Kurvenscheiben momentan geladen sind. Zu jeder gela-
denen Kurvenscheibe werden folgende Zusatzinformationen angezeigt:

* Name der Kurvenscheibe

« Anzahl der benutzten Stltzstellen

» Offset der Referenzposition

e Verstarkung
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O
\EL Eine aktive Kurvenscheibe wird mit dem Zusatz aktiv gekennzeichnet!

Weiterhin wird die noch verbleibende Anzahl der freien Stitzstellen angezeigt.

12.6.7.2 Kurvenscheibe aktiv

Uber dieses Kontrollkastchen kann eine Kurvenscheibe aktiviert bzw. deaktiviert werden. Wird das
Kontrollkdstchen gesetzt, bezieht sich die Aktivierung auf die Kurvenscheiben-Nummer (siehe unten!).

.‘c Vorsicht!
Findet die Aktivierung einer Kurvenscheibe an einer Referenzposition statt, bei der sich

die Ausgangslage von der aktuellen Istposition stark abweicht, dann fiihrt der Antrieb bei
aktiver Reglerfreigabe sofort bzw. bei Aktivieren der Reglerfreigabe eine ruckartige Be-

wegung aus!

12.6.7.3 Kurvenscheibe Nr.

Uber dieses Eingabefeld kann die gewiinschte Kurvenscheibennummer angegeben werden. Ist die
Kurvenscheibenfunktionalitat aktiv, wird sofort zwischen der alten und der neuen Kurvenscheibe um-
geschaltet.

.‘c Vorsicht!
Findet der Wechsel zwischen zwei aktiven Kurvenscheiben bei aktivierter Reglerfreigabe

statt, kann der Antrieb unter Umstanden ruckartige Bewegungen ausfiihren!

12.6.7.4 Reiter ,Parameter”

Kurvenscheibe

Im Servo vorhandene Kurvenscheiben———— Aklivierung Parameter I Transfer I
= Kurvenscheibe 1 [aktiv]
.. Mame = Control X-Axis —Daten [Kurvenscheibe 1]
- Stutzstellen = 10 —
- Offset Referenzposition = 0,10 mm Offset

- Werstarkung = 1,23 1 »
E- Kurvenscheibe 2

- Name = Control Y-Axis

- Ghutzstellen = 20 Yerstarkung: 1,23

- Offset Referenzposzition = 0.30 mm 1 I I 3

- Werstarkung = 1,23
-- Freie Stiitzstellen = 2018

¥ OK Loschen |

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000 Ausgabe 3.0



Seite 148

12.6.7.5 Offset Referenzposition

In dieser Eingabeflache wird fiir die ausgewahlte Kurvenscheibe der Offset der Referenzposition an-
gezeigt. (Siehe hierzu auch Kapitel 12.6.4.) Die Kurvenscheibe kann durch Anklicken im Baumdia-
gramm gewahlt werden. Der Offset kann verandert werden, die Anderung wird sofort wirksam.

12.6.7.6 Verstarkung

In dieser Eingabeflache wird fir die ausgewahlte Kurvenscheibe die Verstarkung fir die Ausgangspo-
sition angezeigt. (Siehe hierzu auch Kapitel 12.6.4.) Die Kurvenscheibe kann durch Anklicken im
Baumdiagramm gewahlt werden. Die Verstarkung kann verandert werden, die Anderung wird sofort

wirksam.

12.6.7.7 Reiter . Transfer”

—Im Servo vorhandene Kurvenscheiben——— Aklivierung I Parameter Transfer I

= Kurvenscheibe 1 [aktiv]
- Mame = Control X-Axis ;

- Stijtzstellen = 10 |:

- Offzet Referenzposition = 0,10 mm

- Yerstarkung = 1.23

- Kurvenscheibe 2

- Mame = Control ¥-Axis

- Stutzstellen = 20

- Offzet Referenzposition = 0.30 mm

- Yerstarkung = 1.23

- Freie Stitzstellen = 2018

Excel >> Servo I

v 0K Loschen |

12.6.7.8 Excel >> Servo

Durch diese Schaltflache kann eine Applikation (bestehend aus Kurvenscheiben und / oder Achsfeh-
lerkompensationen) in den Servopositionierregler geladen werden. Siehe hierzu auch Kapitel 12.6.5.

Klicken Sie auf die Schaltflache und wahlen Sie eine Excel-Datei aus. Besitzt die Excel-Datei mehrere
Arbeitsblatter (Applikationen), wahlen Sie danach die Applikation.

O
ﬂ' Fir diese Funktion bendtigen Sie eine gliltige Excel®-Installation auf ihrem PC!
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12.6.8 Fenster zur Steuerung der Achsfehlerkompensation

Das Fenster zur Achsfehlerkompensation befindet sich im Menii Parameter/CAM/Achsfehlerkom-
pensation. Es erscheint folgendes Men(:

Achsfehlerkompensation

~Im Servo vorhandene Achsfehlerkompensationen—|  Aktivierung I Toeneis |

- Achsfehlerkompensation 1
| ‘- MName = Kompensation 1 Achsfehlerkompensation
i Stiitzgtellen = B4

- Achsfehlerkompensation 2 (aktiv)

i Mame = Kompensation 2 Achsfehlerkom i
pensation Mr. |2|
i Stiitzstellen = 64

" Freie Stiitzstellen = 1920

|¥ Achsfehlertkompensation aktiv

v oK Loschen |

12.6.8.1 Reiter ,Aktivierung"“

In der Baumansicht wird dargestellt, wie viele Achsfehlerkompensationen momentan geladen sind. Zu
jeder Achsfehlerkompensation werden folgende Zusatzinformationen angezeigt:

* Name der Achsfehlerkompensation

* Anzahl der benutzten Stiitzstellen

O
ﬂ, Eine aktive Achsfehlerkompensation wird mit dem Zusatz aktiv gekennzeichnet!

Weiterhin wird die noch verbleibende Anzahl der freien Stltzstellen angezeigt.

12.6.8.2 Achsfehlerkompensation aktiv

Uber dieses Kontrollkéastchen kann eine Achsfehlerkompensation aktiviert bzw. deaktiviert werden.
Wird das Kontrollkastchen gesetzt, bezieht sich die Aktivierung auf die Nummer der Achsfehlerkom-
pensation (siehe unten!).

12.6.8.3 Achsfehlerkompensation Nr.

Uber dieses Eingabefeld kann die gewlinschte Nummer der Achsfehlerkompensation angegeben wer-
den. Ist die Achsfehlerkompensation aktiv, wird sofort zwischen der alten und der neuen Achsfehler-
kompensation umgeschaltet.
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12.6.8.4 Reiter ,Transfer”

Achsfehlerkompensation

—Im Servo vorhandene Achsfehlerkomper

Aktivi g Transfer |

- Achsfehlerkompensation 1

{ - Mame = Kompensation 1

i - Stitzstellen = 64
|§|--hchsfehlerkompensation 2 [aktiv)
¢ L Mame= Kompensation 2

¢ - Shutzstellen = 64
i Freie Shitzstellen = 1920

| Excel >> Servo

Logchen |

12.6.8.5 Excel >> Servo

Durch diese Schaltflache kann eine Applikation (bestehend aus Kurvenscheiben und / oder Achsfeh-
lerkompensationen) in den Servopositionierregler geladen werden. Siehe hierzu auch Kapitel 12.6.5.

Klicken Sie auf die Schaltflache und wahlen Sie eine Excel-Datei aus. Besitzt die Excel-Datei mehrere
Arbeitsblatter (Applikationen), wahlen Sie danach die Applikation.

O
ﬂ, Fur diese Funktion benétigen Sie eine gultige Excel®-Installation auf ihnrem PC!
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13 Weitere Funktionen von Mattke
ServoCommander™

13.1 Arbeiten mit dem Service-Modul

Mit dem Service-Modul ist es mdglich, Daten des Servopositionierreglers zu speichern und auf andere
Servopositionierregler zu Ubertragen. Wenn bestimmte Randbedingungen eingehalten werden, kann
dieser Transfer von Daten auch ohne Unterstitzung eines PC erfolgen.

Folgende Datentypen werden in mit der Produktstufe 3.3 unterstitzt:

¢ Anwenderparametersatze (diese umfassen die gesamte Parametrierung des Servopositionier-
reglers, also z.B. Reglerparametrierungen, Sicherheitsparameter, Sollwertmanagement, aber
keine Positionsdatensatze)

* Positionsdatensatze

e Fehlerpuffer (ab Produktstufe 3.4)
Alle auftretenden Fehlermeldungen stehen stets im internen Fehlerpuffer. Wird ein Eintrag
.Fehlerpuffer im Service-Modul eingerichtet, dann werden die Fehlermeldungen aus dem in-
ternen Fehlerpuffer zyklisch in den Fehlerpuffer des Service-Moduls kopiert. Das Service-Mo-
dul kann uber 7000 Fehlermeldungen speichern. Siehe hierzu auch Kapitel Fehlerpuffer.

Im Service-Modul sind die Daten in sogenannten Eintragen organisiert. Jeder Eintrag kann mit einer
Firmware (geplant), einem Anwenderparametersatz oder Positionsdatensatzen belegt werden. Weiter-
hin kdnnen bestimmte Bedingungen aufgestellt werden, die den Transfer vom Service-Modul in den
Servopositionierregler oder umgekehrt regeln.

Der Zugang zum Service-Modul erfolgt Giber den Menulpunkt Datei/Parametersatz/Service-Modul. Es
erscheint folgendes Mend:

Technomodul 1: Nicht vorhanden Bearbeiten | Transfer | Loschen |
= Technomodul 2
[EREintrag 1: Anwender-Positionsdatensatz

¥erhalten nach Reset

.. DP-Code: OP-Code 5- Dperation code: |[IP—I:nde 1: Laden, wenn Bedingung == WAHR j ?
i Bedingung: Keine Bedingung

| Parameter 8 0x00000000 Bedingung: [Unhalt KO (Parl) UND Par2) == Par3 =l
Eintrag 2: {leer) Parameter 1 209 (hex)

Parameter 2 FF (hex)
Parameter 3 6 (hex)

Sollen die Anderungen fiir diesen Eintrag im

Inhaltsverzeichnis gespeichert werden? libernehmen
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In der linken Baumeinstellung ist zu sehen, in welchem Technologieschacht ein Service-Modul erkannt
wurde. Durch Doppelklick auf die einzelnen Eintrage konnen Details der Eintrage kontrolliert werden.

Im Reiter Bearbeiten kann das Verhalten der einzelnen Eintrage festgelegt werden.

Im Feld Typ kann der Inhaltstyp festgelegt werden. Siehe hierzu die folgende Tabelle:

Inhaltstyp

Anwender-Parametersatz (multi-purpose), Zugriff durch spezielle Kommandos

Anwender-Positionsdatensatz (multi-purpose), Zugriff durch spezielle Kom-
mandos

Fehlerpuffer

Im Feld Operation Code wird festgelegt, was mit den Eintragen geschehen soll. Siehe hierzu die un-
tenstehende Tabelle:

Operation Code

Wert

Beschreibung

0

passiv, keine Aktion

1

Laden der Daten vom Service-Modul in den Servopositionierregler.

Die Aktion wird nur durchgefiihrt, sofern die Bedingung erfiillt ist (s. u.).

Laden der Daten vom Service-Modul in den Servopositionierregler und an-
schlieRendes Speichern (SAVE).

Die Aktion wird nur durchgefiihrt, sofern die Bedingung erfiillt ist (s. u.).

Speichern der Daten des Servopositionierreglers in den Eintrag X des Service-
moduls. Die Nummer X des Eintrags wird durch Parameter 7 festgelegt. Opera-
tion-Code, Bedingung, Parameter fiir diesen Eintrag werden aus einem internen
Datenpuffer ibernommen. Diese Daten miissen zuvor eingetragen sein.

Diese Aktion wird ohne Berlcksichtigung einer Bedingung durchgeflihrt. Sie
dient z.B. dazu, dass der Anwender einmalig Daten von einem Servopositionier-
regler in ein Service-Modul laden kann. Dieses wird dann im Feld eingesetzt.

Speichern der Daten des Servopositionierreglers nach Reset in den Eintrag X
des Servicemoduls. Die Nummer X des Eintrags wird durch Parameter 7 festge-
legt. Die Parameter 1..6 werden durch den Transfer nicht verandert.

Diese Aktion wird ohne Berlcksichtigung einer Bedingung durchgefihrt. Sie
dient z.B. dazu, dass der Anwender im Feld ohne Unterstiitzung eines PC Da-
ten aus einem Servopositionierregler in ein Service-Modul laden kann. Die unter
diesem Eintrag urspriinglich gespeicherten Daten werden Uberschrieben.

Speichern der Daten des Servopositionierreglers nach Reset in den Eintrag X
des Servicemoduls. Die Nummer X des Eintrags wird durch Parameter 7 festge-
legt. Die Parameter 1..6 werden durch den Transfer nicht verandert. Der Para-
meter 8 wird flr den Eintrag X als neuer Operation-Code (Bit 8..15) und neue
Bedingung (Bit 16..23) eingetragen und gespeichert.

Diese Aktion wird ohne Beriicksichtigung einer Bedingung durchgefiihrt. Sie
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dient z.B. dazu, dass der Anwender im Feld ohne Unterstiitzung eines PC:

* Daten aus einem Servopositionierregler einmalig in ein Service-Modul
laden kann.

* AnschlieBend die Daten in andere Servopositionierregler Ubertragen
kann

Die unter diesem Eintrag urspringlich gespeicherten Daten werden Uberschrie-
ben.
Hinweis:

Da der urspringliche Operation-Code durch den Wert aus Parameter 8 ber-
schrieben wird ist beim Eintrag von Parameter 8 besondere Sorgfalt anzuwen-
den.

Uber das Feld Bedingung kann die Ausfilhrung einer Aktion gezielt an die Rahmenbedingung einer
Applikation angepasst werden. Siehe hierzu die folgende Tabelle. Im Anschluss sind noch einige Bei-
spiele aufgefihrt.

Es kdnnen nur Aktionen solcher Operation Codes unterdriickt werden, deren Ausfiihrung
ﬂ, an eine Bedingung geknupft ist. Siehe hierzu die Tabelle der Operation Codes.

Bedingung (Condition)

Wert Beschreibung

0 Die Aktion wird immer ausgefuhrt!

1 Es wird ein Kommunikationsobjekt (KO) gelesen (KO-Nummer in Parameter 1).
Anschlieliend wird eine logische UND-Operation mit einer Maske ausgefihrt
(Maske in Parameter 2). Das Ergebnis der Operation wird einem Soll-Ergebnis
verglichen (Ergebnis in Parameter 3).

Stimmen beide Ergebnisse Uberein, wird die Operation ausgefiihrt.
2 Test A

Es wird ein KO gelesen (KO-Nummer in Parameter 1). AnschlieBend wird eine lo-
gische UND-Operation mit einer Maske ausgeflihrt (Maske in Parameter 2). Das
Ergebnis der Operation wird einem Soll-Ergebnis verglichen (Ergebnis in Para-
meter 3).

Test B

Es wird ein KO gelesen (KO-Nummer in Parameter 4). Anschlieend wird eine lo-
gische UND-Operation mit einer Maske ausgeflihrt (Maske in Parameter 5). Das
Ergebnis der Operation wird einem Soll-Ergebnis verglichen (Ergebnis in Para-
meter 6).

Stimmen die Ergebnisse aus Test A Uberein oder die Ergebnisse aus Test B, wird
die Operation ausgeflhrt.

3 Es werden die Tests "Test A" und "Test B" genau so durchgefiihrt wie unter
Punkt 2) beschrieben.
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Stimmen die Ergebnisse aus Test A Uberein und die Ergebnisse aus Test B, wird
die Operation ausgefiihrt.

4 Hinweis: Diese Bedingung ist nur fur den Inhaltstyp "Firmware" anzuwen-
den und wird fur andere Inhaltstypen ignoriert.

Reserviert.

Unter dem Reiter Transfer erscheint folgendes Mend:

Technomodul 1: Nicht verhanden Bearbeiten Transfer | Lschen |
& Technomodul 2
: ag 1: Anwender-Positionsdatensatz
P-Cade: OP-Code 5 Eintragsnummer: |2
edingung: Keine Bedingung
arameter 8 0500000000 Top: d
2:
a9 2: (leer) ~Verhalten nach Resst
Dperation code: [ DP-Code 0: Keine Aktion I
Bedingung: [Keine Bedingung |
Transfer
ﬁ = Servo >> Service-Modul Service-Modul >> Servo | Ausfuhren |
4 Ok

Hier ist es moglich, Uber die Oberflache Daten aus dem Service-Modul in den Servopositionierregler
zu bewegen bzw. umgekehrt. Das ist in der Regel die Voraussetzung, um spater einen Parametersatz
automatisch aus dem Service-Modul in der Servopositionierregler laden zu kénnen. Dann wird dieser
Transfer selbstandig in Abhangigkeit von den Operation Codes und Bedingungen durch die Firmware
gesteuert, siehe Anfang dieses Kapitels.

Transfer

Stellen Sie hier ein, ob Sie Daten vom Service-Modul in den Servopositionierregler transpor-

tieren wollen oder umgekehrt.
Fur einen Transfer Service-Modul > Servopositionierregler, fuhren Sie bitte folgende Schritte aus:
e Wahlen Sie im Baumdiagramm den Eintrag aus, der transferiert werden soll
e Aktivieren Sie im Fenster Bereich Transfer die Box Service-Modul >> Servo

+ Klicken Sie auf die Taste Ausfiihren
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Fur einen Transfer Servopositionierregler > Service-Modul, fihren Sie bitte folgende Schritte aus:

e Aktivieren Sie im Fenster Bereich Transfer die Box Servo >> Service-Modul
¢ Wabhlen Sie unter Typ aus, welche Daten in dem Eintrag gespeichert werden sollen

e Stellen Sie einen Operation Code ein, einen Bedingungstyp sowie die erforderlichen Parame-
ter

+ Kilicken Sie auf die Taste Ausfiihren

Unter dem Reiter Kopieren erscheint folgendes Menu:

Bearbeiten | Transfor | Loschen Kopioren |

Kopiere Daten: Servicemodul 1 >> Servicemodul 2

: ngun
Eintrag 3: Anwender-Positionsdatensatz

Damit diese Funktion ausgefiihrt werden kann, muss sowohl Technologieschacht 1 als auch Techno-
logieschacht 2 mit einem Service-Modul bestlckt sein. Es ist nur moéglich, die Daten von Service-Mo-
dul1 auf Service-Modul 2 zu kopieren. Ein Kopiervorgang ist nur moglich, wenn die Endstufe des Ser-
vopositionierreglers nicht aktiv ist.

Kopiere Daten: Servicemodul1 >> Servicemodul 2

Der Kopiervorgang wird durch diese Schaltflache gestartet. Der Benutzer wird Uber Erfolg
bzw. Misserfolg der Kopieraktion unterrichtet.
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13.1.1 Applikationen mit dem Service-Modul / Fallbeispiele

Fallbeispiel A:

Situation

Im Service-Modul ist unter Eintrag 1 ein Parametersatz fiir einen Servopositionierregler MDR
2102 gespeichert. Dieser Parametersatz soll geladen werden, wenn das Modul in einen ent-
sprechenden Servopositionierregler eingesteckt und ein Power-On-Reset durchgefiihrt wird.

Gleichzeitig ist unter Eintrag 2 ein Parametersatz fir einen Servopositionierregler MDR 2310
gespeichert. Auch dieser soll nur geladen werden, wenn das Modul in einem Servopositionier-
regler dieses Geratetyps steckt.

Sofern ein Parametersatz geladen werden konnte (gultiger Geratetyp), soll der Parametersatz
anschlieBend dauerhaft im Servopositionierregler gesichert werden (SAVE).

Parametrierung
Der Inhaltstyp fir Eintrag 1 ist "2" (Anwender-Parametersatz).

Der Operation-Code fiir Eintrag 1 ist "2" (Daten aus dem Service-Modul in den Servopositio-
nierregler laden und mit SAVE speichern)

Die Bedingung fiir das Laden des Parametersatzes 1 ist, dass der vorliegende Servopositio-
nierregler vom Typ MDR 2102 ist. Es muss der Wert eines Kommunikationsobjektes (KO) mit
einem fest vorgegebenen Wert verglichen werden - Bedingungstyp = 1.

Der Geratetyp ist im KO "srvc_device_type" abgelegt. Dieses KO hat die Nummer 0x2D9. >
Parameter 1 = 0x2D9.

Das KO hat folgende Belegung:

Gerat Inhalt KO "srvc_device_type"
MDR 2102 0x2005
MDR 2105 0x2006
MDR 2302 0x2009
MDR 2305 0x200A
MDR 2310 0x200B
MDR 2320 0x200C
MDR 2340 0x200D

Aus dem KO konnen alle relevanten Bits ausgewahlt werden (Maske = OxFFFFFFFF) - Para-
meter 2 = OxFFFFFFFF

Der Ziel-Wert fur den Parametersatz 1 ist 0x2005 (MDR 2102) > Parameter 3 = 0x2005.
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Analog ergibt sich die Parametrierung fur den Eintrag 2 im Service-Modul. Diese unterscheidet
sich nur in Parameter 3: Der "Zieltyp" ist ein MDR 2310 (srvc_device_type = 0x200B)

Folgende Parametrierung muss gewahlt werden

Eintrag 1 Eintrag 2
Inhaltstyp 2 2
Operation-Code 2 2
Bedingungstyp 1 1
Parameter 1 0x2D9 0x2D9
Parameter 2 OxFFFFFFFF OxFFFFFFFF
Parameter 3 0x2005 0x200B

Fallbeispiel B:
Situation
Im Service-Modul sind unter den Eintragen 1..3 Parametersatze flr Servopositionierregler

MDR 2102 gespeichert. Ziel sind drei identische Gerate, die sich nur durch Codierstecker un-
terscheiden, welche die digitalen Eingange belegen:

DIN 2..9 DIN 1 DIN O
Gerit 1 X 0 0
Gerit 2 X 0 1
Gerat 3 X 1 0

Dieser Parametersatz soll bei Power-On-Reset geladen werden, wenn das Modul in dem Ser-
vopositionierregler eingesteckt ist, an dessen digitalen Eingangen die zugehoérige Kombination
anliegt. Nach dem Laden soll der Parametersatz dauerhaft gespeichert werden (SAVE).
Parametrierung

Der Inhaltstyp fir alle Eintrage 1..3 ist "2" (Anwender-Parametersatz).

Der Operation-Code fir alle Eintrage 1..3 ist "2": Parametersatz aus dem Service-Modul in
den Servopositionierregler laden und mit SAVE speichern.

Die Bedingung fiir das Laden des Parametersatzes ist, dass der Inhalt des KOs fir die digita-
len Eingange einen bestimmten Wert haben muss - Bedingungstyp 1

Der Status der digitalen Eingange ist im KO "ioh_din" abgelegt. Dieses KO hat die Nummer
0x44C. > Parameter 1 = 0x44C.

In diesem KO ist DINO auf Bit 1 abgelegt. Da nur diese beiden Bits ausgewertet werden diir-
fen, missen in der Maske ebenfalls nur Bit 1 und Bit 2 gesetzt sein. > Parameter 2 = 0x6
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Die Zielwerte fur die Operation kdnnen aus der Geratecodierung fir die einzelnen Gerate her-
geleitet werden. Daraus ergibt sich folgende Parametrierung:

Fallbeispiel C:

Eintrag 1 Eintrag 2 Eintrag 3
Inhaltstyp 2 2 2
Operation-Code 2 2 2
Bedingungstyp 1 1 1
Parameter 1 0x44C 0x44C 0x44C
Parameter 2 0x06 0x06 0x06
Parameter 3 0x00 0x02 0x04
Situation

Das Service-Modul soll dazu verwendet werden, Parametersatze von einem Servopositionier-
regler in mehrere andere Regler gleichen Typs zu Ubertragen. Am Einsatzort befindet sich je-
doch kein PC, d.h., das Modul muss vorher "scharf gemacht" werden, damit es im ersten Ser-
vopositionierregler den Parametersatz liest und in allen weiteren Servopositionierreglern
schreibt.

Parametrierung
Der Inhaltstyp fir Eintrag 1 ist "2" (Parametersatz).

Der Operation-Code fur Eintrag 1 ist "5": Parametersatz nach Reset in Eintrag 1 speichern,
danach Operation-Code und Bedingung erneuern.

Die Bedingung wird fur diesen Inhaltstyp nicht ausgewertet: mit Defaultwert "0" belegen.
Eintrag 1 soll benutzt werden: > Parameter 7 = 1.
Nach dem Transfer wird ein neuer Op-Code und eine neue Bedingung bendtigt:

Daten nach dem Reset in den Servopositionierregler schreiben und dort dauerhaft
speichern: Operation-Code = 2 in Bit 8..15.

Diese Aktion immer durchfiihren: Bedingungstyp = 0 in Bit 16..23.
- Fur Parameter 8 ergibt sich hierdurch der Wert: 0x00000200

Folgende Parametrierung muss gewahlt werden

Eintrag 1
Inhaltstyp 2
Operation-Code 5
Bedingungstyp 0
Parameter 7 0x00000001
Parameter 8 0x00000200
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13.2  Aktivierung des Default-Parametersatzes

Bei der Auslieferung ist im Servopositionierregler der Default-Parametersatz aktiv. Dieser versetzt den
Servopositionierregler in einen Grundzustand. Der Servopositionierregler hat den Status "nicht in Be-
trieb genommen", und die 7-Segment-Anzeige zeigt den Buchstaben ,A".

Der Parametersatz muss durch die Erstinbetriebnahme an die jeweilige Anwendung angepasst wer-
den. Andernfalls besitzt der Servopositionierregler den Status ,nicht in Betrieb genommen*

Die Hersteller-Einstellungen im Default-Parametersatz lassen sich restaurieren durch das Menu Da-
tei/Parametersatz/Default-Parametersatz laden.

o Durch Laden des Default-Parametersatzes werden die anwendungsspezifischen Para-

ﬂ' meter Uberschrieben und der Reglerstatus auf ,nicht in Betrieb genommen* gesetzt. Dies
sollte bei der Verwendung dieser Funktion bertcksichtigt werden, da somit eine erneute
Erstinbetriebnahme erforderlich wird.

13.3 Transfer-Fenster

Das Parametrierprogramm Mattke ServoCommander™ kommuniziert mit dem Servopositionierregler
MDR 2000 Uber ein bestimmtes Protokoll, in dem die einzelnen Befehle festgelegt sind. Das Transfer-
Fenster erlaubt es, die Befehle direkt an den Servopositionierregler MDR 2000 zu senden und die Ant-
wort zu beobachten.

Das Transfer-Fenster wird aktiviert durch den Menlibefehl Datei/Transfer.

o Wahrend das Transfer-Fenster aktiv ist, werden andere gedéffnete Fenster nicht bedient
ﬂ' (z.B. Istwerte, Oszilloskop). Schlielen Sie deshalb das Transfer-Fenster, wenn Sie es
nicht mehr bendtigen.

Das Transfer-Fenster dient i.a. nur zum Absetzen von Befehlen, die fir den Normalbetrieb ohne Inter-
esse sind. Weiterhin kénnen Speicherstellen bzw. Kommunikationsobjekte gelesen und geschrieben
werden. Auch dies ist nur in Spezialfallen notwendig.

Ferner ist es moéglich, die Einschaltmeldung der Firmware zu beobachten. Gehen Sie dabei wie folgt
vor:

% Offnen Sie das Transfer-Fenster

% Geben Sie in der Eingabezeile RESET! ein und schlieRen Sie die Eingabe mit der <Enter>-Taste
ab bzw. klicken Sie auf Senden

% Im Meldungsfenster erscheint die vollstdndige Einschaltmeldung der Firmware

«+» Schlieen Sie das Transfer-Fenster
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13.4 Beenden des Programms

Das Programm Mattke ServoCommander™ kann wie folgt beendet werden:

+«» Durch Wahl des Mentpunktes Datei/Beenden
+« Durch die Tastenkombination <Alt>+F4

¢+ Durch Anklicken des Kreuzchens rechts oben im Hauptfenster

13.5 Analogmonitor

Der Servopositionierregler MDR 2000 besitzt zwei analoge Ausgange flr die Anzeige von Regelgré-
Ren, die mit einem externen Oszilloskop dargestellt werden kdnnen. Die Ausgangsspannungen liegen

im Bereich von —10V bis +10 V.

Um den Analogmonitor zu konfigurieren, ist der Menlpunkt Parameter/IOs/Analoge Ausginge zu

wahlen.

Kanal 0 I Kanal 1 I

—Anal 0 —<kali

& Dichzahl Sollwert

" Diehzahl-Istwert
" Lage - Sollwert

3

- |zss|: Uimin
L
+10 Volt I ai

= Lage - Istwert

© Wirkstrom - Solleert
£ Wirkstrom - Istwert

€ Blindstrom-Sollwert

£ Blindstrom-Istwert

¢ Phasenstrom

" Rotoilage

~ Zwischenkieisspannung

¢~ Fester Spannungswert

" Frei wahlbares K ikationsobjekt | [~ Mumerische Uberlaufbegienzung

v OK I 3  Abbiuch ? Hilfe |
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Wahlen Sie die entsprechende GroRe, die durch den Analogmonitor ausgegeben werden soll. Die
Skalierung stellen Sie bitte im Feld Skalierung ein.

ﬂ' Die Option Frei wahlbares Kommunikationsobjekt ist flir Spezialanwendungen reser-
viert.

Ist die Box Numerische Uberlaufbegrenzung angeklickt, werden rechnerische Werte, die (iber +10
und unter —10 V liegen, auf diese Grenzen beschrankt. Bei einer nicht aktivierten Box werden Uber -
schreitungen des +10V-Wertes als negative Spannungen dargestellt und umgekehrt.

13.6  Einstellung der Motordaten

Dieses Menu (Parameter/Gerateparameter/Motordaten) erlaubt die grundlegenden Einstellungen
der Motordaten. Es erscheint folgendes Fenster:

Motordaten

Neuen Motor aussuchen | v DK
I X Abbruch |
Maximalstrom in A,
Effektivwert: 3004 3,00 &
4 L3
Nennstrom in A, 1,50 A

Effektivwert: 1,50 A

4 L3

Die imalen 5 gl ¢ind abhangig von der
Taktfrequenz der Endstufe!

Endstufe

Anzahl der Pole I" vl =2 Paare

Automatisch bestimmen |

0,83 Hmia

KT 0

Geben Sie die Daten anhand des Typenschildes ein. Die Drehmomentkonstante kénnen Sie sich
durch den Quotienten aus Nennmoment / Nennstrom errechnen.

O Beachten Sie, dass es sich bei den einzutragenden Werten fir Maximalstrom und Nenn-

ﬂ’ strom um Effektivwerte handelt! Bei zu hohen Strémen kann der Motor z.B. durch thermi-
sche Uberlastung oder durch Entmagnetisierung der Permanentmagnete im Motor zer-
stort werden. Die vom Hersteller angegebenen Stromgrenzwerte dirfen deshalb nicht
Uberschritten werden.

Die maximalen Stromgrenzwerte kdnnen von der Taktfrequenz der Endstufe abhangen. Zur Parame-
trierung der Taktfrequenz klicken Sie auf die Schaltflaiche Endstufe. (siehe hierzu auch Kapitel 13.7,
Seite 162).
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Weiterhin kann die Polzahl lhres Motors eingetragen werden. Es gibt jedoch auch eine automatische
Identifikationsfunktion, die Polzahl und Offsetwinkel des Winkelgebers automatisch ermittelt. Klicken
Sie hierzu einfach auf die Schaltflaiche Automatisch bestimmen.

GEAFHR!

Bevor Sie die Motoridentifikation starten, sind unbedingt die Stromgrenzwerte (Menu-
punkt Parameter/Gerateparameter/Motordaten) einzustellen, da sonst der Motor zer-
stort werden kann!

13.7  Einstellung der Endstufe

Dieses Menu (Parameter/Gerateparameter/Endstufe) bestimmt Einstellungen fir die PWM-Erzeu-
gung durch die Endstufe.

0K
| " Emweiterte Sinuskommulierung | L\{_;._I
; X Abbruch |
l I” Halbe Endstufenfrequenz | ? Hilfe |

Das Einschalten der Option Erweiterte Sinuskommutierung erlaubt eine bessere Ausnutzung der
Zwischenkreisspannung und damit um ca. 14 % hdhere Maximaldrehzahlen. In bestimmten Applikatio-
nen kann das Regelverhalten und der Rundlauf des Motors bei sehr kleinen Drehzahlen geringflgig
nachlassen.

Option Halbe Endstufenfrequenz: Die Servopositionierregler MDR 2000 erlauben eine Halbierung
der Taktfrequenz.

Bei kleiner Taktfrequenz sind héhere Grenzwerte fir den Maximalstrom mdglich, dafir ist dem Motor -
lauf u.U. ein singender Ton unterlegt. Legt man auf einen besonders gerauscharmen Motorlauf Wert,
wahlt man die volle Taktfrequenz. Ebenso sind bei voller Taktfrequenz die Verluste im Motor etwas re-
duziert (dafir nehmen die Verluste im Servopositionierregler MDR 2000 zu, weshalb die einstellbaren
Maximalstromgrenzwerte etwas geringer sind). Auf das Regelungsverhalten hat die Wahl der Taktfre-
quenz praktisch keinen Einfluss.

O
\ﬂ' Die Einstellungen kdnnen nur bei ausgeschalteter Endstufe verandert werden.
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13.8  Winkelgeber-Einstellungen

Das Menu wird aufgerufen durch: Parameter/Gerateparameter/Winkelgeber-Einstellungen.

In diesem Menu kénnen die Parameter fir die Winkelgeber X2A, X2B und X10 eingestellt werden.
Eine Beschreibung der Grundfunktionen findet sich in Kapitel 5.2.16.

Reiter "Kommutiergeber":

> Offset des Winkelgebers:
Der Winkelgeberoffset ist die Winkeldifferenz zwischen elektrischer und mechanischer Lage.
Der Wert muss korrekt eingegeben sein, damit der Motor korrekt mit dem Servopositionierreg-
ler zusammen arbeitet. Eine manuelle Bestimmung des Winkelgeberoffsets ist schwierig, es
wird daher empfohlen, eine automatische Bestimmung durchzufthren.

» Automatisch bestimmen
Uber diese Schaltflache wird die automatische Identifikation gestartet. Die Stromgrenzen (s.0.)
mussen korrekt eingestellt sein, und es dirfen keine Fehler mehr im Servopositionierregler
vorliegen. Weiterhin muss die Welle frei beweglich sein. Die automatische Bestimmung ermit-
telt folgende Parameter:

= Polpaarzahl
= Drehsinn des Winkelgebers
= Winkelgeberoffset

> Phasenfolge
Die Phasenfolge gibt die Zahlweise ("Drehrichtung") des Winkelgebers an und ist u.a. von der
Verkabelung abhangig. Eine korrekte Einstellung der Phasenfolge ist fir den Betrieb notwen-
dig. Die manuelle Bestimmung der Phasenfolge ist schwierig, es wird daher empfohlen, eine
automatische Bestimmung durchzufiihren (s.o.).

Reiter "X2A":

Kommutiergeber X2A |x28 |

7w
Abbruch

7 oktiv ‘ X e |
7 Hilfe:

Antrieb: 1
Abtrieb: 1
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> Aktiv

Ein markiertes Kontrollkdstchen bedeutet, dass die Firmware die Geberinformationen an die-
sem Anschluss auswertet. Das Kontrollkdstchen muss markiert sein, wenn dieser Winkelge-
ber fir die Kommutierung und/oder die Bestimmung von Positionen bzw. Geschwindigkeiten
eingesetzt wird.

Getriebefaktor Antrieb/Abtrieb
Die Defaulteinstellung ist Antrieb = Abtrieb = 1. Geben Sie andere Werte ein, wenn Sie einen
Winkelgeber mit einer Polpaarzahl > 1 verwenden.

Achtung: Diese Einstellungen beziehen sich nur auf den Getriebefaktor des Winkelgebers!
Wenn Sie eine Applikation mit Getriebe parametrieren wollen (Parameter in Einheiten des Ab-
triebs), geben Sie diesen Getriebefaktor im Menl Anzeigeeinheiten ein!

H 1 15
Reiter “X2B*:
Winkelgeber - Einstellungen
Kommutiergeber | x2a  X2B |xm |
2B
[ Getri orgung
Antrieb: |1 |7(=‘ 5§V ~12v |
o ~Modu:
Abtrieb: |1 @ digital
" analog Diese Einstellungen
den erst nach
(" : wer
‘ Strichzahl oas ‘ analoges + serielles Interface 'Save (Parameter)’
Digif und 'Reset' des
—Einstell Hallaek = Servoreglers
E ; _
- I~ Encoder mit AB-Spur wirksam!
Offset: -45:0 I~ Encoder mit Nullspur
J b I~ Fncoder mit Hallgeber-Signalen
. _ Save 8 Reset |
4 HRE I~ vaskawa 1 Interface
" rechts ' 120* (standard)
@ finks  80*
[Nach b
" Blockkommutierung
i+ Sinuskommutierung I~ Fehlersignal
¢ Sinuskommutierung unterstitzt mit Hall ¥ | High—aktiv. ") Low-aktiv.
v oK I X Abbruch

> Aktiv

Ein markiertes Kontrollkdstchen bedeutet, dass die Firmware die Geberinformationen an die-
sem Anschluss auswertet. Das Kontrollkdstchen muss markiert sein, wenn dieser Winkelge-
ber fir die Kommutierung und/oder die Bestimmung von Positionen bzw. Geschwindigkeiten
eingesetzt wird.

Getriebefaktor

Die Defaulteinstellung ist Antrieb = Abtrieb = 1. Geben Sie andere Werte ein, wenn Sie einen
Winkelgeber mit einer Polpaarzahl > 1 verwenden. Dies ist z.B. der Fall, wenn mehr als 1 Nul-
limpuls pro Umdrehung des Winkelgebers auftreten.

Achtung: Diese Einstellungen beziehen sich nur auf den Getriebefaktor des Winkelgebers!
Wenn Sie eine Applikation mit Getriebe parametrieren wollen (Parameter in Einheiten des Ab-
triebs), geben Sie diesen Getriebefaktor im Menli Anzeigeeinheiten ein!

> Strichzahl
Inkrementalgeber liefern ihre Winkelinformation tiber Spursignale. Diese liefern bei konstanter
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Drehzahl periodische rechteckférmige (digitale) oder sinusformige (analoge) Signale. Die
Strichzahl entspricht der Anzahl voller Perioden einer Spur pro Umdrehung. Die Strichzahl ist
in den meisten Fallen aus einem Datenblatt oder dem Typenschild des Winkelgebers zu ent-
nehmen.

Bei der Angabe der Strichzahl selbst wird eine mogliche Hochauflésung nicht bertcksichtigt.
Bei digitalen Inkrementalgebern ist aufgrund der Vierfachauswertung der Inkrementalsignale
die Aufldsung um den Faktor 4 héher als die Strichzahl selbst. Bei analogen Inkrementalge-
bern kann sich die Aufldésung noch weiter erhéhen.

Einige Firmware-Versionen erlauben auch eine automatische Bestimmung der Strichzahl des
Winkelgebers. Dies ist allerdings nur moglich, wenn der Winkelgeber einen Nullimpuls besitzt.
In diesem Fall ist fur die Strichzahl der Wert 0 einzutragen und anschliel3end die automatische
Identifizierung der Winkelgeberparameter zu starten. Hinweis: SchlieRen Sie ggf. nach dem
Ende der Parameteridentifizierung das Fester und 6ffnen Sie wieder, damit der Parameter
Strichzahl aktualisiert wird.

» Spannungsversorgung
Geben Sie an, ob der Winkelgeber mit 5V oder mit 12V versorgt wird. Die Angabe finden Sie
im Datenblatt.

Achtung: Eine zu hohe Spannungsversorgung fiir den Winkelgeber kann diesen zerstoren!
Vergewissern Sie sich, dass die korrekte Versorgungsspannung eingestellt ist!

7

< Modus

> Digital
Dieses Optionsfeld muss markiert werden, wenn der Winkelgeber Spursignale in einem Span-
nungsbereich von 0..5 V liefert. Diese Information muss dem zugehdrigen Datenblatt entnom-
men werden. Haufig findet sich im Datenblatt auch unmittelbar die Angabe “digital”.

» Analog
Dieses Optionsfeld muss markiert werden, wenn der Winkelgeber analoge Spursignale in ei-
nem Spannungsbereich von 0..1 VSS liefert. Diese Information muss dem zugehdrigen Daten-
blatt entnommen werden. Haufig findet sich im Datenblatt auch unmittelbar die Angabe “ana-

log”.

7

% Analoges + serielles Interface

Dieses Optionsfeld muss markiert werden, wenn der Winkelgeber analoge Spursignale in einem
Spannungsbereich von 0..1 VSS liefert und aufterdem eine serielle Schnittstelle verfugt, z.B., um
die Anfangslage nach einem Reset zu bestimmen. Beispiele fir serielle Schnittstellen sind HIPER-
FACE (Fa. Stegmann) oder EnDat (Fa. Heidenhain). Winkelgeber mit serieller Schnittstelle sind
haufig auch gleichzeitig sog. Multiturn.Absolutwertgeber. Sie kdnnen eine bestimmte Anzahl von
Umdrehungen unterscheiden. Zusatzlich verfligen Winkelgeber mit serieller Schnittstelle tber ein
EEPROM, in dem bestimmte Parameter gespeichert werden kdnnen. Angaben Uber ein serielles
Interface sind dem Datenblatt des Winkelgebers zu entnehmen.

Bei Heidenhain Gebern mit EnDat 2.1 Kommunikations-Protokoll empfehlen wir grundsatzlich die
Aktivierung der Auswertung der Z0-Spur. Unter bestimmten Umstanden kann diese Auswertung
deaktiviert werden, z.B. wenn der Geber keine analogen Spursignale unterstutzt.

7

« Analogmodus

» Encoder mit Z0-Spur
Bei der Z0-Spur handelt es sich um die eigentlichen analogen Spursignale. Verschiedene
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Winkelgeber-Hersteller verwenden statt dem Begriff Z0-Spur auch Sinus_0 und Cosinus_0-
Spur bzw. A- und B-Spur. Auf die Z0-Spur bezieht sich auch die Angabe der Strichzahl. Infor-
mationen zur Z0-Spur finden Sie im Datenblatt des Winkelgebers.

» Encoder mit Referenzimpuls
Der Referenzimpuls eines analogen Inkrementalgebers ist vergleichbar mit dem Nullimpuls
bei einem digitalen Inkrementalgeber. Ob der Winkelgeber liber einen solchen Impuls verflgt,
ist dem Datenblatt des Winkelgebers zu entnehmen.

» Encoder mit Z1-Spur

Bei der Z1-Spur handelt es sich um die Kommutierspur eines analogen Inkrementalgebers.
Diese besteht aus zwei Signalpaaren, die eine eindeutige Winkelbestimmung bezogen auf 1
Umdrehung ermdglichen. Auf diese Weise wird nach einem Reset die Kommutierlage be-
stimmt. Analoge Inkrementalgeber ohne serielle Schnittstelle verfiigen in der Regel Gber eine
Z1-Spur. Hinweis: Digitale Inkrementalgeber besitzen zur Bestimmung der Kommutierlage
Spuren mit Hallsignalen.

Verschiedene Winkelgeber-Hersteller verwenden statt dem Begriff Z1-Spur auch Sinus_1 und
Cosinus_1-Spur bzw. C- und D-Spur. Informationen zur Z1-Spur finden Sie im Datenblatt des
Winkelgebers.

+ Digitalmodus

» Encoder mit AB-Spur
Bei der AB-Spur handelt es sich um die inkrementellen Spursignale. Auf diese bezieht sich
auch die Angabe der Strichzahl. Informationen zur AB-Spur finden Sie im Datenblatt des Win-
kelgebers.

» Encoder mit Nullspur
Der Nullimpuls eines digitalen Inkrementalgebers tritt Ublicherweise einmal pro Umdrehung
auf. Die Nullspur sorgt bei inkrementellen Gebersystemen flr eine dauerhafte Genauigkeit.
Falls durch auRere Storeinflisse Zahlfehler auftreten, werden sie mit dem Auftreten des Nul-
limpulses korrigiert. Ob der Winkelgeber Uber einen solchen Impuls verfigt, ist dem Datenblatt
des Winkelgebers zu entnehmen. Wenn eine Nullspur vorhanden und angeschlossen ist,
dann kann durch das Deaktivieren dieses Kontrollkdstchen auch die Funktion des Nullimpul-
ses unterdruckt werden.

» Encoder mit Hallgeber-Signalen
Hallsignale erlauben eine Anfangsbestimmung der Kommutierlage bei einem digitalen Inkre-
mentalgeber. Uber die Hallsignale kann die Kommutierlage beim Reset auf 30° genau be-
stimmt werden. Dies genlgt fir einen Anfahrvorgang. An den Segmentgrenzen und schlief3-
lich beim ersten Auftreten des Nullimpulses wird die Kommutierlage korrigiert, so dass diese
dem eingestellten Winkelgeberoffset entspricht.

» Yaskawa 1 Interface
Die Yaskawa® -Servomotoren sind mit einem speziellen Winkelgeber-Interface ausgeristet,
dem Yaskawa® 1-Interface. Um Motoren mit diesem Winkelgebersystem betreiben zu kénnen,
muss dieses Kontrollkastchen markiert sein. Zusatzlich sind die Kontrollkastchen “Encoder mit
AB-Spur”, “Encoder mit Nullspur” und “Encoder mit Hallgeber-Signalen” zu markieren.

« Einstellungen Hallgeber
Dieses Feld erscheint nur, wenn das Kontrollkastchen Encoder mit Hallgeber-Signalen markiert
ist.
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» Offset
Der Offset beschreibt die Winkeldifferenz zwischen den Permanentmagneten des Rotors und
der Nullposition der Hallsignale. Dieser Wert wird bei der automatischen Identifizierung des
Winkelgebers ermittelt und sollte nicht manuell eingetragen bzw. optimiert werden.

» Phasenfolge
Die Phasenfolge gibt die Zahlweise ("Drehrichtung") der Hallgeber-Signale an und ist u.a. von
der Verkabelung abhangig. Eine korrekte Einstellung der Phasenfolge ist flr den Betrieb not-
wendig. Die manuelle Bestimmung der Phasenfolge ist schwierig, es wird daher empfohlen,
eine automatische Bestimmung durchzuflhren (s.o.).

» Segmentgrofe
Die SegmentgrofRe gibt an, welchen Winkelbereich ein Segment eines Hall-Signals, z.B. U,
Uberstreicht. Informationen zur SegmentgréRe finden Sie im Datenblatt des Winkelgebers
oder beim Hersteller des Winkelgebers. Ubliche Hall-Systeme verfligen (iber eine Segment-
grélRe von 120°. Eine Segmentgrofie von 60° ist flir Sondervarianten vorgesehen.

» Nach Hallsegmentwechsel
Hier kénnen verschiedene Optionen selektiert werden, wie die Kommutierung nach dem ers-
ten Hallsegmentwechsel fortgesetzt werden soll.
Bei der Option Blockkommutierung wird die Kommutierlage ausschlie3lich aus den Hallsi-
gnalen gewonnen. Dadurch ist die Kommutierlage sehr grob quantisiert, der Motor entwickelt
hohe Verluste. Diese Option ist fiir Sonderanwendungen reserviert.
Bei der Option Sinuskommutierung wird die Kommutierlage nach dem ersten Hallsegment-
wechsel korrigiert und anschlielend durch die inkrementelle Lageinformation bestimmt. Man
erhalt fir die Kommutierlage die bestmdgliche Auflésung und ein optimales Verhalten. Diese
Option wird grundséatzlich empfohlen.
Bei der Option Sinuskommutierung unterstiitzt durch Hall wird die Kommutierlage bei je-
dem Hallsegmentwechsel korrigiert. Bis zum nachsten Wechsel wird die Kommutierlage dann
weiter inkrementell berechnet. Diese Option kann bei stark gestorten Signalen sinnvoll sein,
um die Kommutierlage standig zu aktualisieren.

Fehlersignal

Uber diese Option kann die Erkennung von Verschmutzung oder anderen Stérungen des Mess-
systems Uber das AS bzw. NAS aktiviert bzw. deaktiviert werden. Die Auswertung des Fehlersi-
gnals ist bei digitalen und analogen Inkrementalgebern mdglich. Die Auswertung bei analogen In-
krementalgebern ist nur méglich, wenn keine Kommutierspur parametriert ist. Bei aktiver Fehlersi-
gnalauswertung und erkanntem  Geberfehler wird folgender Fehler ausgelost:
Fehler 08-2 bei analogen Inkrementalgebern

Fehler 08-4 bei digitalen Inkrementalgebern

Die Auswertung des Fehlersignals kann invertiert (Low-aktiv, NAS-Signal) oder nicht invertiert
(High-aktiv, AS-Signal) sein.

Wenn der an X2B angeschlossene Winkelgeber ein EEPROM besitzt, erscheint ein Feld mit der
Schaltflache ,Sichern®. Hiermit kénnen Winkelgeber- und Motorparameter im EEPROM des Winkelge-

bers abgespeichert werden. Beim Anklicken der Schaltflache 6ffnet sich ein Auswahlmenii:
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" Speichern im Geber 1 =lol=|

{* Sichern der Parameter im Geber

" Sichern der Parameter im Geber, inklusive der Nullpunktverschiebung

X Abbruch |

Wahlen Sie zum Speichern der eingestellten Parameter die Option ,Sichern der Parameter im Geber*
aus.

Reiter “X10*:

Winkelgeber - Einstellungen

Kommutiergebell xX2A | 2B xio |

X10

- Getri - Modu

Antrieb: 1 @ Quadraturauswertung (A-B-N)
" Pulsrichtung

Abtrieb: 1

" Vorwarts/Riickwarts-Zahler

oot

Strichzahl: 1024 [ AB Spur abschalten

I~ Mullimpuls ignorieren
Inkremente pro

Umdrehung: 1096

™ Fehlersignal

{* | High-aktiv | Low-aktiv,

Hier kdnnen externe Lagegeber oder Frequenzen zur Synchronisation parametriert werden

7

+ Getriebefaktor:

Die Werkseinstellung ist ein Getriebefaktor von 1. Dieser Getriebefaktor bestimmt die Umsetzung ei-
ner externen Solllage in Bezug zur Istlage.

<+ Strichzahl:

Digitale Inkrementalgeber liefern ihre Winkelinformation Uber Spursignale. Diese liefern bei konstanter
Drehzahl periodische rechteckférmige digitale Signale. Die Strichzahl entspricht der Anzahl voller Peri-
oden einer Spur pro Umdrehung. Die Strichzahl ist in den meisten Fallen aus einem Datenblatt oder
dem Typenschild des Winkelgebers zu entnehmen.

Der Inkrementaleingang wendet grundsatzlich eine Vierfachauswertung an. Entsprechend ist die Auf-
I6sung um den Faktor 4 héher als die Strichzahl selbst. Diese effektive Strichzahl ist unter Inkremente
pro Umdrehung dargestellt.

Wichtig ist bei Verwendung eines etwaigen Nullpulses das die Anzahl Striche zwischen den Nullpul -
sen diesem Wert entspricht
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R/

« Modus: Quadraturauswertung (A-B-N)

Die Signale werden als Standard-Inkrementalsignale interpretiert. Es werden zwei rechteckférmige
Spursignale ausgewertet, die jeweils um 90° phasenverschoben sind. Optional verfligt dieser Modus
Uber eine Nullspur mit einem periodischen Signal “pro Strichzahl”.

R/

% Pulsrichtung

In dieser Betriebsart liefert ein Signal die Lageanderung. Ein weiteres Signal liefert die Information
Uber die Drehrichtung.

Aufgrund der Vierfach-Auswertung ist hier die Strichzahl bezogen auf 90° anzugeben.

R/

«» Vorwarts-Riickwarts-Zahler

Diese Betriebsart verfiigt iber zwei Signale, die jeweils separat die Lageanderung fiir eine Drehrich-
tung liefern. Daher sollte bei einer Impulsfolge auf einer Signalleitung jeweils die andere Signalleitung
in Ruhe sein.

Aufgrund der Vierfach-Auswertung ist hier die Strichzahl bezogen auf 90° anzugeben.

7

« Optionen: Zdhisignale ignorieren

Die Inkrementalsignale werden ignoriert. Das Interface "sieht" einen still stehenden Geber.

7

+« Nullimpuls ignorieren

Ein periodischer Nullimpuls wird in der Regel nur von Inkrementalgebern bzw. Antrieben mit einer In-
krementalgeberemulation erzeugt. Diese Option kann bei Bedarf ein solches Signal unterdriicken,
falls es nicht vorhanden ist.

Der Nullimpuls erzeugt ggf. einen Lagesprung, wenn wahrend des Betriebs einzelne Inkremente der
AB Spur nicht korrekt erkannt werden kénnen. Der Nullimpuls sollte mdglichst ausgewertet werden
damit der Abschluss einer Umdrehung von der Firmware erkannt werden kann

R/

% Fehlersignal

Uber diese Option kann die Erkennung von Verschmutzung oder anderen Stérungen des Messsys-
tems aktiviert bzw. deaktiviert werden. Als Fehlersignal wird der Nullimpulseingang verwendet, d.h.,
die Auswertung ist nur mdglich, wenn keine Nullimpulsspur parametriert ist. Bei erkanntem Fehler wird
Winkelgeberfehler 08-7 ausgelost.

Die Auswertung des Fehlersignals kann invertiert (Low-aktiv, NAS-Signal) oder nicht invertiert (High-
aktiv, AS-Signal) sein.

13.9 Digitale Eingange

Der Servopositionierregler MDR 2000 verfiigt standardmaRig tber 10 digitale Eingange (DIN O bis
DIN 9), von denen vier Eingange (DIN 0 bis DIN 3) frei konfigurierbar sind und z.B. als Positionsselek-
toren genutzt werden koénnen. Die Eingange DIN 4 bis DIN 7 sind festen Funktionen zugeordnet:

< DIN4: Endstufenfreigabe

< DINS: Reglerfreigabe

< DING: Standard-Einstellung: Endschalter EO, links (negativ)
< DINT: Standard-Einstellung: Endschalter E1, rechts (positiv)
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Die Eingange DIN 8 und DIN 9 sind flr Start- und Sample-Funktion (Referenzierung) reserviert.

Zusétzliche Eingdnge kdnnen geschaltet werden, indem die analogen Eingdnge AIN 1 und AIN 2 so-

wie die digitalen Ausgange DOUT 2 und DOUT 3 als digitale Eingange genutzt werden.

Durch Einsatz eines EA88-Technologie-Moduls lasst sich die Zahl der digitalen Eingange um weitere
acht erhéhen. Bis zu zwei Technologie-Module sind in den Servopositionierregler MDR 2000 integrier-

bar.

Eine Ubersicht (iber die verfligbaren digitalen Eingdnge und die aktuelle Beschaltung bietet das Menii

Anzeige/Digitale Eingénge.

Digitale Eingdnge - Funktionsiibersicht

Ubersicht | Konflikterk

[ IDIND
() DIN1
(I DIN2
(I DIN3
() DIN 4
[ IDINS
) DINB
[ IDINF
[ IDINB
()DING

~Standard-Einga

Positionsselektor Bit 0
Positionsselektor Bit 1
Positionsselektor Bit 2
Positionsselektor Bit 3
Endstufenfreigabe
Reglerfreigabe
Endschalter, links
Endschalter, rechts
Positionierung. Start

Sample Eingang

) DI D
() DINTT

() DN AINE

—Zusatzliche Eingai

Eositionsselehtor Bt

() DIN AN

Bositionseelekior Bit b

2 Hilfe
g

Bei einer mehrfache Belegung von digitalen Eingangen sind diese in roter Schrift dargestellt. Sie kon-
nen jetzt auf den Reiter Konflikterkennung klicken, um die mehrfache Belegung zu analysieren.

Es erscheint folgendes Fenster:
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ndstufenfreigabe
# DING

‘- Redlerfreigabe

2 DING

. Endschalter, links

# DIN7

. Endschalter, rechts

IN8

IN9

ample Eingang

eferenzfahrt, HOME

IN 10 (inaktiv]
-~ DIN 11 (inaktiv)

- DIM AIM 1 [inakliv]
. DIN AIN 2 (inaktiv)

v 0K ?  Hilfe

In diesem Fall ist DIN9 gleichzeitig durch die Funktionen Sample-Eingang und Referenzfahrt, HOME
belegt.

O
Mehrfachbelegungen von digitalen Eingdngen werden grundsatzlich von der Firmware
ﬂ, toleriert. Es ist vom Anwender zu priifen, ob solche Kombinationen sinnvoll sind.

13.9.1 Einstellung der digitalen Eingange

Im Menl Parameter/IOs/Digitale Eingédnge kénnen die digitalen Eingange mit Funktionen belegt wer-
den. Zur Adressierung einer Zielposition aus den 256 frei programmierbaren Zielen kann ein Positi-
onsselektor mit bis zu 8 Bits vereinbart werden. Fur die Positionierung sind zusatzlich Start- und Sam-
ple—Eingang relevant. Der Sample-Eingang kann die aktuelle Position im internen Speicher sichern,
um sie fur Berechnungen (z.B. Ldngenmessung) zu nutzen. Das Digitale Stopp wirkt sich auf Positio-
nierung und Drehzahlregelung aus. Mit der Drehrichtungsumkehr kann in der Drehzahlregelung der
Drehsinn umgeschaltet werden. Fir die Referenzfahrt sind Startsignal und Referenzschalter Gber digi-
tale Eingange schaltbar.
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{ IWegploglamm I Tipp-Betrieb |
—Sample Eingang
Wizard lﬁm 9 o
Bit 0 DIND e
Bit 1 DIN 1 - ~Digitales Halt
Bit 2 DIN 2 x DIN AIN 2 [inaktiv] ¥
Bit 3 DIN 3 H S Kehr-
Bit 4 I" ;I !'—::I
Bit5 DIN 11 [inaktiv] i
Bit6 DIN AIN 2 [inaktiv] x R
Bit 7 DIN AIN 2 [inaktiv] i Referenz- DIN 9 -
schalter
Start DIN & :]v Start - .
Puositionierung I
v oK I x Abbruch ? Hilfe | Anzeige Digitale Eingange

Tabelle 18:

Der digitale Eingang...

Beeinflusst ...

Einstellung der digitalen Eingdnge

Kapitel

Positionsselektor

Positionierung

11.3.4 Positionierung (Seite 119)

I Start

Positionierung

11.3.4 Positionierung (Seite 119)

I Sample Eingang

Positionierung

11.3.4 Positionierung (Seite 119)

Digitales Stop

Drehzahlregelung,

11.1 Drehzahlgeregelter Betrieb (Seite 102)

Positionierung

11.3.4 Positionierung (Seite 119)

Drehrichtungsumkehr <FW3.4>

Drehzahlregelung

11.1 Drehzahlgeregelter Betrieb (Seite 102)

I Start Referenzfahrt

Referenzfahrt

11.3.3 Referenzfahrt (Seite 107)

I Referenzschalter

Referenzfahrt

11.3.3 Referenzfahrt (Seite 107)

I (Wegprogramm) HOME

Wegprogramm

11.3.5.4 Digitale Eingénge (Seite 130)

I (Wegprogramm) START

Wegprogramm

11.3.5.4 Digitale Eingénge (Seite 130)

I (Wegprogramm) NEXT]1

Wegprogramm

11.3.5.4 Digitale Eingénge (Seite 130)

I (Wegprogramm) NEXT2

Wegprogramm

11.3.5.4 Digitale Eingénge (Seite 130)

I (Wegprogramm) Stop

Wegprogramm

11.3.5.4 Digitale Eingénge (Seite 130)

(Wegprogramm)
Kombiniertes Start / Stop

Wegprogramm

11.3.5.4 Digitale Eingénge (Seite 130)

I (Tippbetrieb) negativ

Tipp-Betrieb

11.3.6 Tipp-Betrieb (Seite 130)

(Tippbetrieb) positiv

Tipp-Betrieb

11.3.6 Tipp-Betrieb (Seite 130)
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13.9.2 Erweiterung der digitalen Eingange

Standardmalig bietet der Servopositionierregler MDR 2000 vier frei beschaltbare digitale Eingange.
Zusétzliche Eingdnge kdnnen geschaltet werden, indem die analogen Eingdnge AIN 1 und AIN 2 so-
wie die digitalen Ausgange DOUT 2 und DOUT 3 als digitale Eingange konfiguriert werden. Die Konfi-
guration der I/Os wird im Menlu Parameter/l0s/I0O-Konfiguration unterstiitzt. Das MenU bietet zu-
nachst eine Ubersicht tiber die im Servopositionierregler MDR 2000 verfiigbaren Ein- und Ausgéange.
Auch die Technologiemodule EA88 werden hier angezeigt, soweit vorhanden.

7 1/0-Konfiguration =3}

Ubersicht | optionen |

Ubersicht
Verfiigbare Ein- und Ausgange

Analoge Einginge | Analoge Ausginge | Digitale Eingange Digitale Ausgdnge

AN O AOUT O DINO DOUT 0

AIN 1 AOUT 1 DIN 1 DOUT 1

AIN 2 DIN 2 DOUT 2
DIN 3 DOUT 3
DIN 4
DIN 5 DOUT EAS8 0 (Tec2)
DIN 6 DOUT EA88 1 (Tec2)
DIN 7 DOUT EAB8_2 (Tec2)
DIN 8 DOUT EA88 3 (Tec2)
DIN 9 DOUT EA88_4 (Tec2)

DOUT EA88_5 (Tec2)

DIN EAS8_0 (Tec2) DOUT EA88 6 (Tec2)

DIN EAS8 1 [Tec2?) DOUT EA88 7 (Tec2)
DIN EA88 Z (Tec?)
DIN EA88 3 [Tec2)
DIN EAS8 4 [Tec2)
DIN EA88 5 (Tec?)
DIN EAS8 6 [Tec2?)
DIN EA88 7 (Tec?)

Ei || E || Emsten Ei

1 % Abbruch | ?  Hilfe |

Unter der Registerkarte Optionen lassen sich die Analogeingange AIN 1 und AIN 2 als digitale Ein-
gange DIN AIN 1 und DIN AIN 2 konfigurieren. Ebenso sind die digitalen Ausgdnge DOUT 2 und
DOUT 3 als digitale Eingange DIN 10 und DIN 11 schaltbar. Die gewahlte Konfiguration wird im Uber-
sichtsfenster angezeigt.

7 1/0-Konfiguration e =3

Ubersicht Dptionen

Analoge Eingange

[~ AIN 1 als digitalen Eingang DIN AIN 1 nutzen

I~ AIN 2 als digitalen Eingang DIN AIN 2 nutzen

 Digitale A
[~ DOUT 2 als digitalen Eingang DIN 10 nutzen

I~ DOUT 3 als digitalen Eingang DIN 11 nutzen

X Abbruch 9 Hile
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13.10 Digitale Ausgange

Zur Anzeige ausgewahlter Betriebszustdnde des Servopositionierregler MDR 2000 stehen standard-
maRig vier digitale Ausgange (DOUT 0 bis DOUT 3) zur Verfigung. Der Ausgang DOUT O ist fest ver-
schaltet und zeigt stets die Betriebsbereitschaft des Servopositionierreglers MDR 2000 an.

Eine Ubersicht Uber die verfiigbaren digitalen Ausgange und die aktuelle Funktionszuordnung bietet

das Menl Anzeige/Digitale Ausgénge.

Digitale Ausgdnge - Funktions;::_

Standard A

gang

() DOUT 0  Regler betriebsbereit

O DouT 1 ¥ergleichzdrehzahl erreicht
() DOUT 2  Restweg

() DOUT 3  Regler betriebsbereit

v 0K ? Hilfe

Durch Einsatz eines EA88-Technologie-Moduls Iasst sich die Zahl der digitalen Ausgange um weitere
acht erhéhen. Bis zu zwei Technologie-Module sind in den Servopositionierregler MDR 2000 integrier-
bar und werden in der Funktionsibersicht unter dem Menipunkt Anzeige/Digitale Ausgédnge ange-

zeigt.

13.10.1

Einstellung der digitalen Ausgéange

In dem Meni Parameter/IOs/Digitale Ausgange kdnnen die digitalen Ausgange eingestellt werden.

Standard Ausgang,
DOUT O IHegler betriebsbereit
DOUT 1 |Vergleichsdrehzahl eneicht =] .|
DOUT 2 |Restweg =
DOUT 2 | Regler betriebsbereit =]
X Abbruch | ?  Hife |

Tabelle 19: Einstellung der digitalen Ausgénge
Der digitale Ausgang... wird beeinflusst von... Kapitel
Aus Optional: Feldbusansteue-
rung
Ein Optional: Feldbusansteue-

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000

Ausgabe 3.0



Seite 175

Der digitale Ausgang...

wird beeinflusst von...

Kapitel

rung

2t-Uberwachung aktiv

Motorauslastung im kriti-
schen Bereich

Vergleichsdrehzahl er-
reicht

u.a. Drehzahlregelung

11.1 Drehzahlgeregelter Betrieb (Seite 102)

I Xsoll = Xziel

Positionierung

11.3.4 Positionierung (Seite 119)

I Xist = Xziel

Positionierung

11.3.4 Positionierung (Seite 119)

Restweg

Positionierung

11.3.4 Positionierung (Seite 119)

Referenzfahrt aktiv

Referenzfahrt

11.3.3 Referenzfahrt (Seite 107)

I Referenzposition giiltig

Referenzfahrt

Unterspannung im Zwi-

schenkreis

Zwischenkreisiiberwachung

13.13 Einstellung der Zwischenkreisiiberwachung
(Seite 184)

Schleppfehler

Lageregelung

Einstellung des Lagereglers (Seite 62)

Endstufe freigegeben

Reglerfreigabelogik

6.1 Einstellung der Reglerfreigabelogik (Seite 65)

Feststellbremse geldst

Haltebremse / Automatik-

bremse

13.12 Bremsenansteuerung und Automatikbremse
(Seite 181)

Grundkonfiguration

5.2.5 Grundkonfiguration (Seite 38)

Positionstrigger 1..4

Positionstrigger

13.11 Positionstrigger (Seite 178)

I Linearmotor identifiziert
‘ Sollwertsperre aktiv

Endschalter

5.2.21 Einstellung der Endschalterpolaritit (Seite
60)

11.3.3 Referenzfahrt (Seite 107) I

Alternatives Ziel erreicht

13.10.2

Positionierung

11.3.4 Positionierung (Seite 119)

Einstellung der Meldungen fur die digitalen Ausgange

Unter dem Menupunkt Parameter/Positionierung/Meldungen erscheint ein Fenster, in dem man
Drehzahlmeldungen, Zielpositionsmeldungen und Schleppfehlermeldungen parametrieren kann.

13.10.2.1

Drehzahlmeldungsfenster: "Vergleichsdrehzahl erreicht"

Unter dem Reiter Drehzahlmeldung gibt es folgende Einstellmdglichkeiten:
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Meldungen
Drehzahlmeldung IZie|posilion I Schleppfehler I
~Drehzahlmeld
0 Uimin
< [ v
4 Uimin
Meldefenster
ErEET
1 s 0,0 ms 0,0ms
) T ;
et
Schwellwert 0 UWmin
< I »

x Abbruch | ? Hilfe |

Mit den Parametern Vergleichsdrehzahl, Meldefenster und Ansprechverzégerung kann man die
Funktion Vergleichsdrehzahl erreicht eines digitalen Ausgangs steuern.

Der Ausgang wird aktiv, wenn die aktuelle Drehzahl sich im Bereich (Nverg — Nweld ---- Nvergl + Nweia) befin-
det. Die Aktivierung erfolgt jedoch nur dann, wenn der Bereich mindestens fiir die Zeit t ansprecn Nicht ver-
lassen wird.

Mit dem Parameter Schwellwert wird eine zweite Vergleichsdrehzahl eingestellt; diese wird momentan
nur Uber Statusworte von Feldbussystemen ausgewertet.

13.10.2.2 Zielpositionsmeldungsfenster: "Xist = Xzie"

Unter dem Reiter Zielposition gibt es folgende Einstellmdglichkeiten:

Drehzahlmeldung  Zielposition I Schlepp[ehlell
~Tol fenster fir “Ziel
pos. Winkel/Strecke l]_,l]ii_U
1 3
neg. Winkel/Strecke 2’03 u i
4 l I L]
D a ||],|] ms 0,0 ms
I=I] v
Der Restweg wird fur jede Zielpozition separat vereinbart.

x Abbruch ? Hilte

Mit diesen Parametern kann man die Funktion Xis: = Xz« €ines digitalen Ausgangs steuern.

Der Ausgang wird aktiv, wenn die aktuelle Position sich im Bereich (Xzie — Xneg --.- Xziel + Xpos) befindet.
Die Aktivierung erfolgt jedoch nur dann, wenn der Bereich mindestens flr die Zeit tansprecn Nicht wieder
verlassen wird.

Der Ausgang wird erst inaktiv, wenn der Bereich des Zielfensters verlassen wird. Beispielsweise bleibt
der Ausgang beim Starten der Positionierung aktiv, wenn bei einem Positioniervorgang das neue Ziel
noch innerhalb des Zielfensters liegt.
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13.10.2.3 Schleppfehlermeldungsfenster: "Schleppfehler’

Unter dem Reiter Schleppfehler gibt es folgende Einstellmdglichkeiten:

Meldungen B

Drehzahlmeldung l Zielposition Schleppfehler |

kbl

positive Grenze

negative Grenze

1,5 ms 1,3m=

V4 DK | X Abbuch | ?  Hille

Mit diesen Parametern kann man die Funktion "Schleppfehler" eines digitalen Ausgangs steuern.

Der Ausgang wird aktiv, wenn sich die Istposition auferhalb des Bereiches (Xsoi — Xneg ... Xsoi + Xpos)
befindet. Die Aktivierung erfolgt jedoch nur dann, wenn der Bereich mindestens fiir die Zeit tansprech

nicht wieder verlassen wird.

O
Die Schleppfehlermeldung ist nicht identisch mit dem "Schleppfehler-Fehler". Dieser wird
ﬂ, im Menu "Sicherheitsparameter” eingestellt! (Siehe Kapitel 5.2.12, Seite 50).
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13.11 Positionstrigger

Mit Hilfe der Positionstrigger kdnnen Informationen tber die logischen Zustéande von Lagetrigger, Ro-
torpositionstrigger und Nockenschaltwerk auf digitale Ausgange weitergegeben werden. Dazu kdnnen
4 Positionstrigger konfiguriert werden (senkrechte Linien).

Als Quellen stehen zur Verfugung (waagerechte Linien):
e 4 Lagetrigger (siehe Kapitel 13.11.1)
e 4 Rotorpositionstrigger (siehe Kapitel 13.11.2)
e 4 Nockenschaltwerke (siehe Kapitel 12.6.3)

Die Funktion eines digitalen Ausgangs im Menu "digitale Ausgange" muss entsprechend auf "Positi-
onstrigger 1..4" eingestellt sein, damit diese Information auf einen digitalen Ausgang abgebildet wer-
den kann (siehe Kapitel 13.10.1).

Die Konfiguration des Positionstrigger geschieht im Ment Parameter / I/Os / Positionstrigger.

Es erscheint folgendes Fenster:

Aktivierung Positionstrigger ‘/ oK
IParamelel 1| 2| 3| 4|

¥ .| Lagetrigger 1 O—ll' -|I'-|I'-|I‘- X Abbuch |

|7_| Lagetrigger 2 O—|I_—|I_—|I_—|I__

|7_| Lagetrigger 3 O—|I_—|I_—|I_—|I__

|7_| Lagetrigger 4 O—|_—|_—|_—|__

|7_| Rotorpositionstrigger 1 O—|7—|7—|7 \:f—
|7_| Rotorpositionstrigger 2 O—|_—|_—|_—|__
|7_| Rotorpositionstrigger 3 O—|_—|_—|_—|_—
|7_| Rotorpositionstrigger 4 O—|_—|_—|_—|__

_I Hockenschaltwerk 1 O—|_ I

_I Hockenschaltwerk 2 O——|_
_I Mock haltwerk 3 @ I —t
_I Hock haltwerk 4 O =

Die Zuordnung einer Quelle zu einem Positionstrigger geschieht durch Setzen der Kontrollkdstchen in
der entsprechenden Spalte.

Es ist mdglich, mehrere Lagetrigger oder Rotorpositionstrigger einem Positionstrigger zuzuordnen. Die
logischen Informationen werden dann miteinander verodert.

O
Beachten Sie, dass die Veroderung immer nur tUber 1 Gruppe erfolgen kann. Eine Vero-
Iﬂ, derung von z. B. Lagetrigger und Rotorpositionstrigger ist nicht moéglich!

7

+ Positionstrigger

Die senkrecht angeordneten LEDs geben die logischen Zustédnde der Quellen an. In den waage-
rechten LEDs sind die resultierenden Zustande zu sehen.
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» Aktivierung

Durch die Kontrollkdstchen erfolgt die Zuordnung der Quellen zu den Zielen.

Ist das Kontrollkastchen grau, kann keine Verknlpfung mit einer héheren Gruppe entstehen.
Loschen Sie in diesem Fall alle Kontrollkastchen, die sich auf dieser Linie oberhalb befinden.

Fehlt das Kontrollkastchen vollig, bedeutet dies, dass die Quelle nicht gewahlt werden kann,
da sie nicht aktiviert ist. Um eine Quelle zu aktivieren, kreuzen Sie das entsprechende Kon-
trollkéstchen ganz links an.

O
Um dem Servopositionierregler moglichst viel Rechenzeit fiir die Reglungsaufgaben zur
ﬂ, Verflgung zu stellen, sollten nicht bendtigte Quellen deaktiviert werden!

> Optionsschaltfliche == |

Uber die Optionsschaltflaiche kénnen Sie eine genaue Einstellung der Lagetrigger oder der
Rotorpositionstrigger vornehmen oder das Menu zur Kurvenscheibe (Nockenschaltwerk) auf-
rufen

Nachfolgend finden Sie ein Beispiel zur Veroderung der einzelnen Signale:

Beispiel:

Lagetrigger 1:

Lagetrigger 2:

Lagetrigger 1
verodert mit
Lagetrigger 2: ! :

13.11.1 Lagetrigger

Das Mentu findet sich unter Parameter / 1/0s / Lagetrigger-Parameter.
Hier kbnnen die Lagetrigger-Kanale 1..4 eingestellt werden. Die Lagetrigger-Kanéle 1..4 sind logische
Kanale, d.h., sie kdnnen die logischen Werte 0 und 1 annehmen.

Um diese Lagetrigger-Kanale zu verwenden, kdnnen sie im Positionstrigger-Menu logisch miteinander
verknUpft und schlieBlich einem digitalen Ausgang zugeordnet werden.
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Der logische Wert des Lagetriggers ist abhangig von dem aktuellen Positionsistwert.

Es erscheint folgendes Fenster:

Lagetrigger - Parameter

' Lagetrigger 1 |1,Ill] u |2,3ll u

" Lagetrigger 2
" Lagetrigger 3

" Lagetrigger 4

v 4 [1] 4 X  Abbruch

« Lagetrigger - Parameter

» Lagetrigger 1...4
Hier kann eingestellt werden, welcher Lagetrigger parametriert wird.

» (Eingabebox: linke Flanke)
Wenn die Ist-Position kleiner als die Position der linken Flanke (im Beispiel: 1.00 U) ist, hat bei
nicht invertiertem Profil (siehe unten) der Lagetrigger den logischen Wert 0. Bei invertiertem
Profil ist der Wert 1.

» (Eingabebox: rechte Flanke)
Wenn die Ist-Position grofier als die Position der rechten Flanke (im Beispiel: 2.3 U) ist, hat
bei nicht invertiertem Profil (siehe unten) der Lagetrigger den logischen Wert 0. Bei invertier-
tem Profil ist der Wert 1.

> Profil invertieren

Ist das Profil nicht invertiert, ist der logische Pegel des Lagetriggers aulRerhalb der beiden
Flanken "logisch 0".

Bei invertiertem Profil ist der Pegel aul3erhalb der beiden Flanken "logisch 1". Ein invertiertes
Profil wird durch folgende Grafik symbolisiert:

| 9,00 U | 10,00 U

~ e

N -~

13.11.2 Rotorpositionstrigger

Das Menl findet sich unter Parameter / 1/0s / Rotorpositionstrigger-Parameter.
In diesem Menl kdnnen die Rotorpositionstrigger-Kanale 1..4 eingestellt werden. Diese Kandle sind
logische Kandle, d.h., sie kdnnen die logischen Werte 0 und 1 annehmen.

Um diese Rotorpositionstrigger-Kanale zu verwenden, kénnen sie im Positionstrigger-MenU logisch
miteinander verknlpft und schlieBlich einem digitalen Ausgang zugeordnet werden.
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Der logische Wert des Rotorpositionstriggers ist abhangig vom aktuellen Geberwinkel des Rotors. Der
Zustand wechselt also periodisch mit jeder Umdrehung.

Es erscheint folgendes Fenster:

Rotorpositionstrigger - Parameter

" Rotorpositionstrigger 1 I 13,22 I 17,20 °

" Rotorpositionstrigger 2

" Rotorpositionstrigger 3

[~ Profil invertieren

v DK | X  Abbiuch |

» Rotorpositionstrigger 1...4
Hier kann eingestellt werden, welcher Rotorpositionstrigger parametriert wird.
» (Eingabebox: linke Flanke)

Wenn der Geberwinkel kleiner als der Wert der linken Flanke (im Beispiel: 13.22°) ist, hat bei
nicht invertiertem Profil (siehe unten!) der Rotorpositionstrigger den logischen Wert 0. Bei in-
vertiertem Profil ist der Wert 1.

Es kénnen Werte zwischen —180.0 ° und +180.0° eingegeben werden.
» (Eingabebox: rechte Flanke)

Wenn der Geberwinkel gréfRer als der Wert der rechten Flanke (im Beispiel: 17.20 °) ist, hat
bei nicht invertiertem Profil (siehe unten!) der Rotorpositionstrigger den logischen Wert 0. Bei
invertiertem Profil ist der Wert 1.Es kénnen Werte zwischen —180.0 ° und +180.0° eingegeben
werden.

> Profil invertieren

Ist das Profil nicht invertiert, ist der logische Pegel des Rotorpositionstriggers auRerhalb der
beiden Flanken "logisch 0".

Bei invertiertem Profil ist der Pegel aulRerhalb der beiden Flanken "logisch 1". Ein invertiertes
Profil wird durch folgende Grafik symbolisiert:

|an,nu ° |1nn,nu °

~ A~

™~ L~

13.12 Bremsenansteuerung und Automatikbremse

Verfligt Ihr Motor Uber eine Haltebremse, so kann diese vom Servopositionierregler MDR 2000 be-
triebsgerecht angesteuert werden. Der Servopositionierregler MDR 2000 kann nur Haltebremsen
schalten, die eine Nennspannung von 24VDC aufweisen. Um die Parameter fiir die Ansteuerung der
Haltebremse zu bearbeiten, aktivieren Sie das Menl durch Parameter/Geréateparameter/Bremsfunk-
tionen. Es erscheint das untenstehende Fenster:
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Bremsfunktionen
—Fahrbeginnverzogerung
Yerzogerung biz Bremse gelost 260 ms 250 ms
4 I I »
—Abschaltverzogerung
Verzigerung biz Bremze fest 500 ms 500 ms
4 I I »
[+ Automatikbremse
Aktivierung nach.___ 505 60 =
4 I I »
v (1]’ I X Abbruch |

Fir die Ansteuerung der Haltebremse ist im Servopositionierregler MDR 2000 ein digitaler Ausgang
reserviert. Die Haltebremse wird immer freigeschaltet, sobald die Reglerfreigabe eingeschaltet wird.
Fur Haltebremsen mit hoher mechanischer Tragheit kbnnen Verzégerungszeiten parametriert werden.

Die Fahrbeginnverzégerung dient dazu, die Ansteuerung der Haltebremse auf deren mechanische
Tragheit anzupassen. Bei Reglerfreigabe wird in der Betriebsart Drehzahlregelung und Lageregelung
bzw. Positionierung wahrend dieser Verzdégerungszeit der Drehzahlsollwert auf Null gesetzt. Dadurch
bleibt der Antrieb im Stillstand, bis die Bremse vollstandig gelost ist.

O
ﬂ' Drehzahlsollwerte oder Startbefehle zur Positionierung werden nach Reglerfreigabe erst

nach Ablauf der Fahrbeginnverzégerung wirksam.

In der Betriebsart Drehmomentregelung werden die Drehmomentsollwerte sofort aktiv,
ﬂ, d.h. die Verzdgerungszeiten sind inaktiv.

Abschaltverzégerung: Bei Wegnahme der Reglerfreigabe wird der Drehzahlsollwert auf Null gesetzt.
Sobald die Ist-Drehzahl etwa Null ist, fallt die Haltebremse ein. Ab diesem Zeitpunkt wird die Abschalt-
verzégerung wirksam. Wahrend dieser Zeit wird der Antrieb auf der aktuellen Position gehalten, bis
die Haltebremse ihr volles Haltemoment entwickelt hat. Nach Ablauf der Verzogerungszeit wird die
Reglerfreigabe abgeschaltet. In beiden Fallen wird der mechanische Verschleill der Haltebremse ver-
mindert.
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DINS5 (Reglerfreigabe)
1
OT

\/

T Interne Reglerfreigabe

1
0
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T Haltebremse gelést
1

\/

\/

1
1
I
I tF | tg: Fahrbeginnverzégerung
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Abbildung 19: Parameter Bremsenansteuerung: Fahrbeginnverzégerung

Der Servopositionierregler MDR 2000 verfiigt dartiber hinaus Uber die Funktion Automatikbremsbe-
trieb: Hier kann eine weitere Verzdgerungszeit parametriert werden. Diese ist dazu vorgesehen, um
bei unter Last stehenden Achsen den Stromsollwert auf Null setzen zu kdnnen, wenn langere Zeit
nicht positioniert wird.

GEFAHR!
M In bestimmten Anwendungsfallen (z.B. Im Synchronisierbetrieb) kann es bei Aktivierung
der Automatikbremse zu Beschadigungen an der Bremse und/oder der Anlage kommen.
Prifen Sie in solchen Fallen die Einsatzbedingungen, bevor Sie die Automatikbremse

aktivieren.
o Ist die Funktion Automatikbremsbetrieb aktiviert, werden das Setzen des Stromsollwer-
ﬂ, tes auf Null und der erste darauf folgende Startbefehl zur Positionierung jeweils erst

nach Ablauf der Fahrbeginnverzégerung wirksam.
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Abbildung 20: Parameter Bremsenansteuerung: Automatikbremse

13.13 Einstellung der Zwischenkreisuiiberwachung

In besonderen Anwendungsfallen kann es passieren, dass die Zwischenkreisspannung zu grof3 oder
zu klein wird. Wird die Zwischenkreisspannung zu groR (Uberspannung), schaltet ein integrierter
Bremschopper einen Parallelwiderstand zu, so dass die Spannung Uber diesem Bremswiderstand ab-
nehmen kann. Bei den Servopositionierregler der Geratefamilie MDR 2000 ist dieser Bremswiderstand
integriert. Steigt die Spannung weiter an, schaltet der Servopositionierregler MDR 2000 ab. Diese
Funktion ist nicht parametrierbar.

Zu kleine Zwischenkreisspannungen kénnen einen Fehler auslésen, sofern dies vom Bediener para-
metriert wird.

Das Menu wird aktiviert durch Parameter/Gerateparameter/Zwischenkreisiiberwachung.

Zwizschenkreisuberwachung

~Unterspannungserkennung:

Ansprechschwelle

~Fehlerbehandlung bei Untersp g

Einztellungen... |

| X Abbruch | ?  Hilfe |

Fndstufe sofort abschalten
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Im Feld Ansprechschwelle kénnen Sie vorgeben, unter welchen Wert die Spannung absinken muss,
damit der Regler eine Unterspannung erkennt.

Das im Servopositionierregler MDR 2000 gesetzte Flag kann Uber verschiedene Statusabfragen gele-
sen werden, beispielsweise kann ein digitaler Ausgang so parametriert werden, dass er das Ereignis
Unterspannung im Zwischenkreis anzeigt. (siehe hierzu Kapitel 13.10 Digitale Ausgénge,
Seite 174)

Im Feld Fehlerbehandlung bei Unterspannung kénnen Sie angeben, ob bei Unterspannung eine
Fehlermeldung (siehe Kapitel 10.2, Seite 99) mit Abschaltung des Servopositionierreglers erzeugt
werden soll.

13.14 Anwahl des externen Bremswiderstandes

Der Servopositionierregler konvertiert die Netzspannung in einen Gleichspannungs-Zwischenkreis, der
den Energiespeicher fir die anzutreibende Applikation bildet. Benétigt die Applikation einerseits Ener-
gie, z.B. fur die Beschleunigung einer tragen Masse, wird diese dem Gleichspannungs-Zwischenkreis
entnommen. Wird andererseits z.B. eine trage Masse abgebremst, so wird die Uberschlssige Energie
dem Zwischenkreis zugefihrt. Als Folge davon steigt die Zwischenkreisspannung.

Da die Zwischenkreisspannung eine Obergrenze nicht Gberschreiten darf, gibt es einen elektronischen
Schalter (Bremschopper), der Uber den sogenannten Bremswiderstand eine Entladung vornimmt. So-
mit wird die Uberschussige Energie der Applikation letztlich durch den Bremswiderstand in Warme um-
gesetzt.

Im Meni Parameter/Gerateparameter/Externer Widerstand kénnen Sie auswahlen bzw. erkennen,
ob ein externer Bremswiderstand angeschlossen ist. Dies ist fur die Berechnung der Verlustleistung
des Bremschoppers von Bedeutung. Die I2t-Uberwachung fiir den Bremschopper ist nur bei Verwen-
dung des internen Bremswiderstandes aktiv.

Bei den Servopositionierreglern MDR 2100 sowie MDR 2320 und MDR 2340 muss das Kontrollkast-
chen entsprechend dem Anschluss gesetzt sein. Ist ein externer Bremswiderstand angeschlossen,
aber das Kontrollkastchen nicht markiert, dann wird die Verlustleistung weiterhin fir den internen
Bremswiderstand berechnet. Dadurch wird eine mdglicherweise hdéhere Belastbarkeit des externen
Bremswiderstandes nicht ausgenutzt.

Vorsicht!
Wenn der externe Widerstand angewahlt wurde ist die 12t-Uberwachung fir den internen

Bremswiderstand des Servopositionierreglers MDR 2000 deaktiviert! Beachten Sie fur
den Anschluss unbedingt das gtiltige Produkthandbuch fiir Ihr Gerat.

Bei den Servopositionierreglern MDR 2302, MDR 2305 und MDR 2310 wird automatisch erkannt, ob
ein externer Bremswiderstand angeschlossen ist. Das Kontrollkdstchen muss vom Anwender nicht ge-
setzt werden. Es zeigt jeweils den erkannten Status an.
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Externer Widerstand ]

Externer Widerstand

[T Externer Widerstand ein

Auslequng Bremswiderztand |

v oKk | X asbruecn | ? e |

Mit Betatigung der Schaltflache Auslegung Bremswiderstand starten Sie einen so genannten
~Bremswiderstand-Assistent®. Dieser hilft bei der Beurteilung, ob der interne Bremswiderstand ausrei-
chend ist und versucht, die Grenzparameter des eventuell erforderlichen externen Widerstandes zu
ermitteln.

13.15 Bremswiderstand-Assistent

Der Bremswiderstands-Assistent beurteilt die Anforderung an den Bremswiderstand nach folgenden
Kriterien:

» Generelle Konfiguration

» Verfahrprofil / Lasten

Der Bremswiderstand-Assistent lasst sich im Menu Parameter/Gerateparameter/Externer Widerstand
durch folgende Schaltflache starten:

Auslegung Bremswiderstand

Zunachst wird die generelle Konfiguration im Hinblick auf Applikation, Getriebe und Anordnung abge-
fragt:

Applikation: Getriebe:

{+ Linearachse [~ Mit Getriebe
{~ Linearmotor

{~ Rotatorische Anwendung

& Horizontalachse " Vertikalachse

-
!!I!!!!!I!!::::::::i:::ﬁﬁi::b&x:&x[_____hﬁx=i

" Schiefe Achse

S
iy

1ﬁiﬂﬁfﬂjj

Weiter >» | X Abbruch |
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Fur die Applikation lassen sich folgende Varianten einstellen:

» Linearachse:

» Linearmotor:

» Rotatorische Anwendung:

Folgende Energieanderungen werden bericksichtigt: Be-
schleunigung / Abbremsung von Massen, Potentialverdnde-
rung (sofern die Massen mit einer vertikalen Komponente
transportiert werden) und Energiednderungen aufgrund von
Beschleunigung / Bremsung von rotatorischen Komponenten
(Motor, Getriebe, Spindel ).

Folgende Energieanderungen werden bericksichtigt: Be-
schleunigung/ Abbremsung von Massen, Potentialveranderung
(sofern die Massen mit einer vertikalen Komponente transpor-
tiert werden).

Folgende Energieanderungen werden bericksichtigt: Be-
schleunigung / Bremsung von rotatorischen Komponenten
(Motor, Getriebe, Spindel).

Bei Einsatz eines Getriebes wird das Ubersetzungsverhaltnis nach Markieren des Kontrollkastchens
eingetragen. Die Auswahl der Anordnung soll die reale Applikation am besten abbilden.

Im nachsten Schritt werden die numerischen Werte fir die Tragheitsmomente und Wirkungsgrade der
jeweils ausgewahlten Variante abgefragt:

Motor

EBitte tragen Sie hier die bendtigten Werte ein.

O

[T

l\|f1 ! | |

(Tlﬂ | . Lange -

Ur - "
Motor [ Spindel |
O, [0.85 kgem: (@8 [0.04 kgem
T} M 0.90 T} c 0.50

3 I3.l]l] mm /U
<< Zurick Weiter >> | X Anbruch |

Die verwendeten Formelzeichen bedeuten:

em, es:

Nm, Ns:

S

Tragheitsmoment des Motors bzw. der Spindel

Wirkungsgrad des Motors bzw. der Spindel

Spindelsteigung

Zuletzt missen Angaben zum Verfahrprofil (Zeiten) sowie Uber die zu bewegenden Massen gemacht
werden. Dabei geht der Bremswiderstands-Assistent grundsatzlich von einer Applikation mit zyklisch
wiederkehrenden Profilen aus:
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Zykluszeit

Bitte tragen Sie hier die bendtigten Werte ein.
0__t1: Beschleunigungszeit (h)
H __t2: konst. Fahrt mit Vh
V ‘ t2__13: Brems- beschleunigungszeit (h)
3 t3__t4: Pausenzeit
Yh4 — —
; -
+ Lo
i t
1 @ t3 ¥
[ -
I Zykluszeit ‘
eiten Masse
H: [10.000 s m |1l].ll ka
t2: |20.000 s Vh- |1l].ll mis
t3: |30.000s
t4: |40.000 s
<< Zurick | Weiter >> | X Abbruch |

Abschlieltend erfolgt die Auswertung, die drei mogliche Ergebnisse liefert:

> Interner Bremswiderstand
ausreichend:

» Externer Bremswiderstand
notwendig:

> Kein geeigneter externer
Bremswiderstand gefunden:

Die umzusetzende Energie bzw. Leistung kann vom internen
Bremswiderstand bewaltigt werden.

Die umzusetzende Energie bzw. Leistung kann vom internen
Bremswiderstand nicht bewaltigt werden. Die Daten flr den
externen Widerstand (Widerstandswert, Impulsbelastbarkeit
und Dauerleistung) werden vom Assistenten berechnet, siehe
auch Abbildung weiter unten.

Die umzusetzende Energie bzw. Leistung kann vom internen
Bremswiderstand nicht bewaltigt werden. Die berechneten
Daten fir einen externen Widerstand liegen ebenfalls auf3er-
halb der vom Gerat vorgegebenen Grenzen. Setzen Sie ein
Gerat mit hoheren Leistungsdaten ein.

Die folgende Abbildung zeigt eine Auswertung mit den berechneten Daten fiir den Fall, in dem ein ex-

terner Bremswiderstand notwendig ist:

Anschiuss axtmmor D msidoer siend

Der won Thran 7u nxbarsa

Wrizrizn eridilen:

11 thar ‘Widsraiundxmea_ muxs cmcchan
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o g Shm |
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13.16 Zykluszeiten der Regelkreise

Vorsicht!
Andern Sie die Einstellungen nur, wenn Sie ein Experte sind. Falsche Einstellungen kon-

nen ein Schwingen des Antriebs hervorrufen, sowie die Zerstérung des Motors!

Im MenU Parameter/Reglerparameter/Zykluszeiten kdnnen Sie das Zeitraster der verschiedenen in-
ternen Regelkreise, z.B. des Stromregelkreises, verandern. Es erscheint folgendes Fenster:

Istwerte I Sollwartel
Faktoren Zykluszeiten

Stromregler 1] 104,2 ps
Diehzahlregler tn = * b o= 2084 ps
Lageregler tx = 5 I = 68 ps
Interpolations- tp = o o= 8336 ps
berechnung
nr0o)

s oK [ X svbnen _ Swethem |

Der Reiter Sollwerte erscheint erst, wenn die Schaltflache Einstellungen betatigt wurde.

Es besteht die Méglichkeit, das Zeitintervall fir den Stromregler einzustellen. Eine zu geringes Zeitin-
tervall fiihrt ggf. zu einem internen Uberlauf, da dem Prozessor nicht genug Rechenzeit zur Verfliigung
steht. Ein zu groRes Zeitintervall fihrt zu einer verringerten Dynamik, d.h. Stérgré3en werden nur sehr
langsam ausgeregelt.

Der Drehzahlregler ist dem Stromregler tberlagert und wird normalerweise in jedem zweiten Strom-
reglerzyklus aufgerufen. Wenn der Faktor vergréert wird, fuhrt dies implizit ebenfalls zu einer Verrin-
gerung der Dynamik, da sich die Aufruffrequenz des Drehzahlreglers verringert. Eine Vergroferung
des Faktors erhdht die Rechenzeitreserven.

Der Lageregler ist wiederum dem Drehzahlregler Gberlagert und wird normalerweise bei jedem zwei-
ten Zyklus aufgerufen. Auch hier gilt das bereits Gesagte, ebenso fir den letzten Punkt "Interpolati-
onsberechnung".

Die EinfUhrung variabler Zykluszeiten ist mit der Unterstitzung von Funktionen erforderlich geworden,
die z.B. eine Synchronisation des Stromreglerintervalls von mehreren Geraten tber ein Feldbussys-
tem voraussetzen. Hierbei wird die Zykluszeit des Stromreglers einmalig auf einen Erwartungswert
eingestellt. Wahrend des Betriebes wird diese dann laufend automatisch in einem kleineren Korrektur-
bereich nachgefuhrt.
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Zur Vergrokerung der Rechenzeit empfehlen wir prinzipiell die Anderung der Zykluszeit des Stromreg-
lers im Bereich von einigen ps. Dies ist in der Regel ausreichend. Eine VergroRerung der Faktoren
sollte nur in speziellen Anwendungsfallen, z.B. fur den ,Interpolated Position Mode® unter CANopen
vorgenommen werden. In solchen Fallen werden die notwendigen Anpassungen normalerweise von
der Firmware automatisch ausgefiihrt, so dass der Anwender die Zykluszeiten nicht verdndern muss.
Bitte beachten sie ggf. auch die weitere Dokumentation in dem entsprechenden Produkthandbuch.

O
ﬂ' Geanderte Werte missen mittels Save und Reset ibernommen werden. Aktivieren Sie

hierzu die Schaltflache im unter Teil des Fensters.

13.17 Bandsperren

Im Meni Parameter/Reglerparameter/Bandsperren konnen die Sperrfrequenz und die Bandbreite
der Bandsperren angezeigt und verandert werden.

Bandsperren haben grundsatzlich das Ziel, Resonanzfrequenzen zu unterdriicken. Ein Filter kann in
Sperrfrequenz und Bandbreite eingestellt werden. Hinweis: Eine gré3ere Bandbreite fiihrt zu geringe-
rer Dampfung der Sperrfrequenz !

Vorsicht!
Andern Sie die Einstellungen nur, wenn Sie ein Experte sind. Falsche Einstellungen kon-

nen ein Schwingen des Antriebs hervorrufen, sowie die Zerstérung des Motors!

Manche Applikationen neigen konstruktionsbedingt zu Schwingungen. Diese werden durch harte Ein-
stellungen der Regelkreise noch angeregt. Die Bandsperren haben den Zweck, diese Frequenzen ge-
zielt aus dem geschlossenen Regelkreis auszublenden. Dadurch lassen sich kirzere Prozess-Zyklus-
zeiten erzielen.

Sperrfrequenz Bandbreite alctiv

Filter 1 1000 Hz 20 Hz T
< | N e

Filter 2 1000 Hz 20 Hz r
1] | > | | »

Filter 3 1000 Hz 20 Hz r
| | 9 a1 b

Filter 4 1000 Hz 20 Hz =
<] | > | ] >

Vv ok | X Abbruch 7 Hilfe

In den Feldern Sperrfrequenz wird jeweils die Mittenfrequenz des Bandfilters (grof3te Dampfung) an-
gegeben. Mit den Feldern Bandbreite wird der Frequenzbereich festgelegt, bei dem die Dampfung
kleiner -3dB ist.
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Uber die Kontrollkastchen aktiv werden die Bandsperren einzeln aktiviert. Aktivieren Sie grundsatzlich
nur dann eine Bandsperre, wenn die Applikation dies tatsachlich erfordert. Aktivieren Sie so wenige
Bandsperren wie notig.

Vorsicht!
Die Aktivierung einer Bandsperre bei einem Antrieb ohne entsprechende Resonanzen

kann zu einer Instabilitat des Regelkreises fiihren!

13.18 Kommunikation mit RS232

13.18.1 Auswahl der RS232-Schnittstelle

Uber den Menlpunkt Optionen/Kommunikation/Kommunikationsparameter RS232/RS232-
Schnittstelle kdnnen Sie die serielle Schnittstelle (COM-Port) auswahlen, tber den der PC mit dem
Servopositionierregler verbunden ist. Es erscheint folgendes Mend:

Bizher aktiver COM-Pork: COM1:
Neuer COM-Port: COM1- -

Wahlen Sie den korrekten COM-Port aus und betatigen die Schaltflaiche OK. Das Parametrierpro-
gramm versucht anschlielend, eine Verbindung aufzubauen. Dazu werden verschiedene Baudraten
durchsucht. Wenn keine Verbindung aufgebaut werden konnte, wird eine Fehlermeldung ausgegeben,
andernfalls kommuniziert das Programm Uber den neuen Port.

o StandardmaRig unterstiitzt das Parametrierprogramm 256 COM-Ports. Die Verwendung
von speziellen |10/Erweiterungskarten kann manchmal zu Problemen fuhren, da be-
stimmte COM-Port-Nummern nicht vom Betriebssystem Windows® unterstiitzt werden.
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13.18.2 Kommunikationsfenster fiir RS232-Ubertragung

Der Aufruf des Menlpunktes Optionen/Kommunikation/Kommunikationsfenster anzeigen erzeugt
ein Fenster, in dem die Kommunikation Uber die serielle Schnittstelle bzw. UDP (Ethernet) beobachtet
werden kann. Dies dient hauptsachlich Debug-Zwecken, fir den ‘Normalbenutzer’ ist diese Option
nicht interessant.

»or0095 -
<0095:00000000 =0 _I
»orl 000F

<000F:00000000 =0

>orl161

<0161:00000003 =3

»or181

<0181:00000000 =0

»owl041:00000008 = 8

<0kl

»orl 000F

<000F:00000000 =0

»orD064

<0064:00000000 =0
»or0sk

<0088 FFFFFEED =-288
Forl0a?
<0042:00000001 =1
»orl,000F
<000F-00000000 =0
»orl1E1
<0161:00000008 =8
»or0GR

<006E A4CEZB5C = -1530516644

»orl 000F
<000F:00000000 =0
|> or(064

X 2bbruch |

13.19 Oszilloskop

Die in dem Parametrierprogramm integrierte Oszilloskop-Funktion erlaubt die Darstellung von Signal-
verlaufen und digitalen Zustédnden sowie die Optimierung physikalischer Parameter im Reversier-
betrieb.

Das Oszilloskop kann gestartet werden, durch:

% den Menlpunkt Anzeige/Oszilloskop, oder

|
kil
<+ Anklicken der Schaltflache

Es 6ffnen sich zwei Fenster: das eigentliche Oszilloskop und das Einstellungsfenster fur das Oszillo-
skop.

13.19.1 Oszilloskop—Einstellungen

Das Fenster Oszilloskop—Einstellungen beinhaltet Registerkarten fiir genauere Einstellungen

s Cht: Auswahl der Messgrolie auf Kanal 1
% Ch2: Auswahl der Messgréfie auf Kanal 2
s Ch3: Auswahl der Messgrofie auf Kanal 3
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s Ch4: Auswahl der Messgrofie auf Kanal 4

s Zeitbasis: Einstellung der Zeitbasis

% Trigger: Einstellung des Triggers

13.19.1.1 Regqisterkarten: CH1 ... CH4

Das Oszilloskop besitzt vier Kanéle. In den Registerkarten CH1 ... CH4 lassen sich fiir die entspre-
chenden Kandle folgende Einstellungen auswahlen:

« Darzustellende MessgroRRe. Klicken Sie die Auswahlbox des jeweiligen Kanals an und wahlen Sie
die physikalische GréRRe oder das Ereignis, welches Sie grafisch darstellen wollen.

% Farbe des Kanals. Klicken Sie auf die farbige Flache. Es erscheint ein Dialog zur Farbauswahl.

% Y-Skalierung. Benutzen Sie den Schiebeschalter neben Skalierung, um die Vergréfierung in verti-
kaler Richtung einzustellen.

« Offset / Y-Position. Benutzen Sie den Schiebeschalter neben Offset, um die vertikale Position der
Kurve zu verschieben. Ein Klick auf die Schaltflache 0 bewirkt das Riicksetzen des Offset auf 0.

Die Darstellung der Kanale Iasst sich I6dschen, wenn Sie die Schaltflache Loschen anklicken.

Oszilloskop - Einstell
P—

CH1 |cHz |cH3 | che IZeithasslTliggell

CH1 |cH2z |CHZ | CHA | Zeitbasis | Trigger |

CH1 CH1
IWilksllom - Sollwert [eff.] LI. IFlei e K —— biokt LI.
- F L5000 Aldiv ﬁ 0100 /div
aherung: m Skalierung: -
] |

3,00 div ﬂ 0,50 div 0
Offset: [ By s Difset- e T

Loschen | Loschen |

—Frei wahlbares K

I31E (hex) ;l :_l

signed vV

Mummer Dbjekt

phys. Einheit J1 =l

Maske: IFFFFFFFF (hex)

| % abbuch | ?  Hilfe |

i x Abbruch | ? Hilfe |

Wurde als darzustellende GrélRe Frei wahlbares Kommunikationsobjekt gewahlt, kbnnen Sie jedes
Kommunikationsobjekt auf dem Oszilloskop darstellen. Hierzu werden zusatzlich folgende Angaben
bendtigt:

% Die Objektnummer des Kommunikationsobjektes

« Die Information, ob das Objekt einen vorzeichenbehafteten Wert zurtckliefert. In diesem Fall ist
das Kontrollkastchen signed zu markieren.

« Die physikalische Einheit des Objektes

« Eine Maske. Mit dieser Maske lassen sich einzelne Bit eines Kommunikationsobjektes ausmaskie-
ren und zur Anzeige bringen. Bei analogen Werten sollte diese Maske auf FFFFFFFF (hex) einge-
stellt werden. Diese Maske dient im Wesentlichen dazu, einzelne Bits eines Statuswortes darzu-
stellen.
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Die Darstellung von frei wahlbaren Kommunikationsobjekten ist nur in Spezialfallen sinn-
ﬂ' voll und sollte nur von Experten genutzt werden.

13.19.1.2 Regqisterkarten: Zeitbasis

% Mit dem oberen Schiebeschalter Zeit kann die Zeitauflésung angegeben werden. Ein Wert von 10
ms/div bedeutet beispielsweise, dass eine Kastchenbreite in der Oszilloskopdarstellung einem
Zeitraum von 10 ms entspricht.

% Mit dem Schiebeschalter Verzégerung kann die Position des Triggerereignisses im Oszilloskop-
bildschirm bestimmt werden. Ein Wert von 0 bedeutet, dass das Triggerereignis am linken Rand
des Oszilloskopbildschirmes aufgezeichnet wird. Ein negativer Wert fir die Verzégerung bedeutet,
dass die Ereignisse vor dem Auftreten der Triggerbedingung mit aufgezeichnet werden ("Pretrig-
ger"). Durch einen negativen Wert verschiebt sich die Triggermarke nach rechts in den Oszillo-
skopbildschirm.

% Mit der Auswahlschaltflache Anzahl der Samples im Feld Samples (ab Produktstufe 3.5 der Firm-
ware) kann die Anzahl der aufgezeichneten Werte pro Kanal gedndert werden. Bitte beachten Sie,
dass bei maximaler Anzahl Samples die Dauer der Dateniibertragung erheblich ansteigt.

Oszilloskop - Einstellungen
CH1 | CHZ |CH3 |CHA | Zeitbasis | Trigger |
~Zeitbasis
Zeit: F ms/div
ECEE T
ieuy = 0,0 ms
EH B i B
v 1 x Abbruch | ?  Hille

13.19.1.3 Redqisterkarten: Trigger

Die Triggerquelle kann in der Auswahlliste im Kasten Triggerquelle ausgewahlt werden.
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Dszilloskop - Einstellungen 1
Oszilloskop - Einstellungen

— CH1 |CHZ |CH3 |CH4 | Zeitbasis Trigaer |
CH1 | CH2 |CH3 |CH4 | Zeitbasis Trigger |

—T1i

T

CH3 Drehzahl-Sollwert |

El
b - EEAn

~Modus
i Auto " Normal " Single ‘

CH4 Ziel erreicht

Modu
(r‘ Auto & Mormal £ Single |

e ‘\/ 5] | 5 i

Es wird zwischen digitalen und analogen Triggerquellen unterschieden. Digitale Triggerquellen kénnen
nur den Zustand ja oder nein (bzw. aktiv oder inaktiv) annehmen. Ein Beispiel ist "Ziel erreicht". Im
Gegensatz dazu kénnen analoge Triggerquellen beliebige numerische Werte annehmen (z.B. Dreh-
zahl-Sollwert).

Folgende Optionen im Triggermen( sind zu setzen:

R/

% Triggerschwelle Nur sichtbar bei analogen Triggerquellen. Der Triggervorgang beginnt, so-
bald der analoge Wert die Schwelle Giber- oder unterschritten hat.

R/

% Triggerflanke Es lasst sich eine steigende oder fallende Flanke selektieren. Siehe hierzu
untenstehende Tabelle

R/

% Modus Hier wird eingestellt, wann getriggert wird. Es gibt drei verschiedene Trig-
germodi:

« Auto: Es wird fortwdhrend getriggert und angezeigt, egal ob die Trig-
gerbedingung erfillt wurde oder nicht.

« Normal: Es wird getriggert und angezeigt, sobald die Triggerbedingung
erfillt wurde. Nach erfolgter Anzeige und bei erneutem Auftreten der
Triggerbedingung wird wieder getriggert.

< Single: Es nur einmal getriggert, wenn die Triggerbedingung erfiillt
wurde. Danach wird der Zustand inaktiv geschaltet, indem das Kontroll-
kastchen Run (s.u.) deaktiviert wird.

Tabelle 20: Oszilloskop: Registerkarte ,Triggerflanken®

steigende Flan- | digitaler Trigger: Ereignis tritt ein
ke analoger Trigger: Schwelle wird Uberschritten

fallende Flanke | digitaler Trigger: Ereignis verschwindet
analoger Trigger: Schwelle wird unterschritten
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chen Run / Stop im Oszilloskop-Fenster markiert ist!

O
ﬂ' Der Triggermodus und damit das Oszilloskop ist nur dann aktiv, wenn das Kontrollkast-

13.19.2 Oszilloskopfenster

. E———— A‘;Ble\lﬂlélélﬁnstellungenl

=l CH1 Witkstrom - Sollwert [eff.)
oo Skalierung: 0.5000 A/div
e Offset: 3,00 div
-l CH2 Drehzahl-Sollwert
oo Skalierung: 1000 U/min/div
o Offset: 0,00 div
=l CH3 Drehzahl-Sollwert
e Skalierung: 1000 U/min/div
o Offset: 0,00 div
[—:I--. CH4 Drehzahl-lstwert
[ Skalerung: 1000 U/min/div
e Offset: -4.00 div
24D Zeitbasis

- Zeitt 1 mstdiv

-~ Verzogerung: 0,00 ms
EI--. Trigger CH3 Drehzahl-Sollwert
e Level: 50,00 U/min

----- Rising
e Modus: Auto
1 [mz] £ div
Eursoll- 1 [ms] [¥ CH1 [+ CH2 | CH3|v CH4 ‘
?  Hille Refiesh | Force | @ r RUN/sSTOP  inactive ‘

13.19.2.1 Symbolschaltflachen des Oszilloskops

Das Oszilloskop besitzt verschiedene Symbolschaltflachen, mit denen man Aktivitaten auslésen kann.
Sie sind hier abgebildet.

r_ J A‘:bale\lﬂlélélﬁnstellungenl

Tabelle 21: Symbolschaltflachen des Oszilloskops

Symbol Bedeutung

J— Verschiebt den angezeigten Ausschnitt in horizontaler Richtung

ASB | Offnet das Menii Reversiergenerator |

‘ e\| beendet die Zoomfunktion ‘
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| Symbol Bedeutung |

Zoom-Funktion: VergréRern des Bildausschnittes nach Markierung der Ecken
des gewinschten Bereiches mit der Maus

Ruft Excel auf und erzeugt ein Tabellenblatt mit den Messwerten der letzten
Messung

(Auf dem PC muss Excel installiert sein)

Druckt das Oszilloskop-Fenster

Oszilloskop-Fenster maximieren

Oszilloskop-Fenster minimieren

Dicke Linien in der Oszilloskopanzeige

Dinne Linien in der Oszilloskopanzeige

Speichert das Oszilloskop-Fenster als Bitmap |

Einstellungen Aufruf des Fensters "Oszilloskop-Einstellungen”

A Das integrierte Oszilloskop wird empfohlen bei der Analyse folgender Themen:
< Einstellung und Optimierung der Drehzahlregelung

% Analyse des Schleppfehlers.

% Optimierung eines Positionierprofils

% Analyse von Positioniervorgangen im Hinblick auf die Belastung des Motors und des
Servopositionierreglers durch Spitzenstrome

% Analyse der Ansteuerung durch die Digitalen 10

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000 Ausgabe 3.0



Seite 198

13.19.2.2 Weitere Schaltflachen und Oberflachenkontrollen

Cursor | CH2 103 [mz]. O.366 U/min  Diese Oberflachenkontrollen steuern und visualisieren die
Cursorsteuerung des Oszilloskops. Wenn der Benutzer auf
das eigentliche Oszilloskopfenster fahrt, wird der Wert des
ausgewahlten Kanals zum aktuellen Zeitpunkt (Position des
Cursors) numerisch dargestellt. Im aktuellen Beispiel hat der
Kanal CH2 zum Zeitpunkt =103 ms den Wert 0,366 U/min.
Durch Betatigung der Schaltflache Cursor kann auf einen Ka-
nal umgeschaltet werden.

# CH1 | CH2 [T CH3[ CH4 (ber diese Checkboxen kénnen die Kanile selektiv ein- und
ausgeblendet werden. Eine aktivierte Checkbox bedeutet:
dieser Kanal wird angezeigt.

O [¥ RUN /STOP Die Leuchtdiode zeigt den derzeitigen Betriebszustand des
Oszilloskops an. Eine griine LED bedeutet: das Oszilloskop
ist aktiv. Ein inaktives Oszilloskop wird durch eine rote
Leuchtdiode angezeigt.

Uber das Kontrollkastchen RUN / STOP kann man das Oszil-
loskop aktivieren bzw. deaktivieren. Schalten Sie das Kon-
trollkastchen ein, wenn Sie das Oszilloskop benutzen wollen.

wait for trigger Diese farbige Flache zeigt den derzeitigen Status des Oszillo-
skops an. Es gibt hierfir folgende Eintrage:

inactive Das Oszilloskop ist momentan nicht aktiv
start Das Oszilloskop wird gestartet
wait for trigger Es wird auf das Trigger-Ereignis gewartet
pretrigger Flr den Pretrigger wurde mit der Daten-

aufzeichnung begonnen

trigger found Ein  Triggerereignis wurde  gefunden;
es wurde aber noch nicht mit der
Datenaufzeichnung begonnen

data read Die Kanaldaten werden zum Parame
trierprogramm Ubertragen
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13.19.2.3 Darstellung der Messkurven

In unten angegebenen Fenster werden die Messwerte grafisch in Abhangigkeit von der Zeit darge-
stellt.

[ J &S i i,

== ;? f O s o e T P
f !
| W

Um die Skalierung in vertikaler Richtung zu andern oder die vertikale Position eines Kanals benutzen
Sie bitte die Mdéglichkeiten im Einstellfenster des Oszilloskops. (siehe hierzu das Kapitel Registerkar-
ten: CH1 ... CH4, Seite 193).

Um die horizontale Skalierung zu andern, wahlen Sie eine andere Zeitbasis. Nahere Informationen
hierzu finden Sie in (Kapitel Registerkarten: Zeitbasis, Seite 194). Ggf. miissen Sie den Triggervor-
gang neu starten.

Die senkrechte Linie zeigt den Zeitpunkt an, in dem das Triggerereignis ausgeldst wurde. Eine solche
Linie ist nur sichtbar, wenn eine negative Verzdégerung fir das Triggerereignis definiert wurde (Pretrig-
ger). (siehe hierzu auch das Kapitel Registerkarten: CH1 ... CH4, Seite 194).

Um eine Detail-Ansicht der Kurve zu erhalten (Zoom), fahren Sie mit der Maus auf die Oszilloskopfla-
che und markieren den interessierenden Bereich mit heruntergedrickter rechter Maustaste.
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13.19.2.4

Ubersicht "Einstellungen"

Das untenstehend abgebildete Teilfenster im Oszilloskop zeigt die aktuellen Einstellungen fir die Os-
zilloskopfunktion an. Ein Doppelklick auf dieses Fenster verzweigt wieder zum Einstellungs-Fenster fir

das Oszilloskop

= . CH1 Drehzahl-5ollwert
Skalierung: 200 U/min/div
Offset: -4.00 div

CH2 Drehzahl-l1stwert
Skalierung: 200 U/min/div
Offset: -3.00 div

=l CH3 Wirkstrom - Istwert (eff)

Skalierung: 0,.5000 Afdiv

Offset: 0,00 div

5 CH4 Aus

=- Zeitbasis

Zeit: 10 msidiv

Verzigerung: -7.92 ms

IEI--. Trigger CH1 Drehzahl-5ollwert

Level: 100,00 U/min

Rising

Modus: Nommal

13.20 Reversiergenerator

Uber das Menii Anzeige/Reversiergenerator lasst sich der Reversiergenerator einstellen. Er dient
nicht fir den Normalbetrieb sondern lediglich fiir die Optimierung von Drehzahl- und Lageregler. Der
Reversierbetrieb Iasst den Regler zwischen zwei Positionen pausenlos hin- und herfahren.

P
Reversierstrecke 8,00 U
1' I L3
— _ 1000,00 UWmin
Geschwindigkeit &
/] I »  Zeiten

126123 UWminis

Beschleunigungszeit

Beschleunigung s
< I B :
- Bremszeit
o " " it 137498 U'minis T,ims
i < [ B
aktiv/inaktiv
START

v’ DK | x Abbruch |
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Mit dem Feld Reversierstrecke wird eine Streckendifferenz festgelegt, Uber die hin- und zurtickgefah-
ren wird. Sowohl der Startpunkt als auch der Endpunkt befindet sich dabei genau in der Mitte dieser
Strecke. Damit bewegt sich der Antrieb stets symmetrisch zur Position, an der der Reversiergenerator
gestartet wird. Beim Deaktivieren fahrt der Antrieb auch wieder auf die urspriingliche Startposition zu-
rick. Dadurch kann besonders bei linearen Anordnungen mit eingeschranktem Bewegungsraum der
Bewegungsbereich besser abgeschatzt werden. Gestartet wird immer in positiver Bewegungsrichtung.

Reversierstrecke

\ A

»i
)
| Start- und
| Zielposition

>
]

Im Feld Geschwindigkeit ist die Fahrgeschwindigkeit einzustellen.

Far den Normalfall wird eine rechteckformige Funktion fir die Sollgeschwindigkeit benétigt. Die Felder
Beschleunigung und Bremsbeschleunigung sollten in diesem Fall mit dem Maximalwert vorbelegt wer-
den. Aus der Geschwindigkeit und Beschleunigungen werden die resultierenden Zeiten fir den An-
fahr- und Bremsvorgang ermittelt und in der Oberflache angezeigt.

Anderungen bei der Reversierstrecke werden nur nach einem Neustart des Reversiergenerators (ber-
nommen. Ein Anderung der (ibrigen Parameter wird jeweils an den Umkehrpunkten tibernommen. An
den Umkehrpunkten wird flr einige ms gestoppt.

Die Leuchtdiode zeigt den derzeitigen Betriebszustand des Reversier-
generators an. Eine grine LED bedeutet: der Reversierbetrieb ist aktiv.
Ein inaktiver Reversiergenerator wird durch eine graue Leuchtdiode

o

2 = = <
iy akhv/inakhy
b o

angezeigt.

Uber diese Schaltflache wird der Reversiergenerator gestartet.

Uber diese Schaltflache wird der Reversiergenerator gestoppt.

Vorsicht bei linearen Bewegungen mit Anschlagen!
Wenn der Generator gestartet wird, fuhrt der Servopositionierregler zyklische Bewegun-

gen aus, s. obige Abbildung. Es empfiehlt sich, den Schlitten zunachst manuell in eine
Position mit gréRtmaoglichen Abstand zu den Anschlagen zu bewegen und dann mit klei-
nen Verfahrenwegen und Geschwindigkeiten zu beginnen.
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13.21 Info-Fenster

Unter Hilfe/lnfo konnen allgemeine Informationen (iber den Mattke ServoCommander™ abgerufen
werden. Es erscheint folgendes Fenster:

Copyright |FirmwareJHardware | Kommunikation | Zei‘lenl Per_ ! I D

Mattke ServoCommander

Yersion 2.8
Applikation: 0
KM-Release: 1.2

Copyright: Mattke AG
Servotechnik
Leinenweberstrafe 12
D-79108 Freiburg, Germany
Phone : +49 - (0) 761 /15234 - 0
Fax :+49 - (0) 761 f 15234 - 56

Internet: http://www.mattke.de |
Email: info@mattke.de |
o OK 1

Im Reiter Copyright finden Sie folgende Informationen:

7

« Programmname, Versionsnummer

» Vertriebspartner: Anschrift und Telefonnummer

» Internet-Verbindung: zum Aktivieren Schaltflache anklicken

» Email-Adresse: zum Erstellen einer Mail Schaltflache betatigen

Im Reiter Firmware/Hardware finden Sie folgende Informationen:
% Hauptplatine: Typ, Seriennummer, Versionsnummer, Kenndaten

» Bootloader: Versionsnummer, aktuelle und maximal erlaubte Anzahl Schreibzyklen (FW-Dow-
nloads)

» Firmware: Versionsnummer

Im Reiter Kommunikation finden Sie folgende Informationen:

s Verwendeter COM-Port, Baudrate (bei Online-Parametrierung)
» verwandte Datei (bei Offline-Parametrierung)

Im Reiter Zeiten finden Sie Informationen Uber die Zykluszeiten von Stromregler, Drehzahlregler, La-
geregler und Interpolator.

Im Reiter Peripherie finden Sie Informationen Uber Winkelgeber und Technologiemodule (sofern ge-
steckt).

Im Reiter Memo finden Sie Informationen Uber den Parametersatz und den verwendeten Servopositio-
nierregler. Sie kdnnen hier dem Parametersatz einen Namen geben, ebenso dem Servopositionierreg-
ler. Klicken Sie einfach auf die "..."-Schaltflache hinter den entsprechenden Namen.
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K ik _-.|;...,.| Zeilenl Peripherie Memo | 4 I »

Name des

Pare e alzes: Parameter Set 2005.04.07 =]

Name des -

Antriebs: X-Ais _I
' OK |

13.22 Schnellzugriff Uber Symbolleiste

In der Symbolleiste unterhalb der Menlileiste konnen einige Funktionen des Parametrierprogramms
Mattke ServoCommander™ direkt aufgerufen werden:

Tabelle 22: Schnellzugriff Giber Symbolleiste

Symbol Bedeutung

Datei  Betriebsmodus

—_— Deutzch
B English

I I Francais
T

#& _ Ezpagnol

. I ltaliang
B
B Fuccrdi
h ek
= Holladz

=]
E En it

Einstellung der Sprache. Durch Anklicken der Pfeiltaste

RS 232 neben der Landerflagge 6ffnet sich die Sprachauswahl.
~ F | Wihlen Sie iiber die Léanderflagge bzw. den Namen die
gewiinschte Sprache aus.

‘ RS 232 | Online-Parametrierung liber RS232 ‘
‘ uUnp Online-Parametrierung iiber UDP / Ethernet ‘
‘ Offline | Oftline-Parametrierung ‘
‘ @ Oszilloskop ‘
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| Bedeutung I

Motordatenmenii

Stromregler

Drehzahlregler

Lageregler

Menii Winkelgeber-Einstellungen

Referenzfahrt

Positionen einstellen

Positionen anfahren

Parameter sichern

Servopositionierregler Riicksetzen

Alle Fenster aktualisieren

o Fir einige Sprachen (z.B. chinesisch) ist eine spezielle Schriftart (Arial Unicode MS) er-
ﬂ' forderlich. Fur alle Anzeigeelemente muss diese Schriftart in der Darstellung (Uber die
Systemsteuerung) ausgewahlt sein.
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14 Betriebsart- und Storungsmeldun-
gen

141 Betriebsart- und Fehleranzeige

Unterstitzt wird eine Sieben-Segment-Anzeige. In der folgenden Tabelle wird die Anzeige mit ihrer
Bedeutung der angezeigten Symbole erklart:

Tabelle 23: Betriebsart- und Fehleranzeige

Anzeige Bedeutung

In dieser Betriebsart werden die duleren Segmente ,,umlaufend* angezeigt. Die Anzeige hingt

dabei von der aktuellen Istposition bzw. Geschwindigkeit ab.

Bei aktiver Reglerfreigabe ist zusétzlich der Mittelbalken aktiv.

Der Servopositionierregler MDR 2000 muss noch parametriert werden.

(Siebensegmentanzeige = A)

Drehmomentengeregelter Betrieb.

(Siebensegmentanzeige = I)

Positionierung (,,xxx*“ steht fiir die Positionsnummer)

Die Ziffern werden nacheinander angezeigt

0 : Suchphase
1 : Kriechphase

2 : Fahrt auf Nullposition
Die Ziffern werden nacheinander angezeigt

Fehlermeldung mit Index ,,xx* und Subindex ,,y*

Warnmeldung mit Index ,,xx‘“ und Subindex ,,y*. Eine Warnung wird mindestens zweimal auf

der Sieben-Segment-Anzeige dargestellt

Referenzfahrt. ,.x* steht fiir die jeweilige Phase der Referenzfahrt: |

Option ,,Sicherer Halt* aktiv fiir die Gerdtefamilie MDR 2300.

(Siebensegmentanzeige = H, blinkend mit einer Frequenz von 2Hz)
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14.2 Fehler-/ Warnmeldungen

Wenn ein Fehler auftritt, zeigt der Servopositionierregler MDR 2000 eine Fehlermeldung zyklisch in
der Sieben-Segment-Anzeige des Servopositionierreglers MDR 2000 an. Die Fehlermeldung setzt
sich aus einem E (fir Error), einem Hauptindex und ein Subindex zusammen, z.B.. E0 1 0.

Warnungen haben die gleiche Nummer wie eine Fehlermeldung. Im Unterschied dazu erscheint aber
eine Warnung durch einen vorangestellten und nachgestellten Mittelbalken, z.B. -1 7 0 -.

Die Bedeutung und ihre MafRnahmen der Meldungen sind in der folgenden Tabelle 24 zusammenge-
fasst:

Die Fehlermeldungen mit dem Hauptindex 00 kennzeichnen keine Laufzeitfehler, sie enthalten Infor-
mationen. Es sind in der Regel keine MalRnahmen durch den Anwender erforderlich. Sie tauchen nur
im Fehlerpuffer auf und werden nicht auf der 7-Segment-Anzeige dargestellt.

Tabelle 24: Fehler-/ Warnmeldungen
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Fehlermeldung | Bedeutung der Fehlermeldung Mafinahmen
Haupt-| Sub-in-
index |dex
00 0 Ungiiltiger Fehler Information: Ein ungiiltiger Fehlereintrag (korrumpiert)
wurde im Fehlerpuffer mit dieser Fehlernummer mar-
kiert.
Keine MaBnahme erforderlich
1 Ungtltiger Fehler entdeckt und Information: Ein ungiiltiger Fehlereintrag (korrumpiert)
korrigiert wurde im Fehlerpuffer entdeckt und korrigiert. In der
Debug-Information steht die urspriingliche Fehlernum-
mer.
Keine Mafinahme erforderlich
2 Fehler geloscht Information: Aktive Fehler wurden quittiert
Keine MaBnahme erforderlich
4 Seriennummer / Gerétetyp (Modul- | Information: Ein austauschbarer Fehlerspeicher (Ser-
tausch) vice-Modul) wurde in ein anderes Gerit eingesteckt.
Keine Mafinahme erforderlich
01 0 Stack overflow Falsche Firmware?
Standardfirmware ggf. erneut laden
Kontakt zum Technischen Support aufnehmen
02 0 Unterspannung Zwischenkreis Fehlerprioritdt zu hoch eingestellt?
Zwischenkreisspannung priifen (messen)
03 0 Ubertemperatur Motor analog Motor zu heif3? Parametrierung priifen (Stromregler,
Stromgrenzwerte)
Passender Sensor?
1 Ubertemperatur Motor digital Sensor defekt?
Falls Fehler auch bei iiberbriicktem Sensor vorhanden:
Gerit defekt.
04 0 Ubertemperatur Leistungsteil Temperaturanzeige plausibel?
Einbaubedingungen priifen, Filtermatten Liifter ver-
1 Ubertemperatur Zwischenkreis schmutzt?
Geriteliifter defekt?
05 0 Ausfall interne Spannung 1 Fehler kann nicht selbst behoben werden.
1 Ausfall interne Spannung 2 Servopositionierregler zum Vertriebspartner einschi-
) cken.
2 Ausfall Treiberversorgung
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Fehlermeldung | Bedeutung der Fehlermeldung Mafinahmen
Haupt-| Sub-in-
index |dex

3 Unterspannung digitaler I/O Ausginge auf Kurzschluss bzw. spezifizierte Belastung

4 Uberstrom digitaler IO priifen und ggf. Kontakt zum Technischen Support auf-
nehmen.

06 0 Kurzschluss Endstufe Motor defekt?
Kurzschluss im Kabel?
Endstufe defekt?

1 Kurzschluss Bremswiderstand Externen Bremswiderstand auf Kurzschluss iiberpriifen.
Bremschopperausgang am Servopositionier-regler iiber-
priifen.

07 0 Uberspannung im Zwischenkreis | Anschluss zum Bremswiderstand priifen (intern / extern)
Externer Bremswiderstand iiberlastet?
Auslegung priifen.

08 0 Winkelgeberfehler Resolver Siehe Beschreibung 08-2 .. 08-8

1 Drehsinn der seriellen und inkre- | A und B-Spur vertauscht, Anschluss der Spursignale

mentellen Lageerfassung ungleich | korrigieren (kontrollieren).

2 Fehler Spursignale Z0 Inkremen- | Winkelgeber angeschlossen?

talgeber Winkelgeberkabel defekt?
Winkelgeber defekt?
3 Fehler Spursignale Z1 Inkremen- feelge ?r © e. )
talech Konfiguration Winkelgeberinterface priifen.
algeber
£ Gebersignale sind gestort: Installation auf EMV-Emp-
4 Fehler Spursignale digitaler Inkre- | fehlungen priifen.
mentalgeber
5 Fehler Hallgebersignale Inkremen-
talgeber
8 Interner Winkelgeberfehler
9 Winkelgeber an X2B wird nicht Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf,
unterstiitzt
09 0 Alter Winkelgeber-Parametersatz | Bitte lesen Sie die Dokumentation oder nehmen Sie
(Typ MDR) Kontakt zum Technischen Support auf.
1 Winkelgeber-Parametersatz kann
nicht dekordiert werden
2 Unbekannte Version Winkelgeber-
Parametersatz
3 Defejte Datenstruktur Winkelge-
ber-Parametersatz
7 Schreibgeschiitztes EEPROM Win-
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Fehlermeldung | Bedeutung der Fehlermeldung Mafinahmen
Haupt-| Sub-in-
index | dex
kelgeber
9 EEPROM Winkelgeber zu klein
10 0 Uberdrehzahl (Durchdrehschutz) | Parametrierung des Grenzwertes priifen.
Offsetwinkel falsch?
11 0 Referenzfahrt: Fehler beim Start Reglerfreigabe fehlt
1 Fehler wéhrend einer Referenzfahrt| Referenzfahrt wurde unterbrochen, z.B. durch Wegnah-
me der Reglerfreigabe.
2 Referenzfahrt: Erforderlicher Nullimpuls fehlt
kein giiltiger Nullimpuls
3 Referenzfahrt: Zeitliberschreitung | Die maximal, fiir die Referenzfahrt, parametrierte Zeit
wurde erreicht, noch bevor die Referenzfahrt beendet
wurde.
4 Referenzfahrt: Zugehoriger Endschalter nicht angeschlossen.
falscher / ungiiltiger Endschalter Endschalter vertauscht?
5 Referenzfahrt: Beschleunigungsrampen ungeeignet parametriert.
It / Schleppfehler Ungiiltiger Anschlag erreicht, z.B. weil kein Referenz-
schalter angeschlossen ist.
Kontakt zum Technischen Support aufnehmen
6 Referenzfahrt: Die fiir die Referenzfahrt maximal zuldssige Strecke ist
Ende der Suchstrecke erreicht abgefahren, ohne dass der Bezugspunkt oder das Ziel de
Referenzfahrt erreicht wurde.
12 0 CAN: Konfiguration der Teilnehmer am CAN-Bus priifen
Doppelte Knotennummer
1 CAN: Der CAN-Chip hat die Kommunikation aufgrund von
Kommunikationsfehler, Bus AUS | Kommunikationsfehlern abgeschaltet (BUS OFF).
2 CAN: Kommunikationsfehler CAN| Beim Senden von Nachrichten sind die Signale gestort.
beim Senden
3 CAN: Kommunikationsfehler CAN| Beim Empfangen von Nachrichten sind die Signale ge-
beim Empfangen stort.
4 Kein Node Guarding-Telegramm | Zykluszeit der Remoteframes mit der Steuerung abglei-
innerhalb der parametrierten Zeit | chen bzw. Ausfall der Steuerung.
empfangen Signale gestort?
9 CAN: Protokollfehler Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
13 0 Timeout CAN-Bus CAN-Parametrierung priifen I
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Fehlermeldung | Bedeutung der Fehlermeldung Mafinahmen
Haupt-| Sub-in-
index |dex
14 0 Unzureichende Versorgung fiir Die zur Verfligung stehende Zwischenkreis-spannung ist
Identifizierung fiir die Durchfiihrung der Messung zu gering.
1 Identifizierung Stromregler: MeB3- | Die automatische Parameterbestimmung liefert eine
zyklus unzureichend Zeitkonstante, die ausserhalb des parametrierbaren Wer-
tebereichs liegt. Die Parameter miissen manuell opti-
miert werden.
2 Endstufenfreigabe konnte nicht er- | Die Erteilung der Endstufenfreigabe ist nicht erfolgt,
teilt werden Anschluss von DIN4 priifen.
3 Endstufe wurde vorzeitig abge- Die Endstufenfreigabe wurde bei laufender Identifikati-
schaltet on abgeschaltet.
4 Identifizirung unterstiitzt nicht den | Die Identifikation kann mit dem parametrierten Winkel-
eingestellten Gebertyp gebereinstellungen nicht durchgefiihrt werden.
Winkelgeberkonfiguration priifen, ggf. Kontakt zum
Technischen Support aufnehmen.
5 Nullimpuls konnte nicht gefunden | Der Nullimpuls konnte nach Ausfiihrung der maximal
werden zuldssigen Anzahl elektrischer Umdrehungen nicht ge-
funden werden.
Nullimpulssignal priifen.
6 Hall-Signale ungiiltig Die Impulsfolge bzw. Segmentierung der Hallsignale ist
ungeeignet.
Anschluss priifen, ggf. Kontakt zum Technischen Sup-
port aufnehmen.
7 Identifizierung nicht moglich Ausreichende Zwischenkreisspannung sicherstellen.
Rotor blockiert?
8 Ungiiltige Polpaarzahl Die berechnete Polpaarzahl liegt auBerhalb des parame-
trierbaren Bereiches. Datenblatt des Motors priifen, ggf.
Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
9 Automatische Parameteridentifizie-| Entnehmen Sie weitere Informationen den zusétzlichen
rung: Allgemeiner Fehler Fehlerdaten. Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technische
Support auf.
15 0 Division durch 0 Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf,
1 Bereichsiiberschreitung
2 Mathematischer Unterlauf
16 0 Programmausfiihrung fehlerhaft Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
1 Illegaler Interrupt
2 Initalisierungsfehler
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Fehlermeldung | Bedeutung der Fehlermeldung Mafinahmen
Haupt-| Sub-in-
index |dex
‘ 3 Unerwarteter Zustand ‘
17 0 Uberschreitung Grenzwert Fehlerfenster vergrofern.
Schleppfehler Beschleunigung zu grof} parametriert.

1 Geberdifferenziiberwachung Externer Winkelgeber nicht angeschlossen bzw. defekt?
Abweichung schwankt z.B. aufgrund von Getriebespiel,
ggf. Abschaltschwelle vergroB3ern.

18 0 Temperaturwarnung Motor (ana- | Warnschwelle Temperatur Motor (analog) tiberschritten,
log) siche Fehler 03-0.
21 0 Fehler 1 Strommessung U Fehler kann nicht selbst behoben werden.
Servopositionierregler zum Vertriebspartner einschi-

1 Fehler 1 Strommessung V
cken.

2 Fehler 2 Strommessung U

3 Fehler 2 Strommessung V

22 0 PROFIBUS: Technologiemodul defekt?
Fehlerhafte Initialisierung Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf,

1 PROFIBUS: reserviert

2 Kommunikationsfehler PROFII- Eingestellte Slave-Adresse priifen

BUS Busabschluss priifen
Verkabelung priifen
3 PROFIBUS: Kommunikation wurde mit der Slave-Adresse 126 gest-
ungiiltige Slave-Adresse artet.
Auswabhl einer anderen Slave-Adresse.
4 PROFIBUS: Mathematischer Fehler in der Umrechnung der physika-
Fehler im Wertebereich lischen Einheiten. Wertebereich der Daten und der phy-
sikalischen Einheiten passen nicht zueinander. Kontakt
zum Technischen Support aufnehmen
25 0 Ungiiltiger Geritetyp Fehler kann nicht selbst behoben werden.
Servopositionierregler zum Vertriebspartner einschi-
1 Nicht unterstiitzter Gerétetyp cken.
2 Nicht unterstiitzte HW-Revision Firmware-Version priifen, ggf.
Update vom Technischen Support anfordern.

3 Geriatefunktion beschréinkt! Gerit ist fiir die gewiinschte Funktionalitét nicht freige-
schaltet und muss ggf. von Mattke freigeschaltet werden.
Dazu muss Gerét eingeschickt werden.

26 0 Fehlender User-Parametersatz Default-Parametersatz laden.
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Fehlermeldung | Bedeutung der Fehlermeldung Mafinahmen
Haupt-| Sub-in-
index |dex
Steht der Fehler weiter an, Servopositionierregler zum
Vertriebspartner einschicken
1 Checksummenfehler Fehler kann nicht selbst behoben werden.
Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
2 Flash: Fehler beim Schreiben
3 Flash: Fehler beim Loschen
4 Flash: Fehler im internen Flash
5 Fehlende Kalibrierdaten
6 Fehlende User-Positionsdatensatz | Position einstellen und in den Servopositionierregler
speichern.
7 Fehler in den Datentabellen (CAM)| Default-Parametersatz laden, Parametersatz ggf. erneut
laden.
Steht der Fehler weiter an, Kontakt zum Technischen
Support aufnehmen
27 0 Warnschwelle Schleppfehler Parametrierung des Schleppfehlers priifen.
Motor blockiert?
28 0 Betriebsstundenzéhler fehlt Fehler quittieren.
Tritt der Fehl t auf, Kontakt Technisch
1 Betriebsstundenzéhler: Schreibfeh- ritt det rener ereut aul, Rontaid zum Techinisehen
Support aufnehmen.
ler
2 Betriebsstundenzéhler korrigiert
3 Betriebsstundenzahler konvertiert
30 0 Interner Umrechnungsfehler Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
31 0 I’t-Motor Motor blockiert?
1 I’t-Servopositionierregler Leistungsdimensionierung Antriebspaket priifen.
2 I’t-PFC Leistungsdimensionierung des Antriebes priifen.
Betrieb ohne PFC selektieren?
3 PPt-Bremswiderstand Bremswiderstand iiberlastet.
Externen Bremswiderstand verwenden?
32 0 Ladezeit Zwischenkreis tiberschrit- | Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
ten
1 Unterspannung fiir aktive PFC
5 Uberlast Bremschopper.
Zwischenkreis konnte nicht entla-
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Fehlermeldung | Bedeutung der Fehlermeldung Mafinahmen
Haupt-| Sub-in-
index |dex
den werden.
6 Entladezeit Zwischenkreis {iber-
schritten
7 Leistungsversorgung fehlt fiir Reg- | Fehlende Zwischenkreisspannung.
lerfreigabe Winkelgeber noch nicht bereit.
8 Ausfall der Leistungsversorgung | Unterbrechungen / Netzausfall der Leistungsversorgung
bei Reglerfreigabe Leistungsversorgung priifen.
9 Phasenausfall Ausfall einer oder mehrer Phasen.
Leistungsversorgung priifen.
|33 0 Schleppfehler Encoder-Emulation | Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.I
34 0 Keine Synchronisation iiber Feld- | Synchronisationsnachrichten vom Master ausgefallen?
bus
1 Synchronisationsfehler Feldbus Synchronisationsnachrichten vom Master ausgefallen?
Synchronisationsintervall zu klein parametriert?
35 0 Durchdrehschutz Linearmotor Gebersignale sind gestort. Installation auf EMV-Emp-
fehlungen priifen.
5 Fehler bei der Kommutierlagebe- | Es wurde ein fiir den Motor ungeeignetes Verfahren ge-
stimmung wiahlt. Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Sup-
port auf.
36 0 Parameter wurde limitiert Benutzerparametersatz kontrollieren
1 Parameter wurde nicht akzeptiert
37 0..9 SERCOS-Feldbus Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
|38 0..9 SERCOS-Feldbus Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.I
|39 0..6 SERCOS-Feldbus Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
40 0 Negativer SW-Endschalter erreicht | Der Lagesollwert hat den jeweiligen Software-Endschal-
ter erreicht bzw. iiberschritten.
Zieldaten tiberpriifen.
1 Positiver SW-Endschalter erreicht e . .
Positionierbereich priifen.
2 Zielposition hinter dem negativen | Der Start einer Positionierung wurde unterdriickt, da das
Endschalter Ziel hinter dem jeweiligen Software-Endschalter liegt.
. N . - Zieldaten tiberpriifen.
3 Zielposition hinter dem positiven Positionierbereich priifen.
Endschalter
41 0 Wegprogramm: Start eines Auf- Parametrierung der Vorhalt-Strecke priifen.
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Fehlermeldung | Bedeutung der Fehlermeldung Mafinahmen
Haupt-| Sub-in-
index |dex
synchronisierens ohne vorherigem
Sampling-Puls
42 0 Positionierung: Fehlernde An- Das Ziel der Positionierung kann durch die Optionen der
schlusspositionierung: Positionierung bzw. der Randbedingungen nicht erreicht
Stopp werden.
L . Parametrierung der betreffenden Positionssétze priifen.
1 Positionierung: Drehrichtungs-um-
kehr nicht erlaubt: Stopp
2 Positionierung: Drehrichtungs-um-
kehr nach Halt nicht erlaubt
3 Start Positionierung verworfen: Eine Umschaltung der Betriebsart durch den Positions-
falsche Betriebsart satz war nicht moglich.
5 Rundachse: Drehrichtung nicht er- | Die berechnete Drehrichtung ist geméf dem eingestell-
laubt ten Modus fiir die Rundachse nicht erlaubt. Gewéhlten
Modus tiberpriifen.
43 0 Endschalter: Negativer Sollwert Der Antrieb hat den vorgesehenen Bewegungsraum ver-
gesperrt lassen.
Technischer Defekt i Anlage?
1 Endschalter: Positiver Sollwert ge- echnischer Defekt in der Anlage
sperrt
2 Endschalter: Positionierung unter-
driickt
45 0 Treiberversorgung nicht abschalt- | Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
bar
1 Treiberversorgung nicht aktivierbar
2 Treiberversorgung wurde aktiviert
47 0 Timeout (Einrichtbetrieb) Die fiir den Einrichtbetrieb erforderliche Drehzahl wurd
nicht rechtzeitig unterschritten. Verarbeitung der Anfor-
derung auf Steuerungsseite priifen.
50 0 CAN: Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
Zu viele synchrone PDO-s
1 SDO Fehler aufgetreten
|60 0 Ethernet: benutzerspezifisch (1) Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.I
|61 0 Ethernet: benutzerspezifisch (2) Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf,
62 0 EtherCAT: Allgemeiner Busfehler | Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
1 Kein EtherCAT ESC-Chip erkannt
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Fehlermeldung | Bedeutung der Fehlermeldung Mafinahmen
Haupt-| Sub-in-
index |dex
2 EtherCAT: Protokollfehler
3 EtherCAT: ungiiltige RPDO-Linge
4 EtherCAT: ungiiltige TPDO-Lénge
63 0 EtherCAT: Kein ESC 20-Chip auf | Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
dem EtherCAT-Modul
1 EtherCAT: Ungiiltige Daten
2 EtherCAT: TPDO-Daten wurden
nicht gelesen
3 EtherCAT: Kein Taktsignal
|64 0..6 DeviceNet-Feldbus Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.I
|65 0..1 DeviceNet-Feldbus Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.I
|70 1.3 FHPP-Feldbus Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.I
80 0 Uberlauf Stromregler IRQ Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf,
1 Uberlauf Drehzahlregler IRQ
2 Uberlauf Lageregler IRQ
3 Uberlauf Interpolator IRQ
81 4 Uberlauf Low-Level IRQ Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
5 Uberlauf MDC IRQ
82 0 Ablaufsteuerung Interne Ablaufsteuerung: Prozess wurde abgebrochen.
Nur zur Information - Keine Mafinahmen erforderlich.
83 0 Ungiiltiges Technologiemodul Falscher Steckplatz / falsche HW-Revision. Technolo-
giemodul iiberpriifen ggf. Kontakt zum Technischen
Support aufnehmen.
1 Nicht unterstiitztes Technologie- Passende Firmware laden?
modul Ggf. Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.
2 Technologiemodul: HW-Revision | Passende Firmware laden?
nicht unterstiitzt Ggf. Kontakt zum Technischen Support aufnechmen
3 Technologiemodul: Schreibfehler | Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
4 MC 2000 Watchdog Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf,
90 0 Fehlende Hardwarekomponente Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000

Ausgabe 3.0



Seite 216

Fehlermeldung

Haupt-
index

Sub-in-
dex

Bedeutung der Fehlermeldung

Mafinahmen

(SRAM)

Fehlende Hardwarekomponente
(FLASH)

Fehler beim Booten FPGA

Fehler bei Start SD-ADUs

Synchronisatiosfehler SD-ADU
nach Start

SD-ADU nicht synchron

Trigger-Fehler

DEBUG-Firmware geladen

Interner Initialisierungsfehler

Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
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15 Feldbus-Ankopplung

15.1 Feldbussysteme

Zum aktuellen Stand dieses Handbuches werden von Mattke folgende Feldbusse unterstitzt:

D3

»  CANopen-Bus, im Grundgerat Servopositionierregler MDR 2000 integriert

D3

» PROFIBUS-DP

5

» SERCOS

-,

D3

» EtherCAT

Die Servopositionierregler MDR 2000 missen hierzu ggf. mit der entsprechenden Feldbus-Karte aus-
gestattet werden.

15.1.1 Einstellung der CANopen-Kommunikationsparameter:

Unter dem Meni Parameter/Feldbus/CANopen/Protokoll konnen Sie die CANopen-Kommunikati-
onsparameter des Servopositionierreglers MDR 2000 auf Ihr CANopen-Bus-Netzwerk anpassen.

™ CAMopen aktiv
B - Dpti:
10 kBaud [~ Test auf doppelte Knotennummer
¢  20kBaud K
~ 50 kBaud Basisknotennummer I-| g
+ Oifset aus: (1]
L ilognaud I~ Addition von DINO..DIN3 zur Knotennummer
¢ 125 kBaud [~ Addition von AIN1 zur Knotennummer
950 KBaud [~ Addition von AIN2 zur Knotennummer
" 500 kBaud Effektive Knotennummer: 1
¢ 800 kBaud
1000 kBaud
s OK X Abbruch ? Hilfe

Sie kdnnen folgende Kommunikationsparameter festlegen:
« Baudrate: Dieser Parameter bestimmt die auf dem CANopen-Bus verwendete Baudrate.

« Basis-Knotenadresse: Dieser Parameter beinhaltet die Basisknotenadresse des entsprechenden
Gerates. Auf der Knotenadresse basieren die Identifier der einzelnen Nachrichten. Jede Knoten-
adresse darf in einem CANopen-Netzwerk nur einmal vergeben werden. Es ist moglich, dass in
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7
L X4

die Berechnung der Knotenadresse zusatzlich die digitalen Eingdnge einbezogen werden (siehe
unten).

Test auf doppelte Knotenadresse: Der Servopositionierregler MDR 2000 prift automatisch, ob
im CANopen-Netzwerk moglicherweise eine Knotenadresse doppelt vergeben wurde. In diesem
Fall wird in der Anzeige des Servopositionierreglers MDR 2000 ein Fehler ausgegeben.

Addition von DINO...DIN3 zur Knotenadresse: Zur Basis-Knotenadresse wird der Wert der digi-
talen Eingdnge DINO..DIN3 addiert. Die Eingangskombination wird nur direkt nach dem RESET
am Servopositionierregler MDR 2000 einmal ausgelesen. Somit kdnnen durch einfache Briicken
nach 24V im Steckergehause von X1 bis zu 16 verschiedene Gerateadressen vergeben werden.

Addition von AIN1 zur Knotenadresse: Der analoge Eingang AIN1 wird mit einer Wertigkeit von
16 zur Bildung der Knotenadresse einbezogen. Fir einen Low-Pegel kann er unbeschaltet blei-
ben, fir den High-Pegel muss dieser Eingang auf V.« = 10V gebriickt werden.

Addition von AIN2 zur Knotenadresse: Der analoge Eingang AIN2 wird mit einer Wertigkeit von
32 zur Bildung der Knotenadresse einbezogen. Fur einen Low-Pegel kann er unbeschaltet blei-
ben, fur den High-Pegel muss dieser Eingang auf V.. = 10V gebrlickt werden.

Uber die Schaltflache aktivieren bzw. deaktivieren kann die Feldbuskommunikation mit den eingestell-
ten Parametern ein- bzw. ausgeschaltet werden.

15.1.2 CANopen: Konfiguration der Transmit-PDOs

Unter dem Meni Parameter/Eeldbus/CANopen/PDO Konfiguration.../Transmit... kdnnen Sie die
CANopen-Telegramme flr Sende-Prozessdaten (Transmit PDOs) (PDO = Process Data Objects) an
Ihre Applikation anpassen. Das sind die PDOs, die vom Servopositionierregler an die tbergeordnete
Steuerung gesendet werden.

Weitere Informationen zu CANopen finden Sie im mitgelieferten CANopen-Handbuch.

Das MenU enthalt die folgenden Elemente:

< Ubersicht Transmit-PDOs: Sie finden fiir jedes PDO folgende Angaben:
Identifier

Laénge

>
>
» Enthaltene Parameter (mapped objects)
> Ubertragungsart (transmission type)

>

Wert
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Transmit PDO Parametrierung

Ubersicht Transmit-PD O

1

TPDO |Identifier |Lange | Objekt 1 Objekt 2 Objekt3 Objekt4 Ubertragungsart  |wert Werte Gbernehmen
" X Beenden
0x281 3 Bytes statusword (KO 604 modes_of_operation_ Anderung 00 ms

2
5 0x381 & Bytes  statusword { KO 604 position_actual_walue Anderung 00 ms
4 Ox421 8 Bytes  statusword { KO 604 velocity_actual_value Anderung 00 ms
Edit TPDO1
—Ei
3 5 . Obertragungsart | - i
Identifier (hex.): |181 [~ aktiv P n— Zeitintervall: 0.0 ms
4 3 Es wurde kein PDO aktiviert.
" Zyklisch
% Anderung
—8peicherbel
[[PDONE [identifieriHex)] Lange |GG Dz | D= | D4 | 05 | D6 | D7 |
1 181 2 Obj1 Obj.1
Maske (bin.} Maske: [F P [P [FF PP PP P JFF
—Objekt einfa I ersetzen = Objekt entfernen
7025 05 encoder x10_data field Tinge: & Bytes ] | osifion: [~ Obj.1: statuswerd
2026_04 encoder =2b data field Linge: 4 Bytes =
2044 02?2 sanple_data Lange: 1 Byte
2044 03 sanple_data Linge: 1 Byte " Obj.1
204404 sample data Lange: 1 BEyte
2044 05 sanple _data Linge: 4 Bytes
2044 06 samnple_data Lang=s: 4 Bytes
6O3F_00 error_code Lange: 2 Bytes
6040_00 controlword Linge: 2 Bytes
6041 00 statusword Linge: 2 Bytes Frfir Entfernen
ANAT N0 rale nowher Tonmm. 1 P —Iersetzen I"" einfagen

*,

« Edit TPDO x: Hier kénnen Sie die Einstellungen fiir das im oberen Fensterbereich gewahite

PDO beeinflussen.

*,

« Einstellungen: Sie finden fiir jedes PDO folgende Parameter:

> Identifier (hex): Geben Sie hier die ID des neuen bzw. gednderten PDO ein (hexadezimale
Eingabe).

> Aktiv:

Wenn dieses Kontrollkdstchen gesetzt ist, wird das Senden des PDOs ermdglicht.

> Ubertragungsart (transmission type): Hier kann zwischen folgenden Ubertragungsarten ge-
wahlt werden:

o

SYNC Message: Der Servopositionierregler sendet das PDO, sofern er eine bestimm-
te Anzahl von SYNC-Nachrichten von der Ubergeordneten Steuerung erhalten hat.
Siehe hierzu auch den Parameter Anzahl SYNC-Messages.

Zyklisch: Der Servopositionierregler sendet PDOs in zyklischen Zeitintervallen. Diese
kénnen durch den Parameter Zeitintervall (s.u.) eingestellt werden

Anderung: Der Servopositionierregler sendet PDOs, sofern sich der Wert eines der
Objekte, die im PDO enthalten sind, &ndert. Die Anderung bezieht sich auf einen Ver-
gleich zu den Daten des zuletzt gesendeten PDOs.
Mit dem Parameter Zeitintervall kann zusatzlich eine minimale Zeit zwischen dem
Senden von zwei aufeinanderfolgenden PDOs festgelegt werden. Wird der Parameter
Zeitintervall auf 0 gesetzt, wird bei jeder Anderung ein Sendevorgang ausgeldst.
Dies fiihrt bei Objekten, die sich sehr schnell &ndern, zu einer hohen Ubertragungs-
last auf dem CAN-Bus, der durch den Parameter Zeitintervall reduziert werden kann.
Dieses kann auch durch die Verwendung einer Maske erreicht werden: Maskierte
Stellen des PDOs werden von der Bewertung, ob sich das PDO geandert hat, ausge-
schlossen. Siehe hierzu den Parameter Maske.

> Anzahl SYNC-Messages: Diese Eingabebox ist nur sichtbar, wenn die Ubertragungsart SYN-
C-Message gewahlt worden ist. Das PDO wird gesendet, wenn die angegebene Anzahl SYN-
C- Nachrichten empfangen wurden. Weitere Informationen unter dem Punkt Ubertragungs-
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art.
ﬂh?ﬂrﬂgungsﬂﬂ_"— Anzahl 0
ey 5 SYHC-Mezsages: I—I?
" Zyklizch : -
" Anderung

> Zeitintervall: Diese Eingabebox ist nur sichtbar, wenn die Ubertragungsart Zyklisch oder An-
derung gewahlt worden ist. Weitere Informationen unter dem Punkt Ubertragungsart.

Ubertragungsart Zeitintervall 0,0 ms
(" SYNC-Message
& Zykiisch - -
" Anderung
X Speicherbelegung: Hier ist die Speicherbelegung grafisch dargestellt. In den Ubertragungs-

arten SYNC-Message bzw. Zyklisch sieht die Oberflaiche folgendermaflen aus:

& neicherbel

[[FOO i, [1dentiieriHies)] Lange [ D5 [ D6 [ D7 |

1 181 ® Obj.1 Obj.2 Obji2 Obj3 Obi3

In der Ubertragungsart Anderungen kann man eine Maske einstellen. Stellen, an denen die
Maske 0 ist, werden nicht zur Auswertung herangezogen, ob sich das PDO geandert hat (UND-
Verkniipfung von Maske und PDO). Uber die Schaltflache Maske (hex.) bzw. Maske (bin.) kann
man cjig Darstellung umschalten.

M

[[POO N [identifierHex)| Lano= (DNNDONMBNNOWNNN D2 | 03 | D4 | D05 | D& | D7 |
1 191 2 ki1 Obi1

Maske:  [I1111111 [11111111 [11111111 11111111 11111111 (11111111 11111111 [1a1a1an

7

% Objekte einfiigen/ersetzen: Hier kann man Objekte einfiigen bzw. ersetzen. Im linken Be-
reich gibt es eine Liste, aus der man die einzufiigenden bzw. zu ersetzenden Objekte auswah-

len kann:
~0Objekt einfigen [ ersetzen .
G03F_00 error_code Lsnge: 2 Bytes ;I Position:
6040_00 controlword Lange: 2 Bytes
6041_00 =statusword Lange: 2 Bytes _|
604D_00 pole number Lange: 1 Byte
6060_00 modes_of_operation Lange: 1 Byte
6061_00 modes_of operation display Lange: 1 Evte
6062_00 pozition demand_walue Lange: 4 Bytes
6063_00 position_actual_ walues* Lange: 4 Bytes
6064 00 position actual walue Lang=: 4 Bytes
following error window & 4 Bytes P P
ANRA NN Fn]]nv.v'in pre— +1'.=- it Tanme- 2 Putes LI M I einfagen

Es kann nur ein neues Objekt einfligt werden, wenn das Kontrollkdstchen aktiviert wurde. Ist

das Kontrollkastchen inaktiv, werden die Objekte ersetzt.
einfugen

Durch Betatigung der Schaltflache einfiigen wird das Objekt an die entsprechende Position

eingefiigt. Diese Schaltflache ist nur sichtbar, wenn das Kontrollkastchen einfiigen aktiv ist.
erzetzen

Durch Betatigung der Schaltflache ersetzen wird das Objekt an der entsprechende Position

ersetzt. Diese Schaltflache ist nur sichtbar, wenn das Kontrollkdstchen einfiigen inaktiv ist.

Im Feld Position kann im Einfligemodus angegeben werden, an welche Stelle der neue Ein-
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trag eingefigt wird, bzw. im Modus "Ersetzen", welches Objekt ersetzt wird:

 Obj.1l
" Obj.2
" Obj.3

ersetzen | [ ieinfugen
% Objekte entfernen: In diesem Feld sind die Kontrollkéstchen der Objekte zu aktivieren, die

Sie entfernen moéchten:
—Objekt entfernen

[+ Obp.1:  emor_register
[T Obj2: emor_code
[T Obj3:  position_demand_value

Entfernen |

Ein Klick auf die Schaltflaiche Entfernen entfernt die gewahlten Objekte.

< Werte libernehmen: Die vom Benutzer vorgenommenen Anderungen werden zunéachst nur
im Parametrierprogramm gespeichert. Um diese Anderungen im Servopositionierregler wirk-
sam werden zu lassen, muss diese Schaltflache betatigt werden.

15.1.3 CANopen: Konfiguration der Receive-PDOs

Unter dem Meni Parameter/Eeldbus/CANopen/PDO Konfiguration.../Receive... kdnnen Sie die
CANopen-Telegramme fiir Empfangs-Prozessdaten (Receive PDOs) (PDO = Process Data Objects)
fur ihre Applikation anpassen. Dies sind die Telegramme, die von der lbergeordneten Steuerung an
den Servopositionierregler geschickt werden.

Weitere Informationen zu CANopen finden Sie im mitgelieferten CANopen-Handbuch.
Das MenU enthalt die folgenden Elemente:

% Ubersicht Receive-PDOs: Sie finden fiir jedes PDO folgende Angaben:
Identifier
Lange
Enthaltene Parameter (mapped objects)

Ubertragungsart (transmission type)
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Receive PDO Parametrierung
Ubersicht: R ive-PDO:

RPDO  |ldentifier [L&nge |Obijekt1 Objekt2 Obijekt3 Objekt 4 Uberragungsart Werte Gbernehmen
1.
W x Beenden
0x301 |3 Bytes  controlword { KO: 604 modes_of_operstion Anderung

2

El 0x401 6 Bytes  controbword { KO: 604 target_position (KO- ¢ Anderung

4. 0x501 6 Bytes controbword { KO: 604 target_velocity (KO € Anderung
[ Edit RPDO1

. ) Obertragungsart |
: Anzahl
Identifier (hex): [201 I~ aktiv € Srne e nza o
SYNC-Messages: | v Es wurde kein PDO aktiviert.
" Zyklisch
 Anderung

[_PDO M. [identifier{Hex] Lang- |NBONINGHN 02 | D= | D4 | Ds | D6 | D7 |

1 201 2 Obj.1 Obj1
- Objekt einfagen f ersetzen = Objekt entfernen
2044 03 =sample_data Langs 1 Byte [~ Obj.1: controlword
2044_04 sample_data Lange 1 Byte
604000 controlword Lange 2 Bytes
6040_00 pole_number Lange 1 Byte
6060_00 modes_of_opsration Langes 1 Byte
6065_00 following_error window Lange 4 Bytes
6066_00 following error time_out Lange 2 Bytes
6067_00 position_window Lange 4 Bytes
e0e8_00 pas1t1an_w1ndc_vw_t1me L_ange 2 Bytes
EReEdn SoiErTSmleTtion eode It DEZ | ometeen | T einfigen | Entemen |

+ Edit RPDO x: Hier kdnnen Sie die Einstellungen fiir das im oberen Fensterbereich gewahlte
PDO beeinflussen.

« Einstellungen: Sie finden fiir jedes PDO folgende Parameter:

» Identifier (hex): Geben Sie hier die ID des neuen bzw. geanderten PDO ein (hexadezimale
Eingabe).
» Aktiv: Dieses Kontrollkdstchen muss gesetzt sein, damit der Servopositionierregler die Daten

des empfangenen PDOs auswertet.

> Ubertragungsart (transmission type): Hier kann zwischen folgenden Ubertragungsarten ge-
wahlt werden:

o SYNC Message: Der Servopositionierregler wertet die PDOs nur aus, wenn er eine
bestimmte Anzahl von SYNC-Nachrichten erhalten hat. Diese Anzahl wird durch den
Parameter Anzahl SYNC-Messages eingestellt.

o Zyklisch: Es wird jedes empfangene PDO sofort ausgewertet.

> Anzahl SYNC-Messages: Diese Eingabebox ist nur sichtbar, wenn die Ubertragungsart SYN-
C-Message gewahlt worden ist.

Ubertragungsart "  Anzahl 7
i+ SYNC-Message SYNC-Messages: 7 .

" Zyklisch

<> Spgiqherbelegung: Hier ist die Speicherbelegung grafisch dargestellt:

| POO My, ||denlifie|[Hex]| Lange m

1 181 5 Obi1 Obj2 Obi2 Obj3 Obj3

% Objekte einfiigen/ersetzen: Hier kann man Objekte einfiigen bzw. ersetzen. Im linken Be-
reich gibt es eine Liste, aus der man die einzufigenden bzw. zu ersetzenden Objekte auswah-
len kann:
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Objekt einfd I ersetzen -
§03E_00 error_cods Tonge: 2 Dytes | | Losition:
£040°00 controlword Isnge: 2 Bytes " wor Obj.1
6041 00 statusword Langs: 2 Bytes 1 | vor Obj2
604D 00 pole number Lange 1 Byte = R
B060_00 modes_of_operation Lange 1 Byte por s
6061_00 modes_of_operation_display Langs 1 Byte " am Ende
B062_00 position_demand_walus Lange 4 Bytes

B063_00 position_actual_ waluex Lange 4 Bytes

6064 position sctusl walus Lings 4 Brtes

N SR T T s 2| _eintagen | ¥ cinfugen

Es kann nur ein neues Objekt einfugt werden, wenn das Kontrollkastchen aktiviert wurde.

Ist das Kontrollkéstchen inaktiv, werden die Objekte ersetzt.
einfugen

Durch Betatigung der Schaltflache einfiigen wird das Objekt an die entsprechende Position

eingefiigt. Diese Schaltflache ist nur sichtbar, wenn das Kontrollkastchen einfiigen aktiv ist.
ersetzen

Durch Betatigung der Schaltflache ersetzen wird das Objekt an der entsprechende Position

ersetzt. Diese Schaltflache ist nur sichtbar, wenn das Kontrollkastchen einfiigen inaktiv ist.

Im Feld Position kann im Einfligemodus angegeben werden, an welche Stelle der neue Ein-
trag eingefigt wird, bzw. im Modus "Ersetzen", welches Objekt ersetzt wird:

 Obj.1
" Obj.2
 Obj.3

erzetzen

% Objekte entfernen: In diesem Feld sind die Kontrollkdstchen der Objekte zu aktivieren,

die Sie entfernen mdchten:
— O bjekt entfernen

[+ Obj1:  emor_register
[T Obj.2: emor_code
[T Obp3:  position_demand_value

Entfernen |

Ein Klick auf die Schaltflaiche Entfernen entfernt die gewahlten Objekte.

< Werte libernehmen: Die vom Benutzer vorgenommenen Anderungen werden zunéachst nur
im Parametrierprogramm gespeichert. Um diese Anderungen im Servopositionierregler wirk-
sam werden zu lassen, muss diese Schaltflache betatigt werden.
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15.1.4 CANopen: Konfiguration der Factor Group

Unter dem Meni Parameter/Eeldbus/CANopen/Anzeigeeinheiten... konnen Sie die Parameter fir
Positionen, Geschwindigkeiten und Beschleunigungen direkt in den gewlnschten Einheiten am Ab-
trieb angeben bzw. auslesen. Der Servopositionierregler rechnet die Eingaben dann mit Hilfe der Fac-
tor Group in seine internen Einheiten um. Mit Hilfe dieses MenUs kann der Benutzer die Factor Group
fur Positionseinheiten, Geschwindigkeitseinheiten und Beschleunigungseinheiten berechnen und in

den Servopositionierregler Ubertragen.

O

]

Dieses Fenster zeigt nicht die im Servopositionierregler eingestellte Factor Group an, da
eine Bestimmung der Anzeigeeinheiten aus einer vorhandenen Factor Group nicht ein-
deutig ist! Um die Factor Group im Servopositionierregler sicher zu setzen, geben Sie
daher die gewinschten Einstellungen ein und betatigen anschlieRend die Schaltflache
Speichern der factor group im Servopositionierregler.

Physikalische Einheiten - CANopen / Factor Group

rAnzei

Positi U S
€ Inkremente [Ink] .
i  [min*s]

& Umdrehungen [U] & pro Minute
© Grad [] 1)
® D I (" pro Sekunde PR
© Millimeter [mm] [min?]

N ] ~Getriebe ~Vorschubk

Stellen: 1 Antrieb: 1 1.00 mmu

Abtrieb: 1

rUmrechnungsfaktoren (Factor Group)

rphys. Einheit——————

U1

-G
rphys. Einheit——————————

)]
Tmin]

rphys. Einheit—————————
]

[min?]

position factor:
Zahler 32768

Nenner 5

rwelocity factor:
Zahler 2048

Nenner 5

racceleration factor:
Zahler 32

Nenner 75

[" hexadezimale Darstellung

#3 Speichern der Factor Group im Servopositionierregler

X Beenden

Das Menu enthalt die folgenden Elemente:

Anzeigeeinheiten: Hier kann der Benutzer eingeben, in welchen Einheiten er in seiner Appli-

kation arbeiten mochte:

Positionseinheiten: In diesem Feld wird die Einheit der Lagewerte ausgewahlt.

Geschwindigkeitseinheiten : In diesem Feld wird die Zeiteinheit fir die Geschwindigkeit ein-

gestellt.

Die

Beispiel:

Positionseinheit =

verwendete

llmmll

Positionseinheit

wird im

Geschwindigkeitseinheit = "pro Sekunde"
Resultierende Geschwindigkeitseinheit = "mm/s"

Feld

dartiber

eingestellt.

Beschleunigungseinheiten: In diesem Feld wird die Zeiteinheit fir die Beschleunigung ein-
gestellt. Die verwendete Positionseinheit wird im Feld Positionseinheiten eingestellt.
Besipiel:
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7
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7
*

7
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Positionseinheit = "U"
Beschleunigungseinheit = "s*"
Resultierende Beschleunigungseinheit = "U/s?"

Einstellungen:

Nachkommastellen: Die Anzahl der Nachkommastellen gibt die maximale Auflésung
der Werte an.
Besipiel:

Nachkommastellen = 2

Positionssollwert = 123,40 U

Es wird ein Zahlenwert von 12340 Ubertragen. Die minimale Auflosung fir die-
sen Wert betragt 0,01 U

Getriebe: Nutzt die Applikation ein Getriebe und soll dieses in abtriebsseitigen Einheiten para-
metriert werden, muss an dieser Stelle das Verhaltnis von Antrieb und Abtrieb eingegeben
werden.

Vorschubkonstante: Handelt es sich um eine translatorische Applikation (z.B. Linearachse),
muss angegeben werden, wie die Umrechnung von Motorumdrehungen in die lineare Einheit
erfolgt. Bei rotatorischen Applikationen ist dieses Eingabefeld gesperrt.

Umrechnungsfaktoren: Hier wird die resultierende Factor Group fliir Position, Geschwin-
digkeit und Beschleunigung angezeigt. Auf Wunsch kann der Benutzer die resultierenden
Werte der Factor Group hexadezimal oder dezimal anzeigen lassen. Dazu ist das Kontroll-
kastchen hexadezimale Darstellung zu markieren.

Speichern der factor group im Servopositionierregler: Bei Betatigung dieser Schaltflache
werden die ermittelten Werte flr die Factor Group in den Servopositionierregler gespeichert.

15.1.5 CANopen: Anzeige des Steuer-/Statuswortes

Unter dem MenU Parameter/Eeldbus/CANopen/Diagnose/Steuer-/Statuswort... werden die aktuel-
len Werte des CANopen Steuer-/Statuswortes angezeigt.

Weitere Informationen zu CANopen finden Sie im mitgelieferten CANopen-Handbuch.
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CANopen: Steuer-/Statuswort
[V steuerwort i ird

uuuuuuuuuu t

Wert 0xD000 Wert 0x001F

O Steuerung der Zustandsiabergange O Zustand des Reglers
der 2 al gange O Zustand des Reglers

() der Zi abergange @ Zustand des Reglers

O der 2 al gange O Zustand des Reglers

O new_set_point O voltage_enabled

O change_set_immediately O Zustand des Reglers

O relativ O Zustand des Reglers

() reset_fault () Warnung

() Halt () unused

O reserviert O remote

O reserviert O target_reached

O reserviert O internal_limit_active

O reserviert O sel_point_acknowledge

() reserviert () following_error

O reserviert O unused

O reserviert O trigger_result

Zustande
IVBils [7.3,2,1,0]: Disable voltage ‘ IVBils [6,5.3,2,1,0]: FAULT
L

Das Fenster enthalt die folgenden Elemente/Funktionen:

7
L X4

7
L X4

Steuerwort anzeigen

Uber dieses Kontrollkistchen kann die Anzeige des Steuerwortes ein- bzw. ausgeschaltet
werden. Die Anzeige des Steuerwortes kann nicht ausgeschaltet werden, wenn das Status-
wort nicht angezeigt wird.

Statuswort anzeigen

Uber dieses Kontrollkastchen kann die Anzeige des Statuswortes ein- bzw. ausgeschaltet
werden. Die Anzeige des Statuswortes kann nicht ausgeschaltet werden, wenn das Steuer-
wort nicht angezeigt wird.

Der aktuelle Wert des Steuer- bzw. Statuswortes wird als hexadezimale Zahl dargestellt.

Wert 0x0000 | ‘ wert 0x001F

Die einzelnen Bits werden als LEDs dargestellt. Die oberste LED stellt Bit 0 und die unterste
LED Bit 15 des jeweiligen Wortes dar. Da das Steuer- und Statuswort in den verschiedenen
Betriebstarten unterschiedlich belegt sind, werden die dargestellten Texte je nach Betriebsart
und Bitbedeutung angepasst.

Zusatzlich wird beim Steuerwort das zuletzt empfangene Kommando und beim Statuswort der
aktuelle Zustand in Klartext dargestellt. Die Bits, die zur Bestimmung des Kommandos/Zu-
standes ausgewertet  werden, sind in eckigen Klammern angegeben.

d 2
’75“3 7, 3,2,1,0]: Disable voltage ‘ ‘ ’75“3 I6,5,3,2,1,0]: FAULT

15.1.6 CANopen: Anzeige der PDO-Daten

Unter dem Menl Parameter/Feldbus/CANopen/Diagnose/PDO-Daten... werden die aktuellen Daten
der RPDOs bzw. TPDOs angezeigt.

Weitere Informationen zu CANopen finden Sie im mitgelieferten CANopen-Handbuch.
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CANopen: PDO-Daten

TRPDO: T TPDO:

v RPDO 1 v TPDO1
0x1211213433323100 0x3F00ES0300000000

RPDO 2 TPDO 2
Keine Daten ‘ Keine Daten ‘

RPDO 3 TPDO 3
kKeine Daten kKeine Daten

RPDO 4 TPDO 4
Keine Daten Keine Daten

Anhand der dargestellten Zeichen ist es z.B. mdglich, Zuordnungen von Daten bzw. Vertauschungen
in Datenfeldern zu erkennen. Die Reihenfolge der Bytes flir 2 Byte bzw. 4 Byte Datentypen entspricht
stets ,Low Byte ... High Byte®“. Zur Interpretation der Daten empfehlt sich den Vergleich mit dem einge-
stellten PDO-Mapping (s. Meni Parameter\Feldbus\CANopen\PDO-Konfiguration).

Falls die gemappten Objekte weniger als 64 Bits belegen, werden die dargestellten PDO-Daten mit
Nullen aufgefiillt, bis die 64-Bits erreicht sind.

Das Fenster enthalt folgende Elemente:

< RPDOs
Anzeige der Daten der RPDOs (Master - Servopositionierregler). Die Anzeige kann fir jedes
RPDO (ber das entsprechende Kontrollkdstchen RPDO x aktiviert bzw. deaktiviert werden.
Die dargestellten Daten sind folgendermalen zu interpretieren.
Eingestelltes RPDO-Mapping:

! icht: Receive-PDOs

RPDO  (ldentifier |Lange |Ohjekt1 Ohjekt 2 Objekt 3 Ohjekt 4 Ubertragungsart
.

2. %301 0 Bytes 0 SYNC
3 Ox401 0 Bytes 0 5YNC
4. Oxa01 0 Bytes 0SYNC

Darstellung der empfangenen Daten mit Zuordnung zu den CANopen-Objekten:

v RPDO 1
0x1211213433323100

controlword 6040, 00, I
modes_of_operation 6060, 00,
target_position 607A,_00,

irrelevante Daten (Pl Iter)

< TPDOs
Anzeige der Daten der TPDOs (Servopositionierregler - Master). Die Anzeige kann fir jedes
TPDO Uber das entsprechende Kontrollkdstchen TPDO x aktiviert bzw. deaktiviert werden.
Die dargestellten Daten sind folgendermalen zu interpretieren.

Eingestelltes TPDO-Mapping:

v icht Transmit-PDOs

TPDO  |ldentifier |Lange |Objeki1 Ohjekt 2 Ohjekt 3 Objekt 4 Ubertragungsart  |Wert
1.

2 1281 0 Bytes Anderung 0,0ms
3 0381 0 Bytes Anderung 0,0 ms
4. 0x481 0 Byles Anderung 0,0ms

Darstellung der gesandten Daten mit Zuordnung zu den CANopen-Objekten:
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v TPDO 1
0x3FO0ES0300000000

statusword 6041, _00,

position_actual_value6064, 00,

irrelevante Daten (Platzhalter)

15.1.7 Einstellung der PROFIBUS-DP-Kommunikationsparameter

Unter dem Menli Parameter/Feldbus/PROFIBUS/Betriebsparameter kénnen Sie die PROFIBUS-D-
P-Kommunikationsparameter des Servopositionierreglers MDR 2000 mit Technologie-Steckmodul
PROFIBUS-DP auf Ihr PROFIBUS-DP-Netzwerk anpassen.

™ PROFIBUS aktiv

126
W e

+ Offset aus: 1]

Slave-Adresse

v Addition von DIND._DIN3 zur Slave-Adresse
[~ Addition von AINT zur Slave-Adresse
™ Addition von AIN2 zur Slave-Adresse
Effektive Slave-Adresse: 126 = 0x7E

X Abbruch | 7 Hilfe

Die PROFIBUS-DP-Kommunikation kann tber das Feld Profibus aktiv ein- und ausgeschaltet werden.

Weiterhin kdnnen Sie folgende Parameter festlegen:

*,
o

Slave-Adresse: Dieser Parameter beinhaltet die Basis-Slave-Adresse des entsprechenden
Gerates. Auf dieser Adresse basieren die Identifier der einzelnen Nachrichten. Jede Adresse
darf in einem Netzwerk nur einmal vergeben werden. Es ist méglich, dass in die Berechnung
der Slave-Adresse zusatzlich die digitalen Eingénge einbezogen werden (siehe unten).

Addition von DINO...DIN3 zur Slave-Adresse: Zur Basis-Slave-Adresse wird der Wert der di-
gitalen Eingdnge DINO..DIN3 addiert. Die Eingangskombination wird nur direkt nach dem Ge-
rate-Reset einmal ausgelesen. Somit kdnnen durch einfache Briicken nach 24V im Steckerge-
h&duse von X1 bis zu 16 verschiedene Gerateadressen vergeben werden.

Addition von AIN1 zur Slave-Adresse: Der analoge Eingang AIN1 wird mit einer Wertigkeit
von 16 zur Bildung der Slave-Adresse einbezogen. Fir einen Low-Pegel kann er unbeschaltet
bleiben, fir den High-Pegel muss dieser Eingang auf V.« = 10V gebrlickt werden.

Addition von AIN2 zur Slave-Adresse: Der analoge Eingang AIN2 wird mit einer Wertigkeit
von 32 zur Bildung der Slave-Adresse einbezogen. Fuir einen Low-Pegel kann er unbeschaltet
bleiben, fir den High-Pegel muss dieser Eingang auf V.. = 10V gebrickt werden.
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Bestimmte Profibus-Parameter werden erst nach der Durchfiihrung eines Save und Reset aktiv. Dies
wird durch einen Hinweistext angezeigt und einer entsprechenden Schaltflache.

15.1.8 Design der Profibus-Telegramme

Unter dem MenlU Parameter/Eeldbus/PROFIBUS/Telegrammeditor Profibus kdnnen Sie die Profi-
bus-Telegramme fir ihre Applikation anpassen. Es erscheint folgendes Mend:

Telegrammeditor Profibus

T

* Empfangstelegramm { Master >> Slave )
¢ Antwortteleyramm { Slave >> Master )

“Tel i
—|Empfangstelegramm 0 ¥

AR = 1 : Eintrag = 2010.0 (1 Byte ) Eintrag andern |
ADR = 2 : Eintrag = 967.0 (2 Bytes)

ADE = 4 - Eintrag = 1001.0 (4 Bytes)
ADE = 8 : Eintrag = 1001.1 (4 Bytes)
ADE = 12 - Eintrag = 1001.5 (4 Bytes) |

Eintrag anfigen |

Untersten Eintrag loschen

Speicherbelegung: 16 Bytes

'— dazugehoriges |Antworttelegiamm 0 |

v DK

Im Bereich Telegrammtyp kdnnen Sie auswahlen, ob Sie Empfangstelegramme oder Antworttele-
gramme edieren wollen. Im oberen Teil des Bereiches Telegrammeditor kénnen Sie das Empfangs-
bzw. Antworttelegramm dann auswahlen. Falls es sich um ein Empfangstelegramm handelt (Master >
Slave) kénnen Sie das dazugehdrige Antworttelegramm bestimmen.

Im groRen Fenster ist der Aufbau des Telegramms dargestellt. Fir jeden Eintrag finden sich folgende
Informationen:

7

+» Adresse

R/

<  Kommunikationsobjektnummer

7

% Lange des Eintrags in Bytes

Die Adresse des darauffolgenden Eintrags ist immer die Adresse des aktuellen Eintrags plus der Lan-
ge in Bytes.

Es gibt mehrere Mdéglichkeiten, das Telegramm zu &ndern. Diese sind mit folgenden Schaltflachen er-
reichbar:

R/

% Eintrag dndern

7

< Eintrag anfiigen

R/

< untersten Eintrag I6schen

Beim Klick auf Eintrag @ndern muss vorher eine Zeile im Telegrammfenster selektiert worden sein.
Es erscheint dann folgendes Fenster:

Softwarehandbuch - Servopositionierregler MDR 2000 Ausgabe 3.0



Seite 230

ADE = 1 : Eintrag = 2010.0 (1 Byte ) Eintrag andern *
= 2 : Eintrag = 967.0 {2 Bytes) : -

Eintrag anfugen |

= 5 : Eintrag
RDE = 2 : Eintrag

1001.1 (4 Bytes)
1001.5 (4 Bytes)
Untersten Eintrag loschen |

Eintrag andermn

- [0

[~ hexadezimale Darstellung

SOk | X Abbruch |

dez: 2010.0 hex: 07DA 00

Geben Sie jetzt die neue ID ein. Falls Sie eine hexadezimale Darstellung wiinschen, aktivieren Sie
das Kontrollkdstchen. Nach der Eingabe klicken Sie auf OK. Es wird Uberprift, ob die ID gultig ist.
Wenn ja, wird sie in das Telegramm tGbernommen. Falls nein, erhalten Sie eine Fehlermeldung, und
der Eintrag wird nicht verandert. Ein Klick auf Abbruch beendet diesen Modus ohne Anderungen.

Der Klick auf Eintrag anfiigen generiert einen neuen Eintrag, der an das Ende der Liste gesetzt wird.
Die Eingabe der Daten ist identisch wie bei Eintrag dndern.

Der Klick auf Untersten Eintrag 16schen l6scht — wie vermutet — den untersten Eintrag der Liste.

Unter Speicherbelegung (unter dem grof3en Fenster) finden Sie eine Information, wie viel Speicher
das aktuelle Telegramm benutzt.
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15.1.9 Physikalische Einheiten Profibus

Unter dem Meni Parameter/Eeldbus/PROFIBUS/Anzeigeeinheiten kdnnen Sie die Anzeigeeinhei-
ten fur den Profibus festlegen. Es erscheint folgendes Menu:

Physikalische Einheiten Profibus
Lage Umdrehungen/1000 [U /1000 b

Geschwindigkeit IUmdlehungen}'Minule [U4min] ;I

Beschleunigung |[Umdlehungen pro Minute)/S ekunde [U/min/s] LI

1,0000000000 IKeine Einheit [] =l

SR

Antrieb: |1
Abtrieb: |1

v oK | X Abbruch |

Sie kdnnen Anzeigeeinheiten fur folgende GroRRen festlegen:
< Lage

% Geschwindigkeit

+ Beschleunigung

Bei translatorischen Applikationen kénnen Sie eine Vorschubkonstante definieren sowie ein Getriebe-
faktor bei rotatorischen Applikationen.

o Beachten Sie, dass fir die Berechnung der internen Faktoren die Vorschubkonstante
ﬂ' und das Getriebeverhaltnis berlcksichtigt wird! Daher ist die Vorschubkonstante auf 1,0
zu setzen, sofern sie nicht bendtigt wird, bzw. das Getriebe auf 1:1.

15.1.10 Weitere Unterstiitzung von PROFIBUS-DP-Funktionalitat

Im Mattke ServoCommander-Unterverzeichnis ..\PROFIBUS finden Sie:

7

< Beispielprojekte mit Funktions- und Datenbausteinen fiir SIEMENS S7 (gepackt)

R/

< Geratestammdaten

15.1.11 PROFIBUS: Anzeige des Steuer-/Statuswortes

Unter dem Meniu Parameter/Eeldbus/PROFIBUS/Diagnose/Steuer-/Statuswort... werden die aktu-
ellen Werte des PROFIBUS Steuer-/Statuswortes angezeigt.
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Weitere Informationen zu PROFIBUS finden Sie im mitgelieferten Profibus-Handbuch.

PROFIBUS: Steuer-/Statuswort

[¥ Steuerwort i I
Wert 0x0000 Wert 0x2148
@ oFF1 () Ready to switch on

@ coast stop (OFF2)

) Quick stop (OFF3)

O Enable operation

@) Anstehenden Fahraufirag abbrechen
@ Zwischenstopp

O Fahrautrag aktivieren

O Fehlerquittierung

O Tippen 1 an

O Tippen 2 an

(") Kontrolle durch die 3PS

O Referenzfahrt starten

O Abszolute Positionierung

O Laufende Positionierung unterbrechen

O Ready to operate

O Operation enabled

o Fault present

@ oFF2

@ oFF3

(@) switching on inhibited

O Warning present

O Schieppfehler innerhalb Toleranz
(") Kontrolle durch die SPS

(") Ziel erreicht und im Zielfenster
O Referenzposition galtig

O Traversing Task Acknowledge
O Antrieb gestoppt

O Geratespezifisch
O Geratespezifisch

O Geratespezifisch
O Geratespezifisch

Bits [3, 2,1, 0] Coast stop

Zustande
‘ {an I6. 2,1, 0): SWITCH_ON_INHIBITED

oK

Das Fenster enthalt die folgenden Elemente/Funktionen:

R/
0.0

*,
0‘0

Steuerwort anzeigen

Uber dieses Kontrollkéstchen kann die Anzeige des Steuerwortes ein- bzw. ausgeschaltet
werden. Die Anzeige des Steuerwortes kann nicht ausgeschaltet werden, wenn das Status-
wort nicht angezeigt wird.

Statuswort anzeigen

Uber dieses Kontrollkéstchen kann die Anzeige des Statuswortes ein- bzw. ausgeschaltet
werden. Die Anzeige des Statuswortes kann nicht ausgeschaltet werden, wenn das Steuer-
wort nicht angezeigt wird.

Der aktuelle Wert des Steuer- bzw. Statuswortes wird als hexadezimale Zahl dargestellt.

uuuuuuuuuu

Wert 0x0000

t
Wert 0x2148 |

Die einzelnen Bits werden als LEDs dargestellt. Die oberste LED stellt Bit 0 und die unterste
LED Bit 15 des jeweiligen Wortes dar. Da das Steuer- und Statuswort in den verschiedenen
Betriebstarten unterschiedlich belegt sind, werden die dargestellten Texte je nach Betriebsart
und Bitbedeutung angepasst.

Zusatzlich wird beim Steuerwort das zuletzt empfangene Kommando und beim Statuswort der
aktuelle Zustand in Klartext dargestellt. Die Bits, die zur Bestimmung des Kommandos/Zu-

standes ausgewertet werden, sind in eckigen Klammern angegeben.
iy
’75“3 [3.2,1,0]: Coast stop ‘ ’;i‘ls [6.2,1,0]: SWITCH_ON_INHIBITED
15.1.12 PROFIBUS: Anzeige der Telegrammdaten

Unter dem Meni Parameter/Feldbus/PROFIBUS/Diagnose/Telegrammdaten... werden die Daten
angezeigt, die zyklisch zwischen dem Master und dem Servopositionierregler ausgetauscht werden.

Weitere Informationen zu PROFIBUS finden Sie im mitgelieferten Profibus-Handbuch.
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PROFIBUS: Telegrammdaten

E amm

0xEDDDDS2FO0001 3828000000C 20001 86A0

Antworttelegramm

0xFO100B070000567CO00000610000001F00000060

W OK

Anhand der dargestellten Zeichen ist es z.B. moglich, Zuordnungen von Daten bzw. Vertauschungen
in Datenfeldern zu erkennen. Die Reihenfolge der Bytes fiir 2 Byte bzw. 4 Byte Datentypen entspricht
stets ,High Byte ... Low Byte"“. Zur Interpretation der Daten empfehlt sich den Vergleich mit den Ein-
stellungen im Telegrammeditor (Menl Parameter\Feldbus\PROFIBUS\Telegrammeditor).

Das Fenster enthalt folgende Elemente:

R/

< Empfangstelegramm

Anzeige der empfangenen Telegrammdaten (Master = Servopositionierregler). Die darge-
stellten Daten sind folgendermalen zu interpretieren.

Einstellungen im Telegrammeditor fir das zyklisch empfangene Empfangstelegramm:

* Empfangstelegramm ( Master >> Slave )
“ Antworttelegramm ( Slave >> Master )

~ Telegrammeditor

—— | Empfangstelegramm 0 j

ADR = 1 : Eintrag = 2010.0 (1 Byte )
ADR = 2 : Eintrag = 967.0 (2 Bytes)
ADR = 4 - Fintrag = 1001 0 (4 Bytes)
ADR = 8 : Eintrag = 1001.1 (4 Bytes)
ADR =12 : Eintrag = 1001.5 (4 Bytes)

Darstellung der empfangenen Daten mit Zuordnung zu den Parameternummern (PNUs):

tal
Empfang: gramm

I]xIE[!!]I]I[IISSFIII]I]I]IH 3HBII;II]I]I]I]I]CBIII]I]I]1 BﬁAq
Telegrammheader —1
PNU2010.0

PNU967.0

PNU1001.0

PNU1001.1
PNU1001.5

*,

< Antworttelegramm

Anzeige der gesandten Telegrammdaten (Servopositionierregler > Master). Die dargestellten
Daten sind folgendermalen zu interpretieren.

Einstellungen im Telegrammeditor fur das zyklisch gesandte Antworttelegramm:

o Empfangstelegramm ( Master == Slave )
(o) Antworttelegramm ( Slave »> Master )

~Telegrammeditor

Antworttelegramm 0 j

ADR = 1 : Eintrag = 1500.0 (1 Byte )
ADR = 2 : Eintrag = 966.0 (2 Bytes)
ADR = 4 : Eintrag = 1100.0 (4 Bytes)
ADR = 8 : Eintrag = 1101.0 (4 Bytes)
ADR = 12 : Eintrag = 1102.0 (4 Bytes)
ADR = 16 : Eintrag = 1141.0 (4 Bytes)
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Darstellung der gesandten Daten mit Zuordnung zu den Parameternummern (PNUSs):

Antworttelegramm
[ﬂxFlH I]I]BI]?!]I]I]I]SE?QII]I]I]I]I]I]MII|]I]I]I]I]I]1 Epl]l]l]l]l]ﬁq

Telegrammheader
PNU 1500.0
PNU 968.0

PNU 1100.0
PNU 1101.0
PNU 1102.0
PNU 1141.0

15.1.13 Einstellung der SERCOS-Kommunikationsparameter

Unter dem Menl Parameter/Feldbus/SERCOS... kénnen Sie die Kommunikationsparameter flir den
SERCOS-Bus anpassen. Es erscheint folgendes Menu:

[~ Sercos akhiv
—Baudrate
2 MBaud Aktuelle Baudrate: 2 MBaud
i+ 4 MBaud Antriebzadresse: 0
4 3
" 8 MBaud ) )
Lichtleistung: Igtufe 10 vl
" 16 MBaud
‘JDKI x Abbrechen | ? Hilfe |

Die SERCOS-Kommunikation kann Uber das Feld SERCOS aktiv ein- und ausgeschaltet werden.

Weiterhin kénnen Sie folgende Parameter festlegen:

R/

+ Baudrate: Hier wird die Baudrate eingestellt, mit der der SERCOS - Bus Uber das Netzwerk
kommuniziert. Fir das Netzwerk muss eine einheitliche Baudrate gewanhlt sein. Im Feld Aktu-
elle Baudrate wird die Baudrate angezeigt, die zur Zeit verwendet wird. Da die Baudrate erst
nach dem Einschalten der SERCOS - Kommunikation Gbernommen wird, kann diese von der
gewunschten Baudrate abweichen.

« Antriebsadresse: Geben Sie hier die Adresse an, mit der der Servopositionierregler im SER-
COS - Netzwerk angemeldet sein soll.

% Lichtleistung: Die Lichtleistung der Sendedioden kann hiermit den verwendeten Lichtwellen-
leitern und den verwendeten Leiterlangen angepasst werden. Dabei entspricht eine niedrige
Stufe einer geringen Lichtleistung. Genauere Informationen zur Einstellung der Lichtleistung
kénnen dem SERCOS- Handbuch enthommen werden.

15.1.14 Motion Coordinator MC 2000

Unter dem Meni Parameter/Eeldbus/MC 2000/Betriebsparameter konnen Sie die Kommunikations-
parameter des Servopositionierreglers MDR 2000 fiir das Technologiemodul MC 2000 andern.
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Wobtinn Coordinator WC2000 3

7 Datanaustausch MDRZO0 - MC2000 aktiv

7 KreDf NI LT

Uber das Kontrollkastchen Datenaustausch MDR2000 - MC2000 aktiv kann die Kommunikation des
Grundgerates (MDR 2000) mit dem Motion Control -Technologiemodul (MC2000) ein- bzw. ausge-
schaltet werden.

Der Servopositionierregler, in dem das Motion Control — Technologiemodul steckt, hat stets die Kno-
tennummer 1. Daher kann dieser Wert nicht geadndert werden. Eine CAN-Kommunikation Uber den
CAN-Bus des Grundgerates ist bei gestecktem Modul MC 2000 nicht mehr méglich.

15.1.15 Einstellung der EtherCAT-Kommunikationsparameter:

Unter dem Menl Parameter/Feldbus/EtherCAT/Betriebsparameter konnen Sie die EtherCAT-Kom-
munikationsparameter des Servopositionierreglers MDR 2000 auf Ihr EtherCAT-Netzwerk anpassen.

EtherCAT ist eine Echtzeit-Ethernet-Technologie. Der Servopositionierreglers ist ein EtherCAT-Slave
mit Unterstitzung des CoE-Protokolls (CANopen over EtherCAT).

Ether CAT

[V Ether CAT aktiv (CoE CAMNopen over Ether CAT)

+ Offset aus:

Basisknotennummer u 3‘
(1}

I~ Addition von DINO_.DING zur Knotennummer:
I~ Addition von AIN1 zur Knotennummer
I~ Addition von AINZ zur. Knotennummer

Effektive Knotennummer: il

CAN mui inaktiv =ein, um die deaktivierten Parameter
parametrieren zu konnen!

J e g — X T | ? Hitfe |

Uber das Kontrollkéstchen EtherCAT aktiv (CoE CANopen over EtherCAT) wird die EtherCAT-Kom-
munikation mit dem CoE-Protokoll ( CANopen over EtherCAT ) ein- bzw. ausgeschaltet.

Der EtherCAT-Master verwaltet alle Knotennummern selbstandig, deshalb sind diese CAN-spezifi-
schen Parameter nicht relevant.
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