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1. Sicherheitshinweise

1 SICHERHEITSHINWEISE

Lesen Sie vor der Montage und Inbetriebnahme unbedingt diese Montage- und Inbetriebnahmeanleitung,
damit es nicht zu vermeidbaren Problemen bei der Inbetriebnahme und/oder dem Betrieb kommt.

Bei den Servoumrichtern der Baureihe SDS handelt es sich im Sinne der DIN EN 50178 (friher VDE 0160) um
ein elektrisches Betriebsmittel der Leistungselektronik (BLE) fir die Regelung des Energieflusses in Starkstrom-
anlagen. Sie sind ausschlieBlich zur Speisung von Servo-Maschinen bestimmt. Das Handling, die Montage, der
Betrieb und die Wartung ist nur unter Beachtung und Einhaltung der giiltigen Vorschriften und/oder gesetzlichen
Vorgaben, Regelwerke und dieser technischen Dokumentation zulassig.

Dies ist ein Produkt der eingeschrankten Vertriebsklasse nach IEC 61800-3. In einer Wohnumwelt kann dieses
Produkt hochfrequente Stérungen verursachen, in deren Fall der Anwender aufgefordert werden kann,
geeignete MaRnahmen zu ergreifen.

Die strikte Einhaltung aller Regeln und Vorschriften ist vom Betreiber sicherzustellen.

Die in weiteren Abschnitten (Punkten) aufgefiihrten Sicherheitshinweise und Angaben sind vom Betreiber
einzuhalten.

Vorsicht! Hohe Beriihrungsspannung! Schockgefahr! Lebensgefahr!

Bei angelegter Netzspannung darf das Gehause unter keinen Umstanden gedffnet oder Anschliisse gelost
werden. Ein Offnen des Umrichters ist nur im stromlosen Zustand (alle Leistungsstecker abgezogen) frilhestens
5 Minuten nach Wegschalten der Netzspannung zum Ein- oder Ausbau von Optionsplatinen zulassig. Die
Voraussetzung fiir eine einwandfreie Funktion des Servoumrichters ist die fachgerechte Projektierung und
Montage des Umrichterantriebes. Transport, Installation, Inbetriebnahme und Bedienung des Geréates ist nur
durch, fur diese Tatigkeit qualifiziertes, Fachpersonal zulassig.

Achten Sie vor allem auf:
e Zulassige Schutzklasse: Schutzerdung; Der Betrieb ist nur mit vorschriftsmafigem Anschluss des
Schutzleiters zulassig. Ein direkter Betrieb der Gerate an IT-Netzen ist nicht moglich.

o Installationsarbeiten dirfen nur im spannungsfreien Zustand erfolgen. Bei Arbeiten am Antrieb die
Freigabe sperren und den kompletten Antrieb vom Netz trennen. (Die 5 Sicherheitsregeln beachten)

o Entladungszeit der Zwischenkreiskondensatoren > 5 Minuten.

o Es ist nicht erlaubt, mit Gegenstanden jeglicher Art in das Gerateinnere einzudringen.

* Bei der Montage oder sonstigen Arbeiten im Schaltschrank ist das Gerat gegen herunterfallende Teile
(Drahtreste, Litzen, Metallteile, usw. ) zu schitzen. Teile mit leitenden Eigenschaften kdnnen innerhalb des

Servoumrichters zu einem Kurzschluss oder Gerateausfall fiihren.

. \__/or der Inbetriebnahme sind zusatzliche Abdeckungen zu entfernen, damit es zu keiner
Uberhitzung des Gerates kommen kann.

Der Umrichter muss in einen Schaltschrank installiert sein, in dem die maximale Umgebungstemperatur
(siehe Technische Daten) nicht Giberschritten wird.

Es durfen nur Kupferleitungen verwendet werden. Die zu verwendenden Leitungsquerschnitt ergeben sich
aus der Tabelle 310-16 der Norm NEC bei 60 °C oder 75 °C.

Fiir Schéden, die aufgrund einer Nichtbeachtung der Anleitung oder der jeweiligen Vorschriften
entstehen, iibernimmt die Fa. STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH + Co. KG keine Haftung.

Der Motor muss eine integrale Temperaturiiberwachung besitzen, oder es muss ein externer Motorlberlast-
schutz verwendet werden.

Nur fir den Gebrauch an Versorgungsstromnetzen geeignet, die hochstens einen maximal symmetrischen
Nennkurzschlussstrom von 5000 A bei 480 Volt liefern kénnen.

Technische Anderungen, die der Verbesserung der Gerite dienen, vorbehalten. Die vorliegende
Dokumentation stellt eine reine Produktbeschreibung dar. Es handelt sich um keine zugesicherten
Eigenschaften im Sinne des Gewahrleistungsrechts.
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2 TECHNISCHE DATEN
BaugroRe BG 1 BG 2a BG 2b
Geratetyp SDS 4011 | SDS 4021 | SDS 4041 | SDS 4071 | SDS 4101 | SDS 4141
Nenn-Anschlussleistung 1 kVA 2 kVA 4 kVA 7 kVA 10 kVA 14 kKVA
Nennstrom (Effektivwert, £3%) 1,5A 3A 6A 10 A 14 A 20 A
Max. Ausgangsstrom (max. ca. 5 s, £3%) 3A 6 A 12A 20 A 28 A 40 A
Anschlussspannung (L1-L3)3x230V-10% ... 480V + 10%, 50 ... 60 Hz
Netzsicherungen1 3 X6 AT 3x 10 AT 3x20 AT
Leiterquerschnitt Netzanschluss 1,5 mm? 1,5 mm? 1,5 mm?2 1,5 mm? 2,5 mm? 4 mm?
Leiterquerschnitt Motoranschluss 1,5 mm? 1,5 mm? 1,5 mm?2 1,5 mm? 2,5 mm?2
Leiterquerschnitt Haltebremse min. 0,75 mm?, Spannungsverlust beachten
Leiterquerschnitt ext. 24 V / GND max. 2,5 mm?, Spannungsverlust beachten
Abschaltschwelle Uberspannung 900 vV DC
Taktfrequenz 8 kHz

66 /80 W 330Q/200W

Bremswiderstand intern

max. 10,5 kW fiir 1 s

max. 21 kW fiir 1 s

Bremswiderstand extern?
(Grenzdaten Bremschopper)

> 30 O/max. 1500 W const.
max. 21 kW fir 1 s

>30Q/max. 1

500 W const.

max. 21 kW fir 1 s

Einschaltschwelle Bremschopper

bei A36 > 400 V: 840 ...

870V, bei A36 <400 V:720 ... 750 V

Abschaltschwelle Bremschopper

bei A36 > 400 V: 800 ...

830V, bei A36 <400V:680... 710V

Funkentstérung

integrierter Netzfilter nach EN 55011 Klasse A

zul. Motorkabelldnge

25 m abgeschirmt; 25 - 100 m abgeschirmt mit Ausgangsdrossel

Hilfsspannung 24 V
ohne Bremsanschluss

20

4..288V, 1A

Hilfsspannung 24 V
mit Bremsanschluss

24V -0%...24V +10%, 3 A +0,5Abei EnDat®-Absqutwertgeber

Absicherung 24 V

intern 3,15 AT, extern max. 16 AF wg. Leiterquerschnitt 2,5 mm?

Max. Ausgangsstrom Bremse

2A

Schutzart / Einbaulage

IP 20 / generell vertikal

Umaebunastemperatur 0 ... 45 °C bei Nenndaten,
9 g P bis 55 °C mit Leistungsriicknahme 2,5% / °C
Lagertemperatur -20 °C ... +70 °C, max. Anderung 20 K / h

Luftfeuchtigkeit im Betrieb

rel. Luftfeuchte 85%, nicht betauend

Aufstellhohe

bis 1000 m ohne Einschrankung;
1000 ... 2500 m mit Leistungsriicknahme 1,5% / 100 m

Verschmutzungsgrad Verschmutzungsgrad 2 nach EN 60204 / EN 50178
MaRe B x H x T, ohne Stecker (in mm) 70 x 318 x 255 100x318x255(115x318x255
Verlustleistung 30w 40 W 60 W 90w 160 W 200 W
Lagerfahigkeit 1 Jahr

|- ohne Verpackung 4.4 5,6 7.4
Gewichtin kg :

' - mit Verpackung 5,8 6,9 8,7

! Leistungsschutzschalter - Auslésecharakteristik D nach EN 60898
2 Es werden ext. Bremswiderstande mit thermischer Uberwachung empfohlen. Fiir UL-Einsatz ist dies Pflicht!

2
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3. Mechanische Installation

3 MECHANISCHE INSTALLATION
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3.1 Einbauort

e Betrieb nur im geschlossenen Schaltschrank zulassig.
o Umrichter nur in vertikaler Lage installieren.
¢ Installation oberhalb warmeerzeugender Gerate vermeiden.

e Fir ausreichende Luftzirkulation im Schaltschrank sorgen
(Mindestfreirdume von 100 mm Uber und unter dem Gerét beachten!).

e Einbauort frei von Staub, korrodierenden Dampfen und jeglichen Flissigkeiten (gemafl Verschmutzungsgrad 2 nach
EN 60204 / EN 50178).

o Atmosphérische Feuchtigkeit vermeiden.
e Kondensation z.B. durch Antikondensat - Heizer vermeiden.
e Aus EMV-Griinden Montageplatten mit leitfahiger Oberflache (z.B. unlackiert) verwenden.
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4. Elektrische Installation

4 ELEKTRISCHE INSTALLATION

CONTROLBOX

Resolver doppelt abgeschirmt / oder
] e
FIFEEEE _ .
%E EnDat®-Absolutwertgeber doppelt abgeschirmt
= IO
A
|
- RoLys
Steuerleitungen
Steuerung abgeschirmt
SPS =
abgeschirmt
Schirm
auflegen
Schirm 4
unterklemmen A
Scharfe Kanten,
Verletzungsgefahr
24V geregeltes J/ G poSIDYN®
Netzteil
(]
Netz r
Schirm in unmittelbarer Nahe des
Servoumrichters auflegen.
4.1 EMV-gerechte Montage
Beschreibung Grundsitzlich

* Steuer- und Leistungskabel getrennt verlegen (Abstand >20 cm).

* Netz-, Encoder und Motorleitung raumlich getrennt verlegen.

* Zentraler Erdungspunkt in unmittelbarer Nahe des Umrichters. Hier werden alle
Schirme sowie Schutzleiter von Motor-, und Netzleitung groRflachig aufgelegt.

* Sollwertleitungen geschirmt und ggf. verdrillt.

» Schirm von Steuerleitungen einseitig mit der Bezugsmasse der Sollwertquelle (SPS,
Steuerung ...) verbinden.

Motorleitung (s. Zubehor Kap. 20)
* Geschirmte Kabel verwenden, Schirm beidseitig auflegen.
* Bei Kabellangen > 25 m Ausgangsdrossel einsetzen.

4.2 FI-Schutzschalter

Beschreibung Netzphasen und Nulleiter sind Uber Y-Kondensatoren mit dem Schutzleiter verbunden.
Bei anliegender Netzspannung flie3t Giber diese Kondensatoren ein Ableitstrom zum
Schutzleiter. Der gréRte Ableitstrom ergibt sich im Fehlerfall (unsymmetrische Einspeis-
ung Uber nur eine Phase) und bei Netz-Ein (schlagartige Spannungsanderung).

Der maximale Ableitstrom durch unsymmetrische Einspeisung betragt bei SDS-Um-
richtern 66 mA (Netzspannung 400 V).

Ist kein Verzicht auf FI-Schutzschalter méglich, kann das Problem des Ein- und Aus-
schaltens durch den Einsatz von selektiven FI-Schutzschaltern (Abschaltverzégerung)
oder FI-Schutzschaltern mit erhéhtem Auslésestrom (z.B. 300 oder 500 mA) entscharft
werden. Es dirfen ausschlieBlich allstromsensitive FI-Schutzschalter eingesetzt werden.
Es wird nicht empfohlen, mehrere Gerate an einem Fl-Schutzschalter zu betreiben.
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4. Elektrische Installation

4.3 Zwischenkreiskopplung

4.3.1 Direkte Kopplung von Geriten

Beschreibung Alle gekoppelten Gerate sind Uber eine gemeinsame Netzsicherung anzuschlie3en. Die
Sicherung darf 20 AT nicht Gberschreiten. Die maximal mdgliche Antriebsleistung wird
dadurch auf ca. 10 kW begrenzt.

x12  xum|L1]L2]L3[PE]JJu+ U-]x12

4.3.2 Kopplung von Geraten mit DC-Absicherung

Beschreibung Jedes Gerat erhélt eine eigene Netzsicherung entsprechend technischen Daten, Kap. 2.
AuBerdem ist jedes Gerat im Zwischenkreis U+ und U- mit der gleichen Stromstarke
abzusichern, die Sicherung muss furr eine Spannung von je 2 x 500 V DC geeignet sein
und eine trage Auslésecharakteristik haben. Leitungen ab 30 cm Lange miissen
geschirmt ausgefihrt werden.

xu[L]L2L3[PEJuHU-|x12  xn[L1]L2]L3]PE] fu+U-]x12

10 00 oo o

____________ o --F-F---cc - _——d -4 -

Bremswiderstand bei Interne Bremswiderstande kdnnen aktiv bleiben, die Bremsleistung wird gleichmagig auf-
Zwischenkreiskopplung geteilt.
WICHTIG

Widerstandstyp A20 korrekt setzen. Bei einer reinen Zwischenkreiseinspeisung ohne
Netzanschluss ist A38=1 zu setzen.
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4.4 Elektrische Installation

Beschreibung

Motorsteckerausfiihrung
bis Marz 1999

Schirmauflage bei
STOBER - Leistungskabel

Motorsteckerausfiihrung
ab April 1999

e Umrichter nur am dreiphasigen, geerdeten Industrienetz anschlieRen.

e Absicherung der Netzeinspeisung und der 24 V- Versorgung durch Anwender
(s. Kap. 2: Technische Daten).

¢ Leistungs- und Steuerkabel getrennt verlegen (Abstand > 20 cm)

HINWEIS

Beim Verlegen der 24 V Bremsleitungen im Motorkabel missen die Bremsleitungen
separat abgeschirmt sein, falls die Bremse vom Umrichter direkt angesteuert wird.

Bei den bis Marz 1999 ausgelieferten Geraten ist der Motorstecker X13 anders orientiert
als die vorderen Leistungsstecker X11 und X12.

Geriéte-

unterseite X11 X12 X13

v
\
(o] ] ] ) ] ] I

Motorstecker-
ausfiihrung
bis Marz 1999

ACHTUNG

Beim Austausch dieser dlteren Gerate durch neue ist der Motorstecker neu zu
verdrahten. Die alte Belegung ist spiegelbildlich verkehrt und fiihrt zu Schaden am
Umrichter und Motor !

Mit beigefligter Schelle die Abschirmung mit dem HF-Bezugspotential (Montageplatte
und Umrichtergehause) verbinden. Sollte dies nicht mdglich sein, kann die Abschirmung
(rote Litze) an der PE-Klemme des Gerates angeschlossen werden.

X11 X12 X13 Geréteunterseite
Motorstecker-
ausfiihrung
[ ][] ][ [ ab April 1999
N N G
ols [Hays
c1 U T T~ IS
] 3 £
Tt 6
CF--/-7/-74 Ny [
% N A yrg—+— o
QI ) B
L1 L2 L3PE TA-H-F171 S
S ' 22
Schirm groffléchig (Schelle)| £ | : c O
an der blanken Montage- T4 g1 S
platte in unmittelbarer Nahe [ S|=| ||z *g : 5 S
des Umrichters anlegen. é 3l EEER o *g * Adern im STOBER -
—| —| | D> ; | E A .
|| — 5 3 Leistungskabel
= m 9o ** Bezeichnung im

D
€

Klemmkasten

HINWEIS

Fir die Ansteuerung einer Motorhaltebremse ist folgendes zu beachten:

Bei einer direkten Bremssteuerung fallt im Umrichter eine Spannung von ca. 1,3V ab
(Verpolungsschutz und EMV-Drosseln).

Permanentmagnetbremsen benétigen eine Spannung von 24 V (maximal + 5%).
Federdruckbremsen bendétigen eine Spannung von 24 V (maximal + 10%).

Bei zu grof3en oder zu kleinen Spannungen arbeiten die Bremsen nicht mehr korrekt und
kénnen zerstdrt werden.

Der Parameter F08 aktiviert die automatische Bremssteuerung.

F08=0: Die Bremse wird gleichzeitig mit der Freigabe geschaltet und die BE-Funktion
.Bremse o6ffnen” ist ohne Funktion.

F08=1: Die automatische Bremsansteuerung durch den SDS 4000 ist aktiv und die BE-
Funktion ,Bremse 6ffnen” funktioniert bei deaktivierter Freigabe.
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4.5 Motoranschluss, Haltebremse, X13

Beschreibung Der Motor wird zusammen mit der evtl. vorhandenen Haltebremse am Stecker X13 (Ge-
rateunterseite) angeschlossen. Die Haltebremse kann vom Umrichter direkt angesteuert
werden. Bei externer 24 V Versorgung muss diese daflr entsprechend ausgelegt sein.

e Motor nur mit abgeschirmtem Kabel anschlie3en

¢ Schirm beidseitig auflegen

e Umrichterseitig Schirm mit einer Schelle gro3flachig an der blanken Montageplatte
befestigen.

Werden im Motorkabel Leitungen zur +24 V Haltebremse mitgefiihrt und vom Umrichter
angesteuert, miissen diese separat geschirmt werden! Schirme beidseitig verbinden.

Klemmenkasten
ED / EK/ES - Motor

Anschluss an Servoumrichter Variante fiir getrenntes
Bremsenanschlusskabel
L L
= u(u1 1(W2 1BD1 24VDC =
( J)g) @J ) 1(W2) 1BD1 24VDC
V(V1) 2(U2) 1BD2 OV 2(U2) 1BD2 0V
W(W1)

ﬁM1 M2 M3ﬁ

: ] Anschluss an

l lQ OO J Servoumrichter
* (U, V, W)
||

‘ Anschluss Thermischer Wicklungsschutz

1TP1 1TP2
PTC Thermistor (Kaltleiter
ED/EK ( )

ﬂ O O Option fiir ES-Motoren:
Olo Thermokontakt (Offner)

b ||

D

Metrische Verschraubungen

Motor Mo [ m2 | w3
ED2 — ED3 Nur Leistungsstecker
ﬁ ED4 — ED5 / EK5 20 16 12
é ED7 / EK7 25 20 12
ED8 / EK8 40 40 20
ES3. Nur Leistungsstecker
@ ES4. 20 16 12
ESS5. 25 20 12
ES7. 25 20 12
Iégs/tltilzg/sEséefll\(nﬂtor Leistungsstecker STOBER-Kabel
u 1 1
\Y 2 2
W 6 3
Draufsicht = = +
Buchsenseite +24V 4 4
Leistungsstecker oV 5 5
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4.6 Bremswiderstand, X12

Beschreibung

SDS Servoumrichter sind standardmafig mit einem Bremswiderstand ausgerustet. Zur
Aktivierung des internen Bremswiderstandes muss eine Briicke zwischen R1 und R2
verdrahtet werden. Technische Daten s. Seite 2. Bei gréReren Bremsleistungen muss
ein externer Bremswiderstand angeschlossen werden. Der Anschluss erfolgt auf der
Unterseite, Stecker X12:

Intern Extern
Geréteunterseite  X12 Geréteunterseite X122

Briicke zwischen
R1 und R2 nur bei Nutzung des
internen Bremswiderstands !

Briicke zwischen Anschluss zwischen
Interner Bremswiderstand R1 und R2 -
Externer Bremswiderstand entfallt R1 und U+

Langere Zuleitungen zum ext. Bremswiderstand (> 30 cm) miissen abgeschirmt sein.
Der Bremschopper spricht bei einer Zwischenkreisspannung von 840 - 870 V an
(abhanging von A36). Bei einer Zwischenkreiskopplung mehrerer Geréate uber die
Klemmen U+ und U- kénnen die int. Bremswiderstande bei allen Achsen aktiv bleiben.
Die Charakteristik des Bremschoppers sorgt fiir eine gleichmaRige Verteilung der
Bremslast Giber alle Umrichter, die auch eine unterschiedliche Stromstarke haben diirfen.
Der Strom des internen Bremswiderstands wird tiberwacht und durch ein thermisches
it-Modell gegen Uberlast abgesichert.

ACHTUNG

Beim externen Bremswiderstand werden Typen mit integriertem Uberstromrelais
empfohlen, um thermische Schaden durch Uberlastung zu vermeiden.
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ANSCHLUSSBELEGUNG

Dieses Kapitel erlautert die Position, Bezeichnung und die Belegung der Klemmen.

5.1

Klemmeniibersicht

Gerateunterseite

X41 EnDat®-Absolutwertgeber
X40 Resolver

X20 Encoder
X3 Service

X11/0

X224V

X11 X12 Rpaiast  X13 Motor / Bremse
o\ /
[L1 1413 P
(], ] e i ] IE@E..!I@E
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5.2 Kilemmenbelegungen
5.2.1 Klemme X1 (1/0)

Analog ...

SDS 4000
Steuerungen X1
ANALOG GND p—+— —+—o—(mm—t—| 1 [ANALOG GND
u - !
] I 1 1
I 1 1 1
SOLLWERT1 (10 V) P~ | Vs ==—1->| 4 | REF.VALUE1
L AN | 5 | AET
[}
I 1 1 1
SOLLWERT2 (+10 V) p—_ ' % ==—1->| 6 | REFVALUE2
I : , -t 7 AE2
1
ANALOG EIN | == < | 8 | ANALOG OUT1
ANALOG GND ==—1-<—| 9 | ANALOG OUT2
ANALOG EIN ==t |10| AGND
1
- 0- - - - - - - - - -
Digital ... SDS 4000
Steuerungen X1
Sicherheits- o—{(m——t— \2_ RELAY1
schaltung . (__ '3 READY
-
o—((wmmt—» | 11| INPUT BE1
+ 24V +2fi/ o_(__—> 12| INPUT BE2
o—((mm=t—» [13 | INPUT BE3
o—(mmmt—» [14 INPUT BE4
3k3 3k3 o—( =mm1—» | 15| ENABLE
< ) o—(mmmt«— |16 | OUTPUT BA1
« o—(mmmt<—[17| OUTPUT BA2
GND DIG. I/0 [ o—(-—— 18| DGND
5.2.2 Klemme X2 (24 V)
X2 (24 V
HINWEIS
N ~___ | | — o
*24V . 0 24V L1 Der Stecker X2 darf mit maximal 6 A
+24 ‘ 1| )— = —F———o L2 belastet werden. Héhere Stréme
zerstoren den Stecker und den SDS.
XGND|@) [-f—==— —= L3 Dies ist beim Schleifen der 24 V tiber
XGND O~ _—DT i mehrere Gerate zu beachten.
R

A Verpolung fiihrt zu Schaden am Gerat.

10
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5.2.3 Klemmen: X3 (Service), X20 (Encoder), X40 (Resolver), X41 (EnDat®-Absolutwertgeber)

X41 EnDat®-Absqutwertgeber X40 Resolver
© © ©
gszoﬁge ; 9 s.Tabelle ~ NC 1| = |6 prc
(GND) o) |10 ov-sense 83 PTC 2| |08 |7 s4 Sin+
s. Tabelle 3 | |08 < 33 . 00
03| |11 s. Tabelle < 131 S2 Sin- 3 09| 18 s3Cos+
Up 10V geregelt 4 | |03 8o ) o
03| [12 Up-Sense 8o S1Cos- 4] |0 9 R2 Ref+
DATA+ 5 o
08 13 DATA- R1 Ref- 5
NC 6 o 14 PTC @ @
PTC 7
CLOCK+ 8 @ 15 CLOCK- o)
Qo
o
X41 EnDat®-Absolutwertgeber @ rd
Pin H40=1 H40=2 H40=3 °
! Sin/Cos Encoder | Schrittmotor @
1 B B+ Freq.+ X20 Encoder
3 |A- A+ Vorz.+ @
9 | B+ B- Freq.- s. Tabelle 5 9 NC
11 | A+ A- Vorz.- ‘\\S-:abe"e 4 8 +8V, 250 mA
Standard: EnDat®-Absolutwertgeber @ l\ll\juulllt g 7 s. Tabelle
6 s. Tabell
) PGND 1 S 1abele
X3 Service /| CAN
X20 Encoder
H20=1
PGND1 5 Eincoderin _ H20=4 H20=5
D 4 © Pin| H20=2 | H20=3 | g SsI
. StepMotin| «. . .
TxD 3 Eincoder Simulation | Eingang
RxD 2 S Simulation
+8V 1 4 A- Freq.- CLK+ CLK-
) 5 A+ Freq.+ CLK- CLK+
6 B+ Vorz.+ DATA+ DATA+
7 B- Vorz.- DATA- DATA-

5.2.4 Klemmen X11, X12 (Rgaliast) und Klemme X13 (Motor)

Anschluss Motorklemmkasten

R
X13
oo A A W (IWI) E
W (1W1) | @I={orilo—m—i— .
[P S K v @aviy" |
Vo) @ oot '
U(1U1) (@Ot - !
PE_ [@o—qi— = |
Bremse + + >l 1BD1(1W2)=+24V* !
(Dn) (@O |
Bremse — | @ |- iy i) 1BD2(1U2)=0V X
(1BD2) '
X12 RBallast

interner E

Bremswiderstand !

X1

PE 0f o %) o PE :

L3 "3—-3*—%—)./_“3

L2 i I F1 /:‘/_OLZ ga}GOH |

L1 0 D-o—fF=— oL ZE
SDS 4000 -+ '

Motoranschluss SDS 4000

W (1W1)
V (1V1)
U (1U1)
PE

Bremse +
(1BD1)

Bremse —
(1BD2)

X13

@l=
Q1
QI
Q1
Dllx

——° 6
—o 2
—o 1
—o 3%+

L o4

@n3

_05

X12 RBallast

externer

Leistungsstecker ED/EK/ES-Motor

Draufsicht Buchsenseite

Bremswiderstand

* Bezeichnung im Klemmkasten

11
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5.3 Steuerteil, Klemmleiste X1
Klem- | £\ ktion Beschreibung
men
1 AGND: Bezugsmasse fir Bezugspotential fir die Klemmen X1.4 bis X1.9
Analogsignale
2 Zeigt die Betriebsbereitschaft des Servoumrichters an
Relais 1 / Betriebsbereit (:Re|ais geschlossen)
max. 24 V DC, 42V AC, 0,5 A
3 Funktion programmierbar unter F10
4 S\”i'ﬂ%e{;‘gs.“? 2A()E|1(Q Funktion programmierbar unter F25
Afl_ ’ 1 i B't ’ Werkseinstellung: F25=10:Sollwert,
5 utiosung 14 B 10 V = 3000 Upm (= D02)
Ta=1ms
6 Analogeingang AE2
0..x10V, Ri=20 kQ, Funktion programmierbar unter F20
Auflosung 12 Bit Werkseinstellung: F20=0: inaktiv
7 Ta=4ms
Analogausgang 1, Ta =4 ms . .
+ 10V, Ri = 2.2 kQ, Auflésung 10 Bit | -;unktion programmierbar unter F40
8 Werkseitig kalibriert fir eine Last Werkseinstellung: F40=4:n-Motor,
v 9 10 V = 3000 Upm (= C01 n-Max)
=20 kQ
Analogausgang 2, Ta=4 ms . .
£ 10V, Ri = 2.2 kQ, Auflésung 10 Bit | Funktion programmierbar unter F45
9 e L Lo Werkseinstellung: F45=1:/-Motor;
Werkseitig kalibriert flir eine Last 10V = 24
; = 20 kQ nenn
2 AGND: Bezugsmasse fiir Bezugspotential fir die Klemmen X1.4 bis X1.9,
w 10 A - . .
5 nalogsignale intern verbunden mit X1.1
E 11 Binareingang BE1
o * 8:Halt Freiprogrammierbare Eingénge. Funktion wird mit L-Pegel:
< — den Parametern F31 bis F34 festgelegt. 0..7V/0mA
S 4o |Binareingang BE2 Abtastzeit Ta = 4 ms. Beim Anschluss eines HTL-
% * 6:Drehrichtung Inkrementalgebers an BE1 und BE2 ist die max. H-Pegel:
BinZrei BE3 Eingangsfrequenz +12...30V/
13 " 'gn%re;’ngzzglt iR 80 kHz. Bei den Funktionen Posi.Next, Posi.Start 7 mA
:Schnellhalt (mit Rampe) und Sync.Freilauf arbeitet BE1 verzégerungsfrei.
. . . Storfestigkeit:
Binareingang BE4 * Werkseinstellung des Umrichters
14 |, O:inaktiv EN 61000-4
15 Freigabe, Ta =4 ms Freigabe Leistungsteil, = F38. Ri=3.3 kQ
Die Anschlussbeispiele gelten fiir beide
Bindrausgange.
Binarausgang BA1' ESte“igﬂlg
16 open collector, max 36 V, ! %3
g‘aﬁ( 10\/\??’ Tta =d4>mSS3 KO Freiprogrammierbare 1t % BA1
uliup-iderstand = 5, Ausgange. %Z\\ 5W  [17] !
Funktion wird mit dem gl 2GND;
Parameter F80 (BA1) = |
und FOO (BA2) e
festgelegt. 'Steuerung
Binarausgang BA2' geleg IDNERTIY
open collector, max 36 V, Taac |
17 _ 16 VINDZAR
max 10 mA, Ta = 4 ms %Z\\ 25w L17BA2_, Digital 2
Pullup-Widerstand > 3,3 kQ gl DGND! Az 3
~J l
18 | DGND: Digitale Masse Bezugspotential fir die Klemmen X1.11 bis X1.17.

! Auswertung der Ausgénge Uber invertierende Interfaceklemmen, z.B.: Phoenix DEK-REL-24/1/1

12
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5.4 X3 Servicestecker (RS232, CAN)

Einleitung

PIN-Belegung

FDS-Kabel-G3, Kt.-Nr. 41488

An den Servicestecker X3 kann ein PC oder die ext. Bedieneinheit Controlbox ange-
schlossen werden. Beim Anschluss an den PC kann das gleiche FDS-Kabel G3 (Kt.-Nr.
41488) verwendet werden wie fiir die Frequenzumrichter POSIDRIVE® FDS 4000.

I

X3 Pin| 1 2 3 4 5 6 7 8 9
Signal | +8V | RxD | TxD | TxD | PGND' | CANL | Me™M | cANH
verbunden
1) Die Masse PGND (Peripherie-GND) ist galvanisch von Digitalmasse DGND am Stecker X1 getrennt.
Sami A i
03 > —3 a
o FDS-Kabel G3
4> Kt.-Nr. 41488 40
5 5

Gehéause

Verbindungskabel zwischen serieller Schnittstelle des PC (Notebook) und serieller
Schnittstelle X3 des SDS darf NICHT durch handelsiibliches serielles Verbindungskabel
ersetzt werden, dies ist nur mit entsprechendem Adapter (Kt.-Nr. 41489) mdglich.

Die +8 V-Versorgung an Pin 1 ist ausschlieBlich zur Versorgung einer Controlbox
bestimmt.

ACHTUNG

Ein Kurzschluss gegen Masse kann zum Reset des Prozessors fiihren.

Uber die RS232-Schnittstelle kann eine Low-Cost-Vernetzung mehrerer Umrichter durch
einen ,RS232-Ring“ durchgefiuihrt werden:

PC SDS SDS

Tx|: > :le > :|Rx

Rx[_] [j Tx [ ] Tx

Die Vernetzung Uber einen RS232-Ring wird vom FDS-Tool unterstiitzt.

Mit dem RS232-Ring besteht die Mdglichkeit, die Umrichter mittels Kommunikation tGber
USS-Protokoll zu steuern.

Weitere Angaben zum USS-Protokoll finden Sie in der USS-Dokumentation
(Impr.-Nr. 441563).

13
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5.5 X40 Resolver

Einleitung In der Werkseinstellung ist ein 2-poliger Resolver als Motorgeber vorgegeben. Beim
Anschluss ist folgendes zu beachten:

Folgendes ist zu beachten: e Fir optimale Storfestigkeit konfektioniertes STOBER - Kabel verwenden

Nur Resolverkabel mit paarweise verdrillten und abgeschirmten Adern verwenden
Querschnitt 0,14 mm? [LIY (C) Y3 (2 x 0,14) + (2 x 0,25)]

Fir die Kaltleiterauswertung 2 Adern mit 0,25 mm? verwenden

AuReren Schirm beidseitig auflegen, inneren Schirm nur umrichterseitig
AusschlieBlich Sub-D Stecker mit abgeschirmtem Gehause verwenden, wie z.B.
Siemens V42254-A6000-G109

Schirm groRflachig an Steckergehduse kontaktieren

PIN-Belegung

o >—————<

Resolver-
ch stecker

N@@WEW

Geréteoberseite

X40 Resolver (Buchsenleiste)
54321

oEE/e

9876

Signal S3 S1 §4 S_2 PTC_: R2 R1 )
Cos+ | Cos- | Sin+ Sin- Thermistor Ref+ Ref-

X40 Pin 8 4 7 3 6 2 9 5 1

Motor’ 1 2 3 4 6 5 7 8 -

Kabel? ge gn ws br bl rt ar rs -

1) Pin - Nummer des 12-poligen Resolversteckers beim STOBER Servomotor der Baureihen ED/EK/ES
2) Farbe bei Verwendung des STOBER- Resolverkabels

5.6 X20 Encoder IN/OUT (RS422)

Einleitung Der Stecker X20 ist galvanisch getrennt und kann mit H20 fir folgende
Encodereingange /-simulationen konfiguriert werden:
H20=0:inaktiv
H20=1:EncoderSim
H20=2:Encoderin
H20=3:StepMotin
H20=4:SS/ Sim.
H20=5:SS/ Master

H20=1:EncoderSim Die Impulszahl der simulierten Encodersignale (Gegentakt, TTL-Pegel) kann mit H21
(n x 256, max. 4096) eingestellt werden. Beim Einsatz der Encodersimulation ist
folgendes zu beachten:

Folgendes ist zu beachten: ¢ Nur geeignetes Kabel mit paarweise verdrillten und abgeschirmten Adern verwenden.
o Auf der Empfangerseite missen die Leitungen niederohmig abgeschlossen und
differentiell ausgewertet werden (empfohlene Abschlussimpedanz: 150 Q).
e Die Masse am Pin 1 mit der Masse der lUbergeordneten Steuerung verbinden.
o Schirm grofflachig an Steckergehduse kontaktieren und beidseitig auflegen.

14
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H20=2:Encoderin

Folgendes ist zu beachten:

H20=3:StepMotin

H20=4:SSI Sim.

H20=5:SS/ Master

PIN-Belegung

Eingang flr externen Encoder (TTL, differentiell, RS422) mit fmax = 160 kHz. Die
Spannungsversorgung des Gebers muss extern erfolgen, oder es muss ein Geber mit
Spannungsregelung eingesetzt werden, der dann mit der internen +8 V Spannungs-
quelle versorgt werden kann. In H22 werden die Ink/U eingetragen und in H23 das
Verhaltnis ,Motorumdrehung/Geberumdrehung®.

e Es werden nur Spur A und Spur B ausgewertet, nicht die Nullspur.

e Beim Stecker X20 als Gebereingang muss bei Leitungslangen >1 m eine Abschluss-
impedanz von 150 Q zwischen den Signalen A+ und A- sowie B+ und B- extern
geschaltet werden (siehe Bild nachste Seite).

¢ Nur geeignetes Kabel mit paarweise verdrillten und abgeschirmten Adern verwenden.

SDS 4000
X20
A+ | S 5
i t \I . 4 C >
A1 = [0 %
N [ (R
D | b T
€ GNDy L 1
I~ | T\ ]PGND
l;‘ B+ l i : 6
w0 ! | : C D
o | —» | [0 2L
' WRASIEN
S S| +

Eingang flr Schrittmotorsignale (TTL, differentiell, RS422) Frequenz und Drehrichtung
(Vorzeichen). Mit H22 die Ink/U eintragen.

An X20 werden die Signale eines SSI-Gebers simuliert. Dies ist besonders dann interes-
sant, wenn der Motor Uiber einen Absolutwertgeber mit Sinus- / Cosinus-Spur an X41
geregelt wird. Dann kann der absolute Winkel inklusive Multiturninformationen hier abge-
holt werden. Uber H61 I&4sst sich der Code zwischen ,0:gray” und ,1:bindr* umschalten.
Die Ausgabe erfolgt im Format 12 Bit Multiturn, 12 Bit innerhalb einer Motorumdrehung,
das 25. Bit ist immer 0.

Anschluss eines SSI Gebers als externen Lagegeber fir die Positionierung.

Geréteoberseite

X20 Encoder (Stiftleiste)
12345
oo
6789
: 3
X20 Pin 1 2 3 4 5 6 7 8
1) +8V
PGND 250 mA

H20=0 - - - - - -
H20=1 Null+ Null- A- A+ B+ B-
H20=2 - - A- A+ B+ B-
H20=3 - - Freg- Freq+ | Vorz+ Vorz-
H20=4 - - CLK+ CLK- Data+ Data-
H20=5 - - CLK- CLK+ Data+ Data-

1) Die Masse PGND (Peripherie-GND) ist galvanisch von Digitalmasse DGND am Stecker X1 getrennt.

15
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5.7 X411 Absolutwertgeber, Single- / Multiturn

Einleitung

H40=1:SinCos In

H40=2:Encoderin

H40=3:StepMot In

16

Im Unterschied zu X20 bietet X41 keine galvanische 2
Trennung. Deshalb diirfen dort nur geschlossene —4| X41
Messsysteme mit Versorgung Uber X41 betrieben werden.
X41 verfigt iiber eine geregelte Spannungsversorgung © ; °n°n°n°in°°3 ©
(+10 V mit Sense-Leitung, auf +5 V geregelt).

12| [10

e Der Geber muss am Motor angebaut sein, da er
gleichzeitig zur Kommutierung dient. +5V GND
¢ Beim Betrieb von Servomotoren ausschlief3lich original
STOBER-Kabel verwenden!

Der Stecker X41 wird mit H40 konfiguriert:
H40=0:inaktiv

H40=1:SinCos In

H40=2:Encoderin

H40=3:StepMot In

Anschluss von Multiturn- bzw. Singleturn- Absolutwertgebern mit EnDat®-Schnittstelle
und zusétzlicher Sin/Cos-Spur zur exzellenten Drehzahlauflésung fir besten Rundlauf
und Dynamik.

Um den EnDat®-Absqutwertgeber als Motorruckfihrung zu nutzen muss B26=3:X41
gesetzt werden.

e Bei der Parametrierung kann die Stérung ,37:n-Rlickfiihrung* auftreten. Sie lasst sich
nur durch Netz- und 24 V-Aus quittieren (vorher Parameter mit A00=1 sichern !).

¢ Eine dauerhafte Nullpunkt-Einstellung ist mit allen verfiigbaren Referenz-Modi mdéglich
(z.B. Mode 130=3:Referenz setzen). Ein spannungsausfallsicheres elektronisches Ge-
triebe im Umrichter erlaubt bei Linearachsen die absolute Positionserfassung tber
4096x64=262.144 Geberumdrehungen bzw. einen unbegrenzen Verfahrbereich bei
Endlosachsen mit beliebigem Getriebe. Bei Nutzung dieser Fahigkeiten muss die
Nullposition nur nach einem Umrichtertausch neu referenziert werden.

Anschluss von Schrittmotorsignalen (TTL-Pegel) mit Differenzsignalen A+, A-, B+, B-.
Mit H22 die Inkremente pro Umdrehung (Ink/U) einstellen.

Anschluss von Schrittmotorsignalen (TTL-Pegel) mit Differenzsignalen F+, F-, Richtung+,
Richtung-. Mit H22 die Inkremente pro Umdrehung (Ink/U) einstellen.

Geréteoberseite

: X41 EnDat"-
(Buchsenleiste) Absolutwertgeber

87654321

00000000
0000000

B5UBR211109

n

X41 Pin| 1 2|3 |4 5 (6] 7 8 9 10 | 11 12 13 | 14 | 15

Signal Data+ Clock+ ov Up |Data- Clock-
H40=1 | B |OV| A |UPlisgs| - |PTC 422 | B |sense| A* |sense| -485 |PTC| 422
s | o | | =] |~

a'ﬂ;‘:é Frequ+ Morz+ Freg- Vorz-

Motor | 13 |10 |16 | 7 | 14 |-| 6 8 | 12| 4 | 15| 1 17 | 5 | 9

Kabel? or |br/bll ge |br/rt| gr |- |brige|lws/sw| rt |[gn/sw| gn |gn/rt| bl |br/gr|ws/ge

1) Pin - Nummer des 17-poligen E_nDat®—KabeIs flir SDS 4000
2) Farbe bei Verwendung des STOBER-EnDat®-Kabels
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5.8 Encodereingang an BE1/BE2

Beschreibung Ein Encoder bzw. Schrittmotor mit HTL-Spuren kann als externer Geber an den digitalen
Eingangen BE1 und BE2 angeschlossen werden.

Encoder: F31=14, F32=15 Schrittmotor: F31=15, F32=14
BE1 BE1
Vorz.
T UARS s LNy
BE2 BE2
. JuuL
12 By o[12
GND DGND GND DGND
———»{18 »18

Mit F36 werden die Inkremente pro Umdrehung (Ink/U) umgestellt.

5.9 Mogliche Geberkombinationen

Motorriickfiihrung: Betriebsarten:
Resolver Externe Lageregelung Winkelsynchronregelung
0—@ X40 BET (HTL) oder X20 (TTL) oder X41 (TTL)
Freq BE2
Vorz.
oder
@—» X20
oder
SSI
X20 = Simulation
Motorriickfiihrung: Betriebsarten:
EnDat®-Absqutwertgeber Externe Lageregelung Winkelsynchronregelung
(Do (e
oder
SSI
A20 = Simulation

17
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6. Mehrachsbetrieb

MEHRACHSBETRIEB

6
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7 BEDIENUNG

Beschreibung

71 Statusanzeige

Beschreibung

Betriebszustande

7.2 Controlbox

Beschreibung

Es gibt 4 Mdglichkeiten einen SDS Servoumrichter CONTRAROX
zu bedienen und zu parametrieren: ]
¢ PC-Software FDS-Tool (Ff[F2ffesd (A) ()
o Feldbus-Kommunikation BRERIC
¢ Externe Bedieneinheit Controlbox sy B/
e Simubox (PC-Programm)

Der SDS Servoumrichter verfiigt iiber eine dreistellige Statusanzeige.
Sie zeigt den Betriebszustand (z.B. "rdy" fiir ready) oder die blinkende
Nummer einer anliegenden Stoérung (z.B. "E31" fiir die Stérung

=i=il=}

»31:Kurz-/Erdschluss®).
Die Controlbox bietet eine Klartextanzeige mit weiteren Diagnosemdglichkeiten
(s. Kap. 16 + 17).

Betriebszustiande

Unzulassige Drehrichtung. Vorgegebene Drehrichtung widerspricht der

dr zuldssigen Drehrichtung C02.
£ A A | Eingeschaltet; Nur bei Steuerung iber Feldbus (DRIVECOM - Profil).
H Ll F | Halt - Signal aktiv (z.B. wahrend einer Handfahrt).
H Einschaltsperre
'L Umrichter wird mit +24 V versorgt und es fehlt die Netzspannung.
Einschaltsperre
AHl Freigabe war bei Netz-Ein aktiv und Autostart durch A34=0 deaktiviert.
!

Umrichter erwartet einen Wechsel von H- auf L-Pegel
am Freigabe-Eingang X1.15. = rdy.

12k

i2t - Meldung. Strombegrenzung infolge Uberlast.

P o § | Positioniermodus, Antrieb steht.

r E F | Referenzfahrt

~ d Y | Betriebsbereit (nicht freigegeben)

r u n | Der Antrieb ist freigegeben.
Selbsttest, Kalibrierung nach dem Einschalten von +24 V an X2. Bei Standard-

L 5’_ geraten erscheint nach dem Einschalten der 24 V- Versorgung die Software-
version. Bei kundenspezifischen Modifikationen wird tSt angezeigt. Zur voll-
sténdigen Versionsbezeichung siehe Parameter E50.

QFF FDS-Tool hat zur Parametrierung die Freigabe weggeschaltet; mit FDS-Tool
wieder freigeben oder 24 VV AUS-EIN, um den Betrieb wieder aufzunehmen.

S F P | Der Endschalter ist aktiviert.

Die Controlbox als Handgehause oder im DIN-Einbaugehause (96 x 96 mm) wird mit der
X3 Schnittstelle verbunden (Kabel 1,5 m liegt bei). Sie bietet:

Lokalbetrieb (Tippen) — siehe Kap. 7.2.1

Betriebsanzeige — siehe Kap. 7.2.2

Speicher fiir sieben Parametrierungen — siehe Kap. 7.2.3
Parametrierung ohne PC - siehe Kap. 7.2.4
Verriegelung mit Passwort — sieche Kap. 7.2.5

Sollten Sie Uber keine Controlbox verfiigen, so kénnen Sie Gber das Programm
»Simubox.exe” (wird bei der Installation von FDS-Tool ebenfalls installiert) eine
Controlbox simulieren.
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7.2.1 Lokalbetrieb

Beschreibung

7.2.2 Betriebsanzeige
Aufbau

Modifizierung der
Betriebsanzeige
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Mit der Controlbox kann der Antrieb auch im Tippbetrieb von Hand verfahren werden,
ohne Binareingange anzusteuern.

Dazu dienen die Tasten:

A [T (o]

Beschreibung siehe Kapitel 8.3.1 Inbetriebnahme mit der Controlbox.

Der Aufbau der Betriebsanzeige in der Betriebsart Drehzahl (C60=0) gliedert sich in:

Drehzahl / Strom
123. 1.22
1: Vorwarts HB
Betriebszustand 4 \ Brems-
(s. Kap. 16) chopper
Parameter- aktiv

satz Nr. 2 aktiv

Die mdglichen Betriebszusténde sind im Kap. 16 aufgelistet. Beim Aufleuchten des
Zeichens [ arbeitet der Umrichter mit Parametersatz Nr. 2. Ist der Parametersatz Nr. 1
aktiv (Werkseinstellung), erfolgt keine gesonderte Anzeige. Das Zeichen B¢ erscheint
wenn der Bremschopper arbeitet.

Mit C51 wird die Drehzahl skaliert (ist am Motor ein Getriebe angebaut, kann mit C51 die
Abtriebsdrehzahl angezeigt werden). Es wird der gemessene Drehzahlistwert / C51
angezeigt.

Die erste Zeile der Betriebsanzeige kann modifiziert werden: Eine tber C50 ausgewahlte
GroRe (z.B. Leistung) wird durch C51 dividiert und mit der Einheit in C53 (z.B. ,Stk/Min”)
angezeigt. Die Einheit kann nur Gber FDS-Tool vorgegeben werden. Die Anzahl der
Nachkommastellen ist durch C52 gegeben.

In der Betriebsart Lage (C60=2) wird in der ersten Zeile die Ist-Position angezeigt. In der
zweiten Zeile folgt der Betriebszustand:

Position

38.47mm
18: Fahren /3
/
Betriebszustand Fahrsatz-Nr.
(s. Kap. 16)

Unabhéngig von der Betriebsart werden in der zweiten Zeile Ereignisse und Stérungen
angezeigt (z.B. 53:Endschalter). Alle Ereignisse und Stérungen sind im Kap. 17
aufgelistet.




POSIDYN® SDS 4000

7. Bedienung

& STOBER
ANTRIEBSTECHNIK

7.2.3 Parameterspeicher

Beschreibung

Speichern der Parametrierung
des SDS in die Controlbox

Lesen der Daten aus der
Controlbox

7.2.4 Parametrierung

Funktion der Tasten

Parametermenii

Die Controlbox bietet Speicherplatz fiir die Parameter von bis zu 7 SDS Servoumrichtern.

. @-Taste driicken — Display zeigt ,A.. Umrichter®
. -Taste driicken — Display zeigt ,A00 WerteSpeich.*

¢ Mit Taste @ bis zu ,A03 PboxSchreib.” weitertasten.

. —Taste driicken — die zeite Zeile im Display blinkt.

e Mit den Tasten [IJ und E die Speicherplatznummer auswahlen (1...7). Ist der Speicher-
platz bereits belegt wird im Display der Datensatzname angezeigt z.B. 1: SDS01.

. —Taste driicken — Parametrierung wird gespeichert. Nach Beendigung der
Speicherung erfolgt die Anzeige ,,0:fehlerfrei”.

. m-Taste driicken — Display zeigt ,A.. Umrichter”
. @-Taste driicken — Display zeigt ,A00 WerteSpeich.*

o Taste @ driicken ,,A01 LiesPbox&Sp.“ wird angezeigt.

. -Taste driicken — die zeite Zeile im Display blinkt.

¢ Mit den Tasten [I und [z die Speicherplatznummer auswéhlen (1...7). Die Daten-
satznamen der bereits gespeicherten Parametrierungen werden angezeigt.

. —Taste driicken — Parametrierung wird eingelesen und automatisch netzausfallsicher
gespeichert.

Mit A40 (Parabox lesen) erfolgt kein automatisches Speichern.

Ein direkter Parametertransport zwischen der Controlbox und einem PC ist mit dem
Programm CB-Tool mdglich.

Ebenso kénnen mittels CB-Tool gespeicherte Parametersatze ,schreibgeschiitzt® bzw.
auch geldscht werden.

Fir die Parametrierung mit der Controlbox sind die nachfolgenden sechs Tasten zu
bedienen.

e Anderungen verwerfen ¢ Auswahlen von Meniebenen
e “Jeweils ein Schritt zurlick* e Anwahl von Parametern
¢ Quittierung von Stérungen (A31=1) ¢ Aktivierung Parameteranderungen

e Parameteranderungen lbernehmen

¢ Auswahl von Parametergruppen e Anwahl von Parametern
¢ Anwahl von Dezimalstellen ¢ VergroRern, bzw. verkleinern von
Parameterwerten

Zur Programmierung des SDS ist die | # | -Taste (Enter) zu driicken. Sie sind in der
Gruppenauswahl. Das Menu gliedert sich in Gruppen, die mit Buchstaben A, B, C,...
gekennzeichnet sind. Gruppen werden mit den Pfeil-Tasten @ und > ausgewahit. Mit
einem weiteren Druck auf die @ -Taste gelangt man zum Nullparameter der ange-
wahlten Gruppe oder dem letztmalig in dieser Gruppe angewahlten Parameter.

Die Parameter werden mit den Tasten E und i gewahlt.

Die Parameterbezeichnung besteht aus dem Gruppenbuchstaben und einer Nummer,
wie z.B. A10 oder D02.

Nur wenn Parameter im
Parametersatz Nr. 2

Parameter / Parametername
/+\

Nr.
D02Hn  (sw-max)
3000. Upm
X
Wert
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Andern des Parameters

SDS-Menii

Meniiumfang

Beispiel

7.2.5 Passwort

Beschreibung
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Zum Verandern eines Parameters ist erneut die @ -Taste zu driicken. Der blinkende
Wert kann nun mit m und i] direkt oder nach Anwahl der gewiinschten Dezimalstelle
mit den Tasten @ und E geandert werden. Die Anderungen werden sofort wirksam.
Durch Drucken der E -Taste wird der gednderte Wert Gbernommen. Die E -Taste
macht die Anderung riickgangig. Mit der @ - Taste kehrt man von der Parameteraus-
wahl zu den Gruppenbuchstaben zuriick. Ein weiterer E - Druck bewirkt die Ruickkehr
zur Betriebsanzeige.

ACHTUNG

Parameteranderungen missen vor Ausschalten des Gerates durch A00=1 (Werte
speichern) gesichert werden. Den Umrichter erst dann abschalten, wenn dy
angezeigt wird.

Betriebs- ) 123Upm 1.3A
anzeige 1: Vorwarts

A
Umrichter

Parameter-
gruppen
@ ! e EJ

I
I
L W
I
1 1
| @l@ Parameter- ..
| | BO2EMK-Konstante} eingabe h
[ 110,V blinkt
I
 ]y]

Parameter- ' | BOO Motor-Typ BOO Motor-Typ

auswahl > o 64:ES 44 L %

)|(v) Anderung iibernehmen

Anderung verwerfen

In der Werkseinstellung (Auslieferzustand) zeigt der Umrichter nur die wichtigsten Para-
meter an, die fir eine Inbetriebnahme erforderlich sind. Fiir komplexe Antriebsaufgaben
wird:

o mit A10=1 der erweiterte Menii-Umfang aktiviert.

e Mit A10=2:Service haben Sie Zugriff auf selten benétigte Serviceparameter.

Sowohl im normalen als auch im erweiterten Menu werden diejenigen Parameter ausge-
blendet (=nicht angezeigt), die im gewahlten Betriebszustand nicht bendtigt werden.

Wenn mit Parameter B00 (Motortyp) ein vordefinierter STOBER-Motor (z.B. ED 402)
ausgewahlt ist, werden die Parameter B10 ... B17 (Polzahl ... MO) ausgeblendet.

Ca. 50 s nach dem letzten Tastendruck wechselt das Gerat automatisch zur Betriebs-
anzeige zuruck. Dieser Wechsel kann mit A15=0 (Auto-Ricksprung inaktiv) ausge-
schaltet werden.

Feldbus: Die meisten Feldbus-relevanten Parameter kdnnen nur vom PC aus mit FDS-
Tool eingestellt werden.

Die Parameter kdnnen vor einer unberechtigten Veranderung geschiitzt werden. Hierzu
muss ein Passwort (eine Zahl zischen 1 und 9999) im Parameter A14 eingegeben und
mit A00=1 abgespeichert werden. Bei A14=0 ist der Passwortschutz inaktiv. Der Para-
meter A14 ist nur im erweiterten Menl mit A10=1 zuganglich.

Eine Parameteranderung im geschiitzten Geréat ist nur nach Eingabe des richtigen Pass-
worts in A13 moglich.
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8 INBETRIEBNAHME
8.1 Werkseinstellung

Beschreibung

8.2 Motor, Bremswiderstand

Beschreibung

Einstellungen

Kontrolle

Um die Werkseinstellung herzustellen, ist Parameter A04=1 zu setzen. In der Werks-
einstellung gilt:

o Betriebsart: Drehzahl

e Drehzahlsollwert Gber AE1 (Schnellsollwert D99=1)

e 10 V = 3000 Upm

e Encodersimulationen an X20 1024 Imp./U.

e Rampen D00, DO1: 0 msec/3000 Upm

e Binareingang 1 (F31): 8:Halt (mit Rampe D01)

e Binadreingang 2 (F32): 6:Drehrichtung

e Binadreingang 3 (F33): 9:Schnellhalt (mit Rampe D81)
e Analog Ausgang 1 (F40): 4:E08 n-Motor

¢ Analog Ausgang 2 (F45): 1:E00 I-Motor

¢ Haltebremse wird ohne Zeitverzégerungen F06 und FO7 angesteuert (ab SV 4.5B).

= Das erweiterte Meni wird mit A10=1 aktiviert.

Vor der Inbetriebnahme des Antriebes muss der STOBER Servomotor am SDS bestimmt
werden. Die Auswahl der ES-Motoren mit B0OO erfolgt aus einer Motordatenbank. Die ED-
und EK-Servomotoren kdnnen nur mit dem FDS-Tool aus der externen Motordatenbank
als Fremdmotor ausgewahlt werden. Eine Auswahl Uber B0O ist nicht moglich.

In BOO den Motortyp auswahlen (z.B. 64:E544)

In B02 die EMK-Konstante eintragen (Standard=110 V)

In B26 den Motor-Encoder eintragen (Standard=Resolver)

Wenn eine Haltebremse anzusteuern ist, F08=1 setzen und die Lift- und Einfallzeit in
F06 und FO7 eintragen.

Bei vorhandenem Fremdliifter B03=1 setzen

e Bei externem Bremswiderstand den Typ in A20 auswahlen

o Mit A20=21:freie Einst. kann ein beliebiger Widerstand (minimaler Widerstandswert
beachten) verwendet werden, mit

A21 Widerstandswert

A22 Leistung

A39 Widerstands-Tau

¢ Die Drehmomentgrenzen C03 und C04 mussen an die Belastbarkeit der Mechanik (Ge-
triebe!) angepasst werden. C03 und C04 (in %) sind relativ zum Stillstandsmoment MO
des Motors. Die Grenze C04 kommt z.B. bei Schnellhalt zum Einsatz. Im Normalfall ist:

C03=C04 < M2B_Getriebe / MO_Motor/ il

zu setzen (Mg = max. Beschleunigungsmoment des Getriebes, i = Ubersetzung).
Weiteres zu Drehmomentgrenzen s. Kap. 9.1.

Zur Kontrolle kann ein Phasentest durch B40=1 ausgefiihrt werden (Ablauf: Freigabe
aus; B40=1; Freigabe an; wenn fertig, Freigabe wieder aus).

Zu Einzelheiten siehe B40 in der Parameterliste.

Bei Fremdmotoren muss in B00 die Auswahl ,60:freie Einstellung“ erfolgen, mit der Ein-
gabe der weiteren Motorparameter B02 bis B17. Diese sind in der Regel vom Motor-
Typenschild abzulesen.

Dieser Vorgang muss mit B40=1 (Phasentest) abgeschlossen werden.

ACHTUNG

Beim Phasentest ist zu beachten, dass die Last vom Antrieb abgekoppelt sein muss!
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8.3 Drehzahlvorgabe

Beschreibung

Die Drehzahlvorgabe kann ber sehr unterschiedliche Arten gelést werden. Es ist jedoch
zu beachten, dass der Parameter D99 Schnellsollwert die Mdglichkeiten einschrankt:

e D99=1:aktiv  Schnelle Abtastung (1 ms) des Analogeingangs AE1.
Achtung: Ausblendung Sollwertoptionen und Festsollwerten.
Vgl. Blockschaltbild, Kap. 18.2.

e D99=0:inaktiv Freischalten der Festsollwerte und Zugriff auf alle Sollwertparameter.
Abtastung des Analogeingangs AE1 = 4 ms.
Vgl. Blockschaltbild, Kap. 18.3.

8.3.1 Inbetriebnahme mit der Controlbox

Beschreibung

Betriebszustinde

Die Controlbox bietet eine Inbetriebnahme-Funktionen ohne Beschaltung der Steuer-
klemmen. Die Tippdrehzahl wird durch die folgende Auswahl bestimmt und kann in den
entsprechenden Parametern geandert werden.

Drehzahlregelung C60=1: Tippdrehzahl (A51), Rampen D00, D01
Lageregelung C60=2: Handgeschwindigkeit (112), Rampe 111/2

Betriebszustinde

o | Schaltet auf Lokalbetrieb und zurlick; wird durch LED signalisiert. Der Antrieb
bleibt stehen (interne Freigabe = Aus). Im Display erscheint rechts unten ein [ll.
A55 (Taste Hand Funktion) muss aktiv sein.

Freigabe = Einschalten bei Lokalbetrieb. Die LED ist ein, der Antrieb wird

E]’ bestromt, steht im Zustand 5:Halt und kann mit den Pfeiltasten [EJ und E
verfahren werden. Dazu muss das Display den Betriebszustand anzeigen. In der

Parameteranzeige-, bzw. Eingabemodus sind die beiden Pfeiltasten nicht aktiv.

@ Freigabe = Aus bei Lokalbetrieb, Motor wird stromlos.
Ist der Lokalbetrieb nicht aktiv, so wird dieser aktiviert (der Antrieb stoppt).

8.3.2 Externe Drehzahlvorgabe

Beschreibung
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¢ Drehzahlsollwert an Analogeingang AE1 anschlief3end.

¢ Drehzahl bei 10 V in Parameter D02 eintragen.

¢ Bei Ubergeordneter Lageregelung muss D02 mind. 10% uber der tatsachlich
bendétigten Maximaldrehzahl liegen (Regelreserve).

¢ Ein evtl. Offset am Analogeingang kann mit D06 abgeglichen werden.

¢ Bei Bedarf Rampen mit D00 und D01 programmieren.

Bezugs- AGND AE1-
masse
= Pegel
N ]
P!
Sollwert m

!
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8. Inbetriebnahme

8.3.3 Drehzahlvorgabe iiber Poti

Beschreibung Bei Verwendung eines Potentiometers zur Sollwertvorgabe sind die Analogausgénge
entsprechend auf +10 V oder -10 V Referenzspannung zu parametrieren
(Achtung: Ri=2,2 KQ).
e F40=7:+100% fur +10 V am anal. Ausgang 1
o F45=8:-100% fir -10V am anal. Ausgang 2
e F47 (anal. Ausgang 2 Faktor) = 100 % setzen

En AE1-
1] - AGND Pegel
Za GD,
Sollwert i AE1
5
A
+7 VS AA1 AF40=7:+100 %
10 kQ —1 AA2 :]F45=8:-7OO %
-7 V¥ % F47=100 %

* wegen Innenwiderstand

8.3.4 Sollwertkennlinie

Beschreibung Bei aktivem Schnellsollwert (D99=1) muss der Sollwert am AE1 anliegen. Bei D99=0
kann der (Haupt-) Sollwert entweder an AE1 oder AE2 anliegen, die jeweilige AE-
Funktion (entweder F25 oder F20) muss dabei auf 70:Sollwert stehen (Werkseinstellung
bei AE1). Die Drehzahlkalibrierung erfolgt mit den Parametern D06 (SW-Offset) und D02
(Drehzahl bei max. Sollwert). Parameter D03 (max. Sollwert) ist hilfreich, wenn z.B. die
Ubergeordnete Steuerung max. 5 V ausgeben kann (dann ware D03=50% einzutragen).
AE1- AE1- AE1- | AET-
Pegel Offset Faktor! Funktion

a1 @0 [Fae] [F27]! [F5] n Sw
| [ (SW-max) max

|
|
|
|4 SW-
| } | ,
| 5 o=
N

—_— e —— — —_ —— —

D02

D03

8.3.5 Drehzahlvorgabe iiber Festsollwert

Beschreibung Mit D99=0 (Schnellsollwert inaktiv) stehen 8 Festsollwerte (FSW) mit den zugehdrigen
Rampen in der Gruppe D.. zur Verfligung. Die Auswahl erfolgt binar kodiert Gber die
Signale SW-Selekt0 ... SW-Selekt2 (Parameter F31...F34). Die Kombination "000"
entspricht dem Analogsollwert (siehe Kapitel 8.3.2 — 8.3.4).

8.3.6 Drehzahlvorgabe iiber Taktgenerator

Beschreibung Zur Optimierung des Drehzahlreglers steht ein Taktgenerator zur Verfligung:

Gewilinschte Drehzahl in A51 eintragen (z.B. 50 Upm)
Taktgenerator mit D93=1 aktivieren

Taktperiode in D94 eintragen (z.B. 0,5 s)

Freigabe aktivieren

Der Antrieb wechselt mit der Periode D94 die Drehzahl zwischen +A51 und -A51.
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8.3.7 Motorpoti

Beschreibung

8.3.8 Frequenzsollwert

Beschreibung

8.4 Drehzahlregler

Beschreibung

Blockschaltbild

8.5 Halt/ Schnellhalt

Beschreibung
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= Die Motorpoti-Funktion ist bei D99=1 (Schnell-SW) nicht verfiigbar!

Mit der “Motorpoti-Funktion” kann die Motordrehzahl iiber zwei Binareingange stufenlos
erhéht und reduziert werden:

e Zwei binare Eingange werden Uber F31...F34 auf 4:Motorpoti AUF bzw. 5:Motorpoti AB
programmiert.
= Mit den Rampen D00 und D01 die gewiinschte Hoch- bzw. Tieflaufzeit einstellen.

e Durch D90=1 wird die Motorpoti-Funktion aktiviert.

¢ Beim Tastendruck wird die Drehzahl entsprechend der Rampen in D00 und D01
geandert. Bei aktivem Motorpoti (D90=1) werden die meisten Parameter der Gruppe
D.. Sollwert ausgeblendet.

o Mit D90=2 wirkt Motorpoti additiv zum normalen Sollwert.

e Der vom Motorpoti erzeugte Sollwert wird zu 0 gesetzt, wenn die beiden BE-Eingénge
auf High stehen.

e Bei D91=0 wird der zuletzt angefahrene Sollwert nichtfllichtig gespeichert.

e Bei D91=1 wird der Motorpoti-SW mit Freigabe-Aus zuriickgesetzt.

Der Frequenzsollwert wird auf zwei Arten akzeptiert:

¢ Inkrementalgeber, Spur A und B
e Schrittmotorsignale Frequenz + Vorzeichen

Der Anschluss erfolgt gemaR Kap. 4 und 5. Die Software muss auf “el. Getriebe”
programmiert werden, Kap. 11.

Der Drehzahlregler ist als idealer PI - Regler mit Sollwertglattung ausgefihrt. Fur
STOBER Servomotoren ist eine optimale Funktion der Drehzahlregelung in der
Werkseinstellung gewahrleistet. Die Notwendigkeit einer Regleranpassung (Par. C31,
C32 und C33) bleibt i.d.R. bei

« GroRen Fremdtragheitsmomenten (C31 T, €32, C33 1)

e Schwingungsfihiger Mechanik (C31 4, C33 1)

n-soll n-Regler
n-Nach- Tiefpass n-Regler Ki
Rampe Kp a2
M-Soll

C le— n-ist

HINWEIS
Bei ED- und EK-Servomotoren sind die Werte (C31 und C32) zu halbieren.

In der Werkseinstellung ist Bindreingang BE1 auf F31=8:Halt programmiert. Das An-
halten geschieht in der Werkseinstellung ohne Rampe, da D01=0 s voreingestellt ist.
Eine unabhangige Bremsrampe lasst sich mit der Funktion "9:Schnellhalt' (D81 Decel-S)
realisieren. In der Werkseinstellung ist BE3 auf F33=9:Schnellhalt programmiert.

In der Betriebsart "Lage" ist die Rampenfunktion immer aktiv. Bei Halt wirkt die Fahrsatz-
Decel-Rampe, bei Schnellhalt die max. Beschleunigung 111.
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8.6 Bremsansteuerung

Beschreibung

Manuelles Offnen der Bremse

Der Parameter F08 aktiviert die automatische Bremssteuerung einer 24 VV DC-
Motorhaltebremse an den Anschliissen X13 (B+ und B-).

F08=0: Die Bremse wird gleichzeitig mit der Freigabe geschaltet und die BE-Funktion
“Bremse o6ffnen” ist ohne Funktion. Die Luft- und Einfallzeiten werden nicht
berlicksichtigt.

F08=1: Die automatische Bremssteuerung durch den SDS ist aktiv und die BE-Funktion
,Bremse 6ffnen” funktioniert bei deaktivierter Freigabe.

Die Bremse wird Uber die Endstufenfreigabe geldst und bei abfallender Freigabe
wieder geschlossen. Dabei werden die eingestellte Liftungszeit F06 und die
Einfallzeit FO7 der Bremse berticksichtigt.

Die Bremse fallt unter folgenden Bedingungen wieder ein:

o Wegnahme der Freigabe, F38=1 beachten

Halt; ein BE muss auf HALT programmiert sein, z.B. F31=8

Schnellhalt; ein BE muss auf Schnellhalt programmiert sein, z.B. F31=9

Stérung, F38=2 beachten

Fahrsatzspezifisch beim Positionieren, s. Gruppe L..

Die Motorhaltebremse kann manuell geluftet werden. Hierzu muss der Parameter F08=1
sein und ein BE mit der Funktionalitat ,32:Bremse 6ffnen” belegt, sowie angesteuert
werden. Die Freigabe ist dabei zu deaktivieren.

ACHTUNG

Vorher sicheren Zustand fiir Bremsliftung sicherstellen.

In den folgenden Zeitdiagrammen sind die Zusammenhange bezuglich der Brems-
steuerung dargestellit.

F38=0 F38=1, 2

(C

Freigabe

—

UBremse 0

1
1
MMotor '

I
: D1
NMotor I F38=0 C40 1
—_>|t=F06£ :
I

Ansteuerung
Endstufe

~
~

(C

)

(C

_ |
1
ggﬁéellhalt 0 J
24V
_ |

))

(C

+
UBremse
0
MMotor
1
1
1
1
1
NMotor

t=F06

)

A

—— t=F07 ——»

1

1

I

I

I

I

1

:

I I

1o D01 (bei analogem Sollwert oder Motorpoti)
\ @ D11 ... D71 (bei Festsollwerten)

U
‘ (=}
o

(C
” gihweIIN D81 (bei Schnellhalt)
0

Ansteuerung 1
Endstufe 0

Bild: Bremsansteuerung

27




POSIDYN® SDS 4000

8. Inbetriebnahme

~s STOBER
ANTRIEBSTECHNIK

8.7 Binareingange BE1

Klemmleiste X1

SEA4000

... BE4 (Opt. BES ... BE15)

Die freiprogrammierbaren Binareingdnge haben in der Werkseinst. folgende Bedeutung:

e BE1 = 8:Halt

e BE2 = 6:Drehrichtung (links / rechts)

e BE3 = 9:Schnellhalt

o BE4 = O:inaktiv

10 zuséatzliche Binareingange bietet die Optionsplatine SEA 4000. Die Funktion der
Binareingange wird Uber die Parameter F31 bis F34, sowie F60 bis F69 (Optionsplatine
SEA 4000), im erweiterten Menu (A10=1) festgelegt.

BE1-
Funktion 0 1] 5 1:SW-Selekt0
m S 3 2:SW-Selekt1
- PRI
BE1 4 3:SW-Selekt2

X1.11

' 3
32 31:SW-Selekt4
32:Bremse 6ffnen

Werden mehrere Eingange auf eine Funktion gefiihrt, werden die Signale wahlweise
UND- bzw. ODER- verknipft (F30 BE-Logik). Funktionen ohne Verbindung zu einem
BE-Signal erhalten intern ein L-Pegel-Signal.

8.8 Binarausgange BA1 und BA2 (Opt. BA3 ... BA7)

Klemmleiste X1

Zeitverhalten
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Die Binarausgange (BA1 und BA2) sind Open Collector Ausgange mit folgenden Werten:

Umax= 36 V
Imax =10 mA (®Rpui up >3k3)
Ta =4 msec

Im Standardgerat stehen zwei Bindrausgénge zur Verfligung. BA1 kann nur mit F80,
BA2 kann wahlweise mit FO0 oder F81 parametriert werden.

Ist eine Optionsplatine (SEA 4000 oder SDP 4000) vorhanden, stehen fiinf zusatzliche
Binarausgange zur Verfigung; BA3 bis BA7 (push/pull), die mit F82 bis F86 parametriert
werden.

In der Werkseinstellung sind alle Ausgange inaktiv geschaltet. Der programmierbare
Funktionsbereich ist bei allen Ausgangen gleich (siehe F00).

Der Ausgang BA2 (Klemme 17) hat folgende Besonderheiten:

¢ FO03 Einschaltverzégerung 0 bis 5,024 sec
e F04 Ausschaltverzogerung 0 bis 5,024 sec
e F05 Invertierung

Das Zeitverhalten sieht folgendermalien aus:

Internes
Signal
1 | :
F05=0 BA2 : |
0 I 1
:! FO3 '+ *l F04 i«
1 , l
F05=1 BA2
0 ] Fo3 /< Ny
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8.9 Parametersatz - Umschaltung

Beschreibung

Umschaltung tiber BE

Zeitlicher Verlauf

Kopieren von Parametersatzen

Zu beachten:

Der SDS-Umrichter unterstiitzt zwei unabhangige Parametersatze. Die Vorgabe des
aktiven Parametersatzes erfolgt

¢ extern Uber einen Binareingang (A41=0) oder
e intern Uber Tastatur (A41=1 oder 2).

Zur Vorgabe Uber einen Binareingang muss einer der Parameter F31 ... F35, bzw.

F60 ... F69 in beiden Parametersatzen auf ,71:ParaSatz-Um." gesetzt werden. Die
Umschaltung erfolgt nur bei deaktiviertem Leistungsteil. Der aktive Parametersatz wird in
E84 angezeigt, bzw. kann mittels der Parameter F00 oder F80=7 in beiden Parameter-
satzen Uber die Digitalausgange BA1 oder BA2 (z.B. zur Motorschitzumschaltung)
ausgewertet werden.

Die Parameter in beiden Parametersatzen kdnnen unabhangig von dem gerade aktiven
Parametersatz angezeigt und programmiert werden. Uber A11 (PSatz Edit) wird der zu
editierende Parametersatz (1 oder 2) festgelegt. Bei Parametern des 2. Satzes (A11=2)
erscheint rechts neben der Parameter-Nr. eine J.

HINWEIS

Bestimmte Parameter wie z.B. Steuereingang (A30) sind nur einmal verfligbar. In diesem
Fall wird keine ] neben der Parameternummer angezeigt. Dies gilt fir alle Parameter der
Gruppe A.., die Anzeigeparameter der Gruppe E.. (Moment, Auslastung u.d.) und die
Positionierung (Gruppen I, J, L, N).

Beispiel fur Zeitverlauf mit Schnellhalt bei Freigabe-Aus, Parametersatzumschaltung
Uber BE4 und Ausgangssignal Gber BA2 (F38=1 und F34=11 und F00=7 in beiden
Parametersatzen):

Signale bei
BE4 ) ) 1 Feldbussteuerung
E101.
Satzwahl OJ 1A41 0 01.5
Freigabe !
0 t>4 msec
NMotor M
2 ' 1
E84 ; 4[ 0 E100.14
24V ' 1
BA2 oV 4‘ 0 E100.15

Leistungsteil —l—li

Umrechnung
intern 100...800 msec

Satz 1 aktiv |
Satz 2 aktiv |—

HINWEIS

Bei aktivem Autostart (A34=1) erfolgt die Umschaltung sofort mit Flanke des programmie-
rten BE (F31 ... F35, F60 ... F69=11). Die Freigabe wird in diesem Fall automatisch
intern deaktiviert.

Kopieren von Parameterséatzen ist Uber A42 und A43 (PSatz Kopie) moglich. A42: PSatz
Kopie 1>2 auf ”1:aktiv’, Uberschreibt Parametersatz 2 mit den Werten aus Para.-satz 1.

= 1.d.R. sollte zun&chst der erste Parametersatz in Betrieb genommen werden. Die
Parameter werden dann mit A42=1 (aktiv) nach Parametersatz 2 kopiert. Mit A11=2
wird zum Parametersatz 2 umgeschaltet und dort die bendétigten Werte geéndert.
Zum Schluss werden mit A00=1 alle Parameter gespeichert.

Beim Umschalten der Betriebsart C60 von Lage auf Drehzahl wird die Position wahrend
C60=1 nur teilweise verrechnet. Deshalb geht die Referenz beim Zuriickschalten
verloren (186—0).

Beim elektronischen Getriebe werden die internen Variablen wie die aktuelle Winkel-
abweichung bei einer Parametersatzumschaltung beibehalten (Voraussetzung: C60
bleibt gleich). Die Parameter der Gruppe G.. werden aber umgeschaltet.
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8.10 Quittierung von Stérungen

Beschreibung Die Tabelle méglicher Stérungen sind in Kapitel 17 aufgefihrt. Stérungen werden
quittiert mit:

e Freigabe: Stérung wahrend aktivierter Freigabe: Wechsel von H-Pegel auf L-Pegel
(Display: Fehlercode), wieder auf H-Pegel (Display: inh), wieder auf L-Pegel (Display:
rdy).

e Bindreingang (F31...F34=13)

Stoérung wahrend aktivierter Freigabe:
BE von L- auf H-Pegel (Display: inh), Freigabe von H- auf L-Pegel (Display: rdy).

. E] -Taste (nur wenn A31=1 und nur in der Betriebsanzeige). ACHTUNG

¢ Autoquittierung (nur wenn A32=1). Antrieb lauft
Innerhalb des Zeitraums A33 kann eine sofort an!
Stdérung 3 x automatisch quittiert werden.

Stérungsspeicher Uber die Parameter E40 und E41 kénnen die letzten 10 Stérungen abgefragt werden
(Wert 1=Letzte Stérung). Uber FDS-Tool kann bestimmten Ereignissen (Uberlast, Uber-
temperatur, Arbeitsbereich) die Umrichterreaktion (Stérung, Warnung, Meldung oder
keine) frei zugeordnet werden.

Die Storung ,37:n-Riickfiihrung” kann nur durch Aus- und Einschalten der 24 V- Ver-
sorgung quittiert werden.

8.11 Anlaufen des Motors

Das eigenstandige Anlaufen des Motors nach Netz-Ein wird durch A34=0 (Autostart
inaktiv) in der Werkseinstellung verhindert (vgl. Betriebszustand Kap. 16 *12:Einschalt-
sperre”).

ACHTUNG

Vor Aktivieren des Autostarts A34=1 ist zu lberprifen, ob ein automatischer Wiederanlaui
aus Sicherheitsgriinden erlaubt ist.
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9 DREHMOMENTGRENZEN / ARBEITSBEREICH

9.1 Drehmomentgrenzen

Beschreibung Das Motordrehmoment kann auf mehrere Arten begrenzt werden:

e C03 (M-Max 1) ist in der Werkseinstellung die aktuelle Momentgrenze in % vom
Motor-Stillstandsmoment MO.

¢ Eine Umschaltung zwischen zwei Drehmomentgrenzen C03 (M-Max 1) und C04 (M-
Max 2) ist iber einen Binareingang mdéglich (BE-Funktion 10:Momentumschaltung
Uber einen der Parameter F31 ... F34 zuordnen).

e Eine Momentbegrenzung ist auch lber die Analogeingange AE1 oder AE2 mit F10
bzw. F20=2 moglich. 10 V entsprechen 100% des Motor-Stillstandsmoment MO,
andere Skalierungen sind mit F27 bzw. F22 (AE-Faktor) einstellbar.

Die tatsachlich wirksame Drehmomentbegrenzung ergibt sich aus dem Minimum der
verschiedenen Begrenzungswerte und kann im Parameter E62 abgefragt werden. Das
max. verfligbare Moment ist stets durch den max. Umrichterstrom begrenzt.

¢ Bei Schnellhalt wirkt immer C04 (M-Max 2) unabhangig von der analogen Momenten-
begrenzung.

9.2 Arbeitsbereich

Beschreibung Mit Hilfe frei programmierbarer Komparatoren kénnen gleichzeitig drei Messgréfien
(= ,Arbeitsbereich“) Uberwacht werden. Drehzahl und Drehmoment sind fest
vorgegeben, die dritte Grofle kann mit C47 ausgewahlt werden. Die Grenzwerte sind
durch folgende Parameter gegeben:

e C41, C42: n-Min, n-Max [Upm]
e C43, C44: M-Min, M-Max [X% des Motorstillstandsmoments MO0]

Fir diese beiden Bereiche wird jeweils der Betrag des Istwertes gebildet, d.h. es werden
auch negative Drehzahlen und Momente Uberwacht.

e C45:-400%  C46:+400%
Messgrofie“X*

Zusitzliche MessgroRe Mit C47 kann die MessgréRRe X ausgewahlt werden und mit C48=1 wird der Absolutwert
der Messgrofe ,X* (C47) Gberwacht, mit C48=0 wird das Vorzeichen berlcksichtigt.

Mit C49=0 wird fiir alle drei Bereiche die Uberwacung (bei ,Freigabe aus“ und ,Be-
schleunigung®) unterdriickt. Wird mindestens eine der eingestellten Grenzen tber-
schritten, kann dies an einem Bindrausgang Uber die Funktion ,6:Arbeitsbereich”
signalisiert werden (z.B. F00=6). Eine andere Anwendung ist die Steuerung der Fahr-
satzverkettung (vgl. J17=4).

Sollen nur eine oder zwei dieser Bereichsiiberwachungen genutzt werden, so sind die
Grenzen der nicht benutzten Bereiche auf ihre Grenzwerte einzustellen (z.B. C43=0%
und C44=400% wenn keine Moment-Uberwachung benétigt wird).
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10 POSITIONIERSTEUERUNG

Einleitung SDS 4000 - Servoumrichter bieten in der Grundausstattung eine integrierte Positionier-
steuerung.

¢ Die Moglichkeiten der Standardgerate sind durch die Anzahl der verfligbaren Eingange
begrenzt. Bei der Losung von typischen Positionieraufgaben ist daher der Einsatz der
Optionsplatine SEA 4000 bzw. digitale Kommunikation (RS232, CAN-Bus, PROFIBUS
DP) sinnvoll.

10.1 Funktionsiiberblick

Verfiigbare Funktionen 32 Positionen als 32 Fahrsatze programmierbar.

Kontinuierliche Lageregelung mit Schleppfehleriiberwachung.
Parametrierung in Einheiten wie Grad, mm, kundenspezifisch.
Wiederaufnahme unterbrochener Fahrsatze maoglich.

Zielanderung wahrend der Fahrt méglich.

Referenzfahrt mit mehreren Modi.

Ablaufprogrammierung durch Fahrsatzverkettung moglich, wie z.B. “Fahre zur Pos.1,
warte 2 s, fahre weiter zur Pos.2, warte auf Signal und zurlck”

Handbetrieb (Tippen).

Teach-In-Funktion.

Speed Override uber Analogeingang mdglich.

Beliebige Getriebelibersetzungen werden als Bruch rundungsfehlerfrei verrechnet.
Kein Driften bei Endlosachsen.

Fortlaufende Referenzierung fiir Endlosachsen.

Funktion “Elektrischer Nocken” schaltet digitalen Ausgang im programmierten
Positionsbereich.

Hardware- und Softwareendschalter.

Rundtischfunktion

Wegkorrektur uber Analogeingang moglich.

Bremssteuerung fiir Hubwerke

Positionieren mit Absolutwertgebern (auch Endlosbetrieb)

10.2 Anschliisse

Einleitung In einfachen Anwendungen kommt das Standardgerat ohne Optionsplatine zum Einsatz.
Anwendungen mit hdherem Bedarf an Binareingangen erfordern den Einsatz der
Optionsplatine SEA 4000.
Die SEA 4000 Erweiterung bietet 10 Binareingange und 5 Bindrausgénge.

Uber einen Analogeingang kann die Positioniergeschwindigkeit stufenlos verstellt wer-
den. Diese als “speed override” bezeichnete Funktion ist nicht nur bei Inbetriebnahmen
wertvoll, sondern z.B. auch bei Handfahrt, Anderung der Taktzahl einer Maschine usw..

BES...BE14
BA3...BA7

SDS 4000
Pos.1

Pos.32

0-10 V—EI<—AE2 speed override

E:EE;

Frei ver-
<“BE
«BE4 wendbar

Resolver
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Funktionen der Bindreingange

Analogeingidnge AE2 und AE1
(Par. F20 und F25)

Beispiel

Binarausgange
(Par. F0O, F80, F81, ...)

Folgende Funktionen der Binareingange (Parameter F31 ... F34 und F60 ... F69) sind
von Bedeutung:

SW-Selekt0 ..4: Binar kodierte Positionsauswahl. Mit “00000” wird Fahrsatz 1, durch

“11111” der Fahrsatz 32 selektiert.

8:Halt: Steigende Flanke bricht laufende Positionierung mit aktueller Fahrsatzbrems-

rampe ab.

9:Schnellhalt: Steigende Flanke bricht laufende Positionierung mit max.

Beschleunigung 111 ab.

16:Posi.Step: Steigende Flanke startet bei einer Fahrsatzverkettung den jeweils

programmierten Folgefahrsatz

- mit 140=0 hat eine steigende Flanke wahrend der Positionierung keinen Einfluss

- mit 140=1 wird mit jeder steigenden Flanke der jeweils programmierte Folgesatz zum
aktuellen Fahrsatz dazugezahlt und der sich addierende Weg ohne STOP zuriick-
gelegt.

19:Posi.Start: Startet den gerade selektierten Fahrsatz. Die Satzauswahl erfolgt durch

Binareingange (SW-Selekt0...2) oder J02. Posi.Start unterbricht laufende

Positionierungen und hat daher oberste Prioritat.

20:Posi.Next: Nur bei verketteten Fahrsatzen; Beendet bei entsprechender

Programmierung (vgl. J17=3) sofort den laufenden Fahrsatz und startet den nachsten.

Nach Freigabe muss erst ein Fahrsatz mit Posi.Start oder Posi.Step gestartet werden,

bevor mit Posi.Next der nachste Fahrsatz gestartet werden kann.

17:Hand+, 18:Hand-: Handfahrt mit Geschwindigkeit 112, nur im Betriebszustand

LHalt“ moglich.

21:Endschalter+, 22:Endschalter-

23:Ref.Schalter: Anschluss Referenzschalter; nur bei 130=0.

24:Start Ref.: Startet Referenzfahrt (siehe Kap. 10.6).

25:Teach-In: Ist-Position wird in den gerade ausgewahlten Fahrsatz als Sollposition

Ubernommen.

= Die Binareingénge konnen iiber F51 ... F54 sowie F70 ... F73 invertiert werden.

Bei Wegnahme der Freigabe erfolgt immer ein Schnellhalt mit der max.
Beschleunigung 111.

1:Korrektur-Sollwert: Relative Verfahrstecken werden mit (100% + Pegel)
multipliziert. Beispiel: 0 V — keine Korrektur d.h. 100% Fahrstrecke.
4:SW-Faktor: Relative Verfahrstecken werden mit Pegel multipliziert.
J10=1000 m (J11=0:relativ), an AE2: 5V,

Offset F21=0,0%, Faktor F22=100%, dann ist E73=50%

- Verfahrweg = 500 mm

mit Faktor F22=400% ergibt bei sonst gleichen Werten wie oben

- Verfahrweg = 2000 mm

5:Override: Die programmierte Positioniergeschwindigkeit kann z.B. Uber Poti “online”
geandert werden (Funktion “speed override” bei CNC Steuerungen). Kann mit Faktor
z.B. F27 beeinflusst werden, z.B. Faktor = 200%.

- Positionsgeschwindigkeit J12x2 (bei 10 V) aber nicht schneller als 110 (max.
Positioniergeschwindigkeit).

6:Po§\i.0ffset: Zur aktuellen Position kann “online” ein Offset addiert werden.
10 V = Weg in 170, +Spannung = +Weg (Beschleunigung ist immer 111).

3:SW erreicht: Signal kommt, wenn Ist-Position £122 erreicht und Rampengenerator
abgelaufen ist und bleibt bei ,Freigabe aus” erhalten.

8:el.Nocke: Signal kommt, wenn 160 < Position < 161, auch bei gesperrter Freigabe,
160 kann auch negative Werte annehmen, z.B. bei Rundachse.

9:Schleppabstand: Signal kommt, wenn der max. Schleppabstand in 121 tber-
schritten wird, nur aktiver Freigabe und U60#0.

10:Posi.aktiv: Antrieb steht in Lageregelung, kein Fahrsatz und keine Fahrsatz-
verkettung in Bearbeitung.

13: In Referenz: Antrieb ist referenziert.

19:S-Speicher1 ... 21:S-Speicher3: Ausgabe der Speicherzellen, die von den Posi-
Schaltpunkten wahrend der Fahrsatz-Bewegungen gesetzt werden (Kap 10.12).
23:SW-Quit0 ... 25:SW-Quit4: Binar kodierte Riickmeldung des aktiven Fahrsatzes
182, vgl. Diagram im Kap. 10.3.
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10.3 Zielpositionen, Fahrsatze

Beschreibung

Auswabhl eines Fahrsatzes

Statusanzeige

Sollwert-Quittierung

10.4 Fahrmethoden

Einleitung

34

Jede anzufahrende Position wird durch mehrere Parameter beschrieben, die zusammen
einen Fahrsatz bilden. Es sind 32 Fahrsatze verfiigbar, 32 getrennte Positionen oder
Strecken kdnnen daher angefahren werden. Uber die Controlbox kénnen die ersten acht
Fahrsatze erreicht werden. Fahrsatz Nr. 1 wird durch die Parameter J10 ... J18, der
zweite durch J20 ... J28 usw. beschrieben.

Fahrsatz 8: J80 ... J88
Fahrsatz 9 ... 32

""" nur tber FDS-Tool
Fahrsatz 2: J20 ... J28
| | oder Uber Feldbus

Fahrsatz 1: J10 ... J18 programmierbar

J10: Zielposition
J11: relativ / absolut
J12: Geschwindigkeit
J13: Beschleunigung

Die Auswahl eines Fahrsatzes erfolgt:

¢ Binarkodiert Giber Binareingange SW Selekt0 bis SW Selekt4. Die Binarkombination
“00000” selektiert den Fahrsatz Nr. 1, mit “11111” wird Fahrsatz Nr. 32 ausgewahlt.
Die Selektierung tber Binareingange ist nur mit J02=0 mdglich.

e Parameter J02 wenn hier =0 steht.

Die Rickmeldung des aktuellen Fahrsatzes erfolgt:

Im Parameter 182 (,aktiver Fahrsatz").

In der 2. Zeile der Betriebsanzeige.

Binarkodiert tGber Bindrausgange ,,23:SW-Quit0* bis ,27:SW-Quit4*).
In E101

Bis zum Start der Bewegung wird der selektierte Fahrsatz invertiert angezeigt.

Wird ein Fahrsatz gestartet, wird der aktive Satz nicht invertiert ausgegeben (Binar-
kodierung wie bei SW-Selekt Signalen), solange Posi.Start, Posi.Step oder Posi.Next
ansteht.

Falls ein Fahrsatz nicht gestartet werden kann (siehe z.B. Betriebszustand ,51:verwei-
gert”), so wird nach wie vor der selektierte Satz invertiert ausgegeben. Dies geschieht
auch beim Abbruch einer Bewegung.

SW-Quit..=| Posi.Start oder Posi.Step=1: SW-Quit..=
/SW-SeIeIg SW-Quit..=aktiver Fahrsatz _ [ _/SW-Selekt

Posi.Start
SW-Selekt 0 mm2 g I

SW-Quit0 1—@ 0 | |
SW-Selekt 1 T T 1 I 1

sw-quitt = \\—'

In-Position  m— I
le > Q Anderung
Bewegung wird ignoriert

HINWEIS

Bei direkter Positionsvorgabe tber Feldbus gibt es eine Sonderbehandlung fur den
Fahrsatz 1 (J10): Der Umrichter quittiert den Schreibdienst erst dann, wenn alle internen
Umrechnungen abgeschlossen sind und der Umrichter ,startbereit” ist. Uber Feldbus
steht auch der Parameter E124 (,Start.Pos 1”) zur Verfligung. Hier wird J10 geschrieben
und nach erfolgter Umrechnung sofort automatisch gestartet. Uber das Ausgangssignal
»32:Param.Wirksam” wird das Ende einer Parameterumrechnung signalisiert.

Jedem Fahrsatz kann man eine von 4 mdéglichen Fahrmethoden zuordnen (Parameter
J11, J21, J31...):

o relativ

e absolut

¢ endlos positiv

¢ endlos negativ
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Relative und absolute
Positionierung

Endlose Positionierung

10.5 Inbetriebnahme

Beschreibung

Eine relative Wegstrecke wird immer auf den aktuellen Standort bezogen (Kettenmal3).
Eine absolute Position bezieht sich auf einen festen Referenzpunkt (=Maschinennull-
punkt), der durch eine Referenzfahrt (Kap. 10.6) festgelegt wird. Ohne Referenzfahrt
wird daher keine absolute Position angefahren, der Umrichter beantwortet einen evtl.
Startbefehl mit “51:verweigert”.

Wird ein Fahrsatz als endlos definiert, 1auft die Achse ab Startbefehl in der vorgegebenen
Richtung, wobei die Software den Positionssollwert auf dem jeweiligen Endschalterwert
150 bzw. 151 setzt, bis von aufien ein Signal kommt (z.B. Posi.Next oder Posi.Start). Die
Geschwindigkeit kann tber Analogeingang AE2 angepasst werden (dazu die AE2-
Funktion F20=5:Override setzen).

Das erfolgreiche Beenden einer Bewegung wird Uber das Ausgangssignal Sollwert
erreicht (F00=3, F80=3) signalisiert. Dieses Signal kommt, wenn die Ist-Position das
erste Mal im Positionsfenster landet (Ziel £122) und der Rampengenerator abgearbeitet
ist. Das Signal wird erst beim nachsten Fahrbefehl zuriickgenommen.

Bevor die Positioniersteuerung aktiviert wird, muss die Drehzahlregelung in Betrieb ge-
nommen und ggf. mit Hilfe der FDS-Scope-Funktion optimiert werden.
Die Positioniersteuerung wird durch

C60=2:Lage

aktiviert. Die Bet‘riebsanzeige1 verandert sich und zeigt in der ersten Zeile die

Istposition an:
Istpositon

\
0.00 °
0: Retriebsber. B

\V

Betriebszustand Bremschopper
(s. Kap. 16) aktiv

HINWEIS

Falls die Aufldsung der Lageregelung (106) verandert werden soll, muss dies zu Beginn
der Inbetriebnahme erfolgen, da die Verschiebung des Dezimalpunktes fiir alle Positions-
werte und -faktoren erfolgt.

10.5.1 Begrenzter Verfahrbereich

Beschreibung

Wichtigste Parameter

" Nur in Verbindung mit einer Controlbox.

Begrenzter Verfahrbereich liegt immer dann vor, wenn der zuldssige Bewegungsbereich
durch Anschlage 0.4. beschrankt ist. Aus Sicherheitsgrinden miissen Endschalter
vorgesehen werden. Stehen am Umrichter nicht genug freie Eingange zur Verfligung
(Betrieb ohne Optionsplatine), missen die Endschalter von der tGbergeordneten
Steuerung ausgewertet werden.

Verfahrbereich begrenzt (100=0)

e |

“—>

100=0: Verfahrbereich begrenzt

105: MaReinheit wie mm, Grad (°), inch

106: Anzahl Dezimalstellen

107/108: Weg pro Motorumdrehung (z.B. mm/U) (s. Kap. 10.9).
110: Max. Geschwindigkeit (z.B. mm/s)

111: Max. Beschleunigung (z.B. mm/s?)

112: Handfahr-Geschwindigkeit
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HINWEIS

Manche Parameter in den Gruppen I.. und J.. (z.B. Wege oder Beschleunigungen) kénnen
sehr groRe Werte annehmen. Bei der Eingabe (Uber die Controlbox) kann daher mit den
B [E}—Tasten die zu dndernde Zehnerpotenz direkt ausgewahlt werden. Es blinkt nur die
Einzelziffer, nicht die ganze Zahl. Mit den m E—Tasten wird der Wert um die ausge-
wahlte Zehnerpotenz ink-/ dekrementiert:

Jlo

A °
=300.00
|l
Einzelziffer blinkt.
Anderung mit (V] (4]
Ziffernauswahl durch [« [»]

= Vor den ersten Tests, Endschalter priifen ggf. Antrieb von der Maschine abkoppeln!

Als erster Test kann jetzt die Freigabe aktiviert werden.
Der Betriebszustand im Display’ zeigt:

17: Posi.aktiv.

Der Lageregelkreis arbeitet, die aktuelle Position wird gehalten. Im néchsten Schritt wird
der Antrieb Uber Handfahrt (Tippbetrieb) bewegt. Dazu Parameter J03=1 setzen. Uber
die [EJ [E -Tasten kann der Antrieb verfahren werden.

= Die Geschwindigkeit kann iiber Analogeingang AE2 (F20=5) auch wéhrend der Fahrt
geandert werden!

Der nachste Schritt besteht in der Inbetriebnahme der Referenzfahrt (Kap. 10.6). Mit
einer referenzierten Achse (186=1) kdnnen die Softwareendschalter 150 und 151
programmiert werden. Die Softwareendschalter verhindern das Anfahren von Positionen
jenseits 150 und 151.

Zum Testen kann man in J10 (Zielposition Fahrsatz 1) eine kurze Relativbewegung
(J11=relativ) vorgeben. Die Geschwindigkeit wird in J12, die Rampen in J13 und J14
eingegeben. Mit J00=1 kann die Bewegung gestartet und beobachtet werden (Freigabe
nicht vergessen!).

10.5.2 Endloser Verfahrbereich (“Rundachse”)

Beschreibung

Getriebeiibersetzung

Rundachsfunktion

Drehrichtung

Beispiel

" Nur in Verbindung mit einer Controlbox.
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Das wichtigste Merkmal eines endlosen Verfahrbereichs ist die periodische Wieder-
holung bestimmter Positionen bei Bewegung in eine Richtung (Beispiel: Uhrzeiger).

Verfahrbereich endlos (100=1)
\ _»
=) @ ©

Mit den Parametern 107 und 108 ist es mdglich, die Getriebelibersetzung exakt
(= anhand der Zahnezahlen) vorzugeben.

Die Wahl 100=1:endlos bewirkt, dass die Istposition nur bis zu der Umlauflange 101
gezahlt wird (z.B. 360°). Nach diesem Wert fangt man wieder bei Null an. Sind beide
Richtungen erlaubt, erfolgt die Bewegung vom Punkt A zum Punkt B (Zielvorgabe
absolut) auf dem kiirzesten Weg = Wegoptimierung.

Sind beide Richtungen erlaubt (104=0), erfolgt die Bewegung von A nach B bei absoluter
Zielvorgabe auf dem kirzesten Weg (103=1, Richtungsoptimierung aktiv). Bei einem
fliegendem Satzwechsel wird die urspriingliche Drehrichtung jedoch beibehalten. Eine
Beschrankung der zulassigen Drehrichtung 104 wirkt auf alle Fahrsatze und die Hand-
fahrt. Wird mit 103=0 die Richtungsoptimierung deaktiviert, fahrt der Antrieb in die
Richtung, die durch das Vorzeichen der jeweiligen Position vorgegeben ist.

Ist-Position = Soll-Position = Drehrichtung

0° +90° positiv
0° -90° negativ
-90° +180° positiv

Zum Testen kann man in J10 (Zielposition Fahrsatz 1) eine kurze Relativbewegung
(J11=0:relativ) vorgeben. Mit J00=1 kann die Bewegung gestartet und beobachtet werden.
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10.6 Referenzfahrt

Einleitung

Die wichtigsten Parameter

Start der Referenzfahrt

Servomotoren mit Resolvern kennen beim Einschalten der 24 V Versorgungsspannung
die tatsachliche Position nicht. Eine definierte Ausgangslage wird mit der Referenzfahrt
erreicht. Nur im referenzierten Zustand kénnen absolute Bewegungen ausgefiihrt werden.
Der referenzierte Zustand wird durch 186=1 signalisiert und kann am Binarausgang aus-
gegeben werden.

Servoantriebe mit einem Absolutwertgeber fiir die Positionserfassung sind immer
referenziert. Zur Abstimmung mit der Maschinenposition muss der Antrieb einmal bei der
Inbetriebnahme referenziert werden.

Die Referenzfahrt wird mit 130 ... 138 parametriert. Die wichtigsten Parameter sind:

130: Referenzfahrt-Typ

131: Referenzier-Richtung

132: Referenziergeschwindigkeit schnell
133: Referenziergeschwindigkeit langsam
135: Nullimpuls des Motorgebers

137: Autom. Referenzieren bei Netz-Ein

Die Referenzfahrt kann auf drei Wegen gestartet werden:

e Automatisch (137=1 oder 2)
¢ Signal am Binareingang (F31 ... F34=24)
e Manuell durch J05=1

Bei nur einer zugelassenen Richtung (104>0) wird von Anfang mit der Geschwindigkeit
133 (langsame Referenzgeschwindigkeit) referenziert.

Referenzfahrt-Typ 130 legt die bendtigten Initiatoren bzw. die Funktionen fiir Binarein-
gange fest. Durch 131 wird die (Such-) Richtung beim Starten der Referenzfahrt bestimmt.
Ist der Referenzschalter (bzw. Endschalter) aktiv, wird die Richtung umgedreht, vgl. Bei-
spiel 2 weiter unten. Der richtige Wert fiir 131 lasst sich z.B. durch Handfahren der Achse
(Parameter J03) prifen. Der Zustand der Binareingange kann in E19 abgefragt werden.

Die Vorgabe von zwei Geschwindigkeiten 132 und 133 ist vor allem bei langen Linear-
achsen von Vorteil. Durch die AE-Funktion ,Override“ (F20 oder F25=5) werden beide
Geschwindigkeiten entsprechend verandert.

Die Beschleunigung beim Referenzfahren entspricht %2 der max. Beschleunigung in
111. Beim Erkennen des Referenzpunktes wird die Ist-Position zu 134 (Referenzposition)
gesetzt, der Antrieb bremst bis zum Stillstand. Der zur Reversierung bzw. Bremsung
bendtigte Weg betragt allgemein

Override

mit v = Geschwindigkeit
Override = Wert in E10 oder E11
a: Beschleunigung (hier 111/2).

Nach Abschluss der Referenzfahrt fahrt der Antrieb nicht zu der Referenzposition zurtck,
sondern bleibt nach dem erforderlichen Bremsweg = Weg (siehe oben) stehen. Durch die
AE2-Funktion “Override” (F20=5) wird die Geschwindigkeit und somit auch die Brems-
strecke verandert!
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Beispiel 1: 130=0:Ref.Schalter, 131=0:positiv Beispiel 2: 130=0:Ref.Schalter, 131=0:positiv
Referenzschalter | Referenzschalter | aktiv
| | REF | [ REF \
T T I
Sih)ne/l 132 v Ref. Richtung
Nullimpuls 1 langsam (133) X Nullimpuls [ <<\_langsam (133) ’y X
Inkremental- | 135=1 Inkremental- \ schnell (132)
Jgeber | I | poeber  §M35=1 |

Der Referenzschalter teilt den ganzen Verfahrbereich in zwei
Halften. Es ist daher kein weiterer Schalter erforderlich.

Der Referenzschalter (Nocke) spricht nur kurz an. Ein End-
schalter dient der Reversierung.

Beispiel 3: 130=0:Ref.Schalter, 131=0:positiv

Beispiel 4: 130=7:EndSchalter, 131=0:positiv

—

Endschalter +

Referenzschalter | ]
[END- ] | REF | | END4]
' schnell (132)
v i —
135=0 :
\V-' x
Nullimpuls ! <— /
Inkremental- :\I35—1
[ geber | 1 |

Endschalter +

[END- | [END4]
schnell (132 '
v — b
135=0_

. >

Nullimpuls | X

Inkremental- :\ 135=1
I geber I I II

Der Referenzschalter (Nocke) spricht nur kurz an. Ein End-
schalter dient der Reversierung.

Anstelle eines Referenzschalters kann ein Endschalter der
Referenzierung dienen.

Ohne Absolutwertgeber geht beim Verlust der Netz- bzw. externen 24 VV Spannung die
Information Uber die Referenzposition verloren. Mit I37=1 wird die Referenzfahrt
automatisch nach Netz-Ein mit dem ersten Startbefehl (Posi.Start oder Posi.Step)

ausgelost.
Nach dem Beenden einer

Referenzfahrt besteht die Moglichkeit, automatisch eine

beliebige Ausgangsstellung anzufahren. Hierzu ist in Parameter 138 die gewiinschte
Fahrsatznummer einzutragen.

10.7 Lageregler

Beschreibung

Zur Minimierung der Schleppabweichung (Differenz zw. Soll- und Istposition) arbeitet der

SDS mit Drehzahlvorsteuerung. Die in 121 spezifizierte max. zuldssige Schleppabweich-
ung wird laufend Gberwacht. Der Lageregler arbeitet kontinuierlich wahrend der ganzen

Bewegung.
Blockschaltbild

Sollwertgenerator

Posi-

N

Geschwindigkeit

—

Schlepp-
abstand

Totband Kv-Faktor

n-Vorsteuerung

n-Nach-
Rampe

Drehzahl-
regler

C31=Kp
C32=Ki
C35=Kb (n=0)

* H23 (X20-Getriebefaktor): Beispiel fuir Lageregelung Giber X20.

Die Verstarkung des Lagereglers 120, d.h. die “Steifigkeit” der Regelung wird “Kv-Faktor”

genannt.
Mit Parameter 116 (S-Ram
quente Anregungen durch

pe) kdnnen ruckbegrenzte Verfahrprofile parametriert, hochfre-
einen Tiefpass verhindert werden. Die Zeitkonstante 116 ent-

spricht einer Tiefpass-Grenzfrequenz von fg=2n/116.
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10.8 Fahrsatzverkettung

Einleitung

Beispiel 1

Lésung

Beispiel 2

Lésung

Beispiel 3

Lésung

Beispiel 4

Lésung

Durch die Folgesatz - Parameter J16, J26, J36,... kbnnen Fahrsatze zu Ablaufen ver-
kettet werden. Nach dem Ende eines Fahrsatzes kann damit z.B. automatisch eine
weitere Position (“Folgesatz”) angesteuert werden. Im 1. Fahrsatz sind folgende Para-
meter von Bedeutung:

¢ J16 Folgesatz; wenn J16=0 dann keine Verkettung.
¢ J17 Folgestart: Legt fest, auf welche Weise der Folgesatz J16 gestartet wird.
e J18 Pause, relevant wenn J17=1:mit Pause

Die Details zu J17 sind der Parameterbeschreibung (Kap. 13) zu entnehmen.

Bei einem Rundtisch werden in einem endlosen Zyklus 60° Schritte mit 1 s Pause
dazwischen ausgeflihrt.

J10=60° (Weg)

J11=0:relativ (Fahrmethode)

J16=1 (Folgesatz Nr. 1)
J17=1:mit Pause (Folgestart mit Pause)
J18=1.000 s (Pause 1's)

= Fahrsatz Nr. 1 startet “sich selbst”.

Drei feste Positionen werden immer in der gleichen Reihenfolge angefahren.

J10, J20, J30=Zielvorgabe
J11=J21=J31=1.absolut

J16=2, J26=3, J36=1 (Verkettung)
J17=J27=J37=0:Posi.Step

= Die Bewegungen werden mit steigender Flanke des Posi.Step-Signals angestoRen.

Forderband soll ab Sensorsignal nach exakt 100 mm stehen bleiben.

J11=2:endlos positiv

J16=2 (Folgesatz Nr. 2)
J17=3:Posi.Next (Folgestart)
J20=100 mm

J21=0:relativ
Posi.Next-Signal <

v=J12

\%
J13 —> J22
J14

J20

t,x

= Mit dem Posi.Start-Signal wird Fahrsatz Nr. 1 gestartet. Der Antrieb l&uft bis zur
steigenden Flanke des Posi.Next-Signals, dann wird zum Fahrsatz Nr. 2 verzweigt.
Beim Anschluss von Posi.Next an BE1 erfolgt die Reaktion ohne Zeitverzug. Ohne
die Einstellung J17=3:Posi.Next wird Posi.Next ignoriert! Vgl. Beispiel 4.

Positionierung eines Regalbediengerats. Die exakte Zielposition gibt eine Lichtschranke
vor, die an jedem Regal kurz anspricht. Bis kurz vor dem Ziel miissen Signale der
Lichtschranke ignoriert werden. Es wird z.B. angenommen, das Ziel liegt bei 5,4 m und
die vorletzte Lichtschranke liegt bei 5,0 m.

Im Satz 1 wird die Grobposition (hinter der vorletzten Lichtschranke) angefahren:

J10=5,1m (Grobposition)
J11=1:absolut

J16=2 (Folgesatz Nr. 2)
J17=2:0hne Stop (Folgestart)

Im Satz 2 wird Posi.Next aktiviert (J27):
J20=5,4 m (Max. Position)
J21=1:absolut

J26=3 (Folgesatz Nr. 3)
J27=3:Posi.Next (Folgestart)

Im Satz 3 ist die Bremsstrecke definiert:
J30=0,05m (Bremsstrecke)

J31=0:relativ
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Tipps

10.9 Einfachbeispiele

Beispiel 1

Lésung

Beispiel 2

Lésung

40

Ignorierte Posi.Next-Signale aktiviertes Posi.Next-Signal
S /
L1 1 1 11 X m]
50, ! 54,
AV Fahrsatz 2 :—:—>:
Y
o N
| N »
< Fahrsatz 1 =! I3, i’
> < Fahrsatz 3

= Mit Posi.Start wird Fahrsatz Nr.1 gestartet. Kurz vor dem vermuteten Ziel wird ohne
Zwischenstop zum Fahrsatz 2 geschaltet, wo das Posi.Next-Signal “scharf” gestellt
wird. Bei dem Posi.Next-Signal wird Fahrsatz 3 angestoRen und die in J30
spezifizierte Bremsstrecke gefahren. Kommt das Posi.Next -Signal nicht (wenn z.B.
Lichtschranke defekt), bleibt der Antrieb bei der Position J20 (=5,4 m) stehen.

o Der Betriebszustand 17:Posi.aktiv im Display signalisiert, dass im Augenblick kein
Fahrsatz und keine Fahrsatzverkettung (“Ablaufprogramm”) abgearbeitet wird. Der
Antrieb steht in Lageregelung. Die Signale Posi.Start und Posi.Step haben hier die
gleiche Wirkung.

¢ 182 zeigt die Nummer des aktuell ablaufenden, bzw. des zuletzt abgelaufenen Fahr-
satzes an, 182 wechselt erst bei der positiven Flanke eines neuen Startbefehls (d.h.
auch bei ,Freigabe aus® bleibt der Wert gleich).
182=0 bedeutet ,kein Fahrsatz in Bearbeitung®, z.B. nach Referenzfahrt.

e Durch Aus- und Einschalten der Freigabe geht der Umrichter in den Grundzustand
“17:Posi.aktiv’.

e Zustand “17:Posi.aktiv’ kann auch am BA1 bzw. BA2 ausgegeben werden.

Ohne Optionsplatine stehen vier Binareingange zur Verfiigung.

Bandantrieb (“endlose” Bewegung), vier verschiedene Vorschublangen werden relativ
verfahren.

BE1: SW Selekt0 (F31=1)
BE2: SW Selekt1 (F32=2)
BE3: Posi.Start (F33=19)

BE1 | BE2 | Satz Fahrsatz-Parameter
0 0 1 J10, J12, J13, J14
1 0 2 J20, J22, J23, J24
0 1 3 J30, J32, J33, J34
1 1 4 J40, J42, J43, J44

= Die “Fahrmethode” (J11, J21, J31,...) bleibt in allen Satzen auf “O:relativ’. Der
selektierte Fahrsatz wird in 183 angezeigt.

Linearachse mit Anschlagen, zwei feste Positionen werden absolut angefahren.

BE1: SW Selekt0 (F31=1)
BE2: Posi.Start (F32=19)
BE3: Ref.Schalter (F33=23)

BE1 | Position Fahrsatz-Parameter
0 1 J10, J12, J13, J14
1 2 J10, J12, J13, J14

= Die “Fahrmethode” (J11, J21) lautet in beiden Fahrsatzen “1:absolut’. Die Referenz-
fahrt wird durch 137=1 automatisch nach Netz-Ein mit dem ersten Posi.Start Befehl
ausgefihrt. Der Referenzschalter muss die im Kap. 10.6, Beispiel 1 gezeigte
Charakteristik aufweisen.
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Beispiel 3
Lésung

Beispiel 4

Lésung

Beispiel 5

Lésung

Beispiel 6

Lésung

Bandantrieb (“endlose” Bewegung), mit Stop bei Impuls (definierte Bremsstrecke).

BE1: Posi.Start (F31=19)
BE3: Posi.Next (F33=20)
J11=2:endlos positiv
J17=3:Posi.Next

J20=... (Bremsstrecke)

= Posi.Next-Signal sollte vorzugsweise an BE1 gelegt werden (F31=20), die Verzége-
rungszeit von 4 ms fallt dann weg. Posi.Next-Auswertung wird durch J17=3 aktiviert.
Weitere Einzelheiten zu Posi.Next sind in Kap. 10.8 (Fahrsatzverkettung) enthalten.

Ein Rundtisch soll endlos und driftfrei in

60° Schritten positioniert werden. Als @Z i=313—95; :@
Getriebe kommt ein STOBER K302 0170

mit i=16,939393... zum Einsatz. Die exakte

Ubersetzung lautet i=3354/198.

360°-198 107
Pro Motorumdrehung dreht der Rundtisch um exakt= -------------- = -
3354 108

Der Weg wird in Grad programmiert (J10=60°). Die Umlauflange 101 betragt 360°.

Ein Zahnriemenantrieb soll endlos und drift-

frei in festen Schritten fahren (41 Mitnehmer 13354

pro Umlaufiéinge). Die Zahnscheibe hat 23, 0= =22 =f ,

der Riemen 917 Zahne. Getriebe s.o. jaant-—agana
23 Zéhne 917 Zéahne

41 Mitnehmer

Fir eine exakte Lésung wird als Wegeinheit 1/41 der Umlauflange gewahit (105=0). Eine
Wegeinheit “Einh” entspricht dem Vorschub um genau einen Mitnehmer.

Wegeinheit 1/41  105=0

Es qilt:
1 Motorumdrehung 198

1
1
i
1
1
1
1
i
N
Q
>
)
=
V]
Qo
c
3
Qo
=
()
>
c
>
«

3354

=198 23 zihne
3354

- 198 23 - 41 Wegeinheiten = -'I'q'7“
3354 917 108

Umlauflange 101=41
Sollposition J10: 1, 2, 3, ... Wegeinheiten ,Einh.“

Schlupfbehafteter Bandantrieb soll endlos 41 Mitnehmer
und driftfrei in festen Schritten fahren. 4

Genau 41 Mitnehmer sind auf einer Umlauf- @: [ 3354
l&nge von 4 m verteilt. ~ 198 R

_ A7
R=0,Tm L=4m Ref. Schalter

1 Motorumdrehung = 198 Walzenumdrehung
3354
=198 . 27R - 1000 [mm]
3354
_124407.07. _37,09 _ 107
3354 1 108

Ein Wegdriften wird durch fortlaufe Referenz (136=1) oder das Posi.Next-Signal
verhindert.

WICHTIG

Die zu verfahrende Strecke (z.B. J10) multipliziert mit Mithehmerzahl (41) muss exakt
die Umlauflange 101 ergeben, ansonsten driftet der Antrieb auch mit fortlaufender
Referenz weg. Bei Bedarf sind daher 101 und 107 entsprechend anzupassen. Der
Referenzschalter sollte zwischen zwei Mitnehmern angeordnet werden.

WICHTIG
Bei Verwendung der fortl. Referenz 136=1 ist 107 stets zu gréReren Zahlen hin zu runden.
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Beispiel 7

Lésung

10.10 NOT-AUS-Verhalten

Beschreibung

Verschrauber- / Pressensteuerung.
Ab einer bestimmten Position soll das Drehmoment Giberwacht werden. Bei einer Grenz-
Uberschreitung erfolgt Riickkehr zur Startposition.

Die Fahrmethode ist fiir alle drei Fahrsatze="1:absolut".

Der erste Teil der Bewegung erfolgt mit Fahrsatz 1. Ohne Stop wird rechtzeitig vor der
Endlage in Fahrsatz 2 gewechselt (J16=2, Folgesatz; J17=2:0hne Stop), die Geschwin-
digkeit bleibt konstant (J12=J22). Die Sollposition muss weiter liegen als die Position, an
der das Moment (C44) aufgebaut ist.

Bei einer Uberschreitung der durch C44 festgelegten Drehmomentgrenze (Arbeitsbe-
reich) wird in Folgesatz 3 gewechselt (J26=3, Folgesatz; J27=4:Arbeitsbereich).

Mit dem Fahrsatz 3 wird auf die Anfangsposition gefahren.

M Beschl.  steigende
Moment Anpresskraft

caa1F--

! |

v |
J12- - : \ Riickfahrt,

/ ! ' \ Fahrsatz 3

[\ A y >

Y Y X
Fahrsatz 1 Fahrsatz 2
J17=2 J27=4

Wird wahrend eines Positioniervorgangs durch NOT-AUS die Leistungsspannung vom
Umrichter getrennt, geht der Umrichter in Stérung E46.

Mit der Option 119=1 (Freigabe unterbrochen) kann nach dem Wiederzuschalten und
Fehlerreset mit Posi.Start oder Posi.Step ein abgebrochener absoluter Positioniervor-
gang fortgesetzt werden. Ein abgebrochener relativer Positioniervorgang kann nur mit
Posi.Step fortgesetzt werden.

Sollte der austrudelnde Motor Uber den Zielpunkt hinaus gefahren sein, wird nach Netz-
Ein und dem entsprechenden Start-Signal auf die urspriingliche Position zuriickge-
fahren.

Die Signale Halt und Schnellhalt diirffen beim Trennen der Leistungsspannung nicht
gesetzt werden, wegen ihrer Wirkung auf den Positioniervorgang (siehe Kap. 10.2).
Fahrsatze mit einer Verkettung ,ohne Stop“ (J17=2) werden abgebrochen, d.h. die
Verkettung muss nach Spannungswiederkehr neu gestartet werden.

10.11 Ext. Rotatorische/Lineare Wegmessung

Einleitung

Beispiel fiir
lineare Wegmessung

42

Beim Positionieren Uber ein ,externes, direkt an der Maschine montiertes Messsystem
wird Uber dieses Messsystem die Lage geregelt. Der Motor wird (iber einen eigenen
Resolver geregelt (Standardfall).
O
4
TTTTTTTTTT]

@— [.]
<>
[T T iTToTooT
nr
o |

WICHTIG

Das externe Messsystem muss — umgerechnet auf die Motorwelle — mindestens
30 Messschritte/U. liefern.
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10.11.1 Lagegeber

Beschreibung

Der Geber fur die Lageregelung wird mit 102, der Motorgeber fir die Motorregelung mit
B26 gewahlt. Die moglichen Schnittstellen mit den umrichterseitigen Versorgungs-
spannungen Ug und den Parametern flir Anzahl Inkremente Ink/U und die Getriebe-
faktoren zwischen Motor und Geber Getr-i sind in folgender Tabelle aufgelistet:

Bemerkung Us Ink/U Getr-i
X20 | TTL-Inkrementalgeber SSI-Geber - H22 H23
BE | HTL-Inkrementalgeber - F36 F49
X41 | TTL-Inkrementalgeber (keine galv. Trennung) 5V H41 H42

10.11.2 Parametrierung Motor/ext. Messsystem

Beschreibung

Beispiel 1

Beispiel 2

Beispiel 3

Blockschaltbild

Die Bewegung des externen Messsystems, rotorisch oder translatorisch, muss mit 107
und 108 definiert werden. Als erstes miissen die Inkremente des Encoders (beim SSI-
Geber wird die Aufldsung in Bit auf Inkremente umgerechnet - 24 Bit entspricht 1024
Impulse) angegeben werden, siehe Tabelle oben. Danach wird mit 107 und 108 die
mechanische Umsetzung definiert.

Ein Drehtisch mit 360° Drehwinkel wird mit einem Impulsgeber 1024 Imp. pro Umdreh-
ung direkt gekoppelt.

H20 = 2:Encoder In
H22 = 1024 1/U

105 = 2:°

107 = 360

108 = 1U

Ein Férderband mit eine Antriebswalze von & 100 mm wird mit einem Impulsgeber 1024
Imp. pro Umdrehung montiert auf der Antriebswalze kombiniert.

H20 = 2:Encoder In

H22 = 1024 /U

105 = 3:Millimeter

107 = 314 (100 mm * =) Vorschub pro Walzenumdrehung
108 = 1U

Eine Linearachse mit Wegaufnehmer 100 Imp. pro 1 mm.

H20 = 2:Encoder In
H22 = 100 /U

105 = 3:Millimeter
107 = 1

108 = 1U

H23: fiir die Drehzahlvorsteuerung ist das Verhaltnis von Motordrehzahl zu Geberdreh-
zahl in H23 einzutragen. H23 hat keinen Einfluss auf die Positionierung. Die Drehzahl-
vorsteuerung ist aber entscheidend fur die Systemdynamik.

(] (]

RSOSSN O
A 4

[T T TTTTIeT T

I

n-nach- %198, H23* x 60
Rampe % 107 H22
Ist-Position 107

*jog [TE

Posi

10.11.3 Besonderheiten bei SSI-Gebern

Beschreibung

Der Anschluss des Gebers erfolgt tiber die Schnittstelle X20 (H20=5).

Bei einer Auflésung 24 und 25 Bit (siehe H61) wird eine Umdrehung mit 12 Bit aufgeldst.
D. h. eine Umdrehung wird in 4096 Positionen unterteilt. Dies entspricht der Auflésung
eines Impulsgebers mit 1024 Linien (Vierfachauswertung). Dementsprechend ist H20 auf
1024 zu setzten.

Auf die korrekte Einstellung der Codierung (Gray oder Binar) in H62 ist zu achten.
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10.12 Posi-Schaltpunkte

Einleitung

Beschreibung

FS1 L10 Bremse

L11 Schaltpunkt A=0, S1..
L12 Schaltpunkt B=0, S1..

FS2 L20 Bremse

L21 Schaltpunkt A=0, S1..
L22 Schaltpunkt B=0, S1..

F32 L320Bremse

L321 Schaltpunkt A=0, S1...
L322 Schaltpunkt B=0, S1..

Beispiel 1

Lésung
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.S4
.S4

.S4
.S4

S4

.S4

Mit Hilfe der Posi-Schaltpunkte konnen wahrend der Bewegung Signale an Binaraus-
gangen erzeugt werden. Im Gegensatz zur ,elektrischen Nocke*, die zwischen den Posi-
tionen 160 und 161 immer aktiv ist, werden die Posi-Schaltpunkte nur wahrend laufenden
Fahrsatzen (Bewegung) ausgewertet, in denen sie aktiviert wurden (L11, L12).

Es gibt vier Posi-Schaltpunkte S1 ... S4.

Ihre Lage (N10, N20, ... N40) bezieht sich auf den Positionierweg und wird mit (N11,
N21, ... N41) absolut, relativ zur Startposition oder relativ zur Zielposition definiert.
(Bei relativ zur Zielpositon muss gelten: N10, N20, ... N40 > 122 (Positionierfenster)).

Mit diesen vier Posi-Schaltpunkten kénnen parallel drei Schaltspeicher beeinflusst
werden (Speicher setzen, Speicher I6schen, Speicher wechseln = toggeln), die tber
Binarausgange externe Funktionen steuern kdnnen. Die Art der Beeinflussung wird mit
(Nx2, Nx3, Nx4, x = 1 ... 4) fUr jeden Posi-Schaltpunkt getrennt eingestellt.

Fir jeden Fahrsatz gibt es nun zwei Schaltpunkte A (L11, L21, ... L321) und B (L12,
L22, ... L322), die jeweils einen der vier Posi-Schaltpunkte aktivieren kénnen. Zuséatzlich
gibt es fir jeden Fahrsatz die Moglichkeit die Motor-Haltebremse anzusteuern (L10, L20,

... L320)

Posi-  Position Lage der
Schalt- in Einh. Position:

punkte

S1 N10
S2 N20
S3 N30
S4 N40

O=absolut
1=rel. zu Anf.
2=rel. zu Ende

N11
N21
N31
N41

Aktion: O=inaktiv

1=Speicher setzen
2=Speicher l6schen

3=Speicher wechseln (toggeln)

N12 N13 N14
N22 N23 N24
N32 N33 N34
N42 N43 N44
Schaltspeicher | | Schaltspeicher | | Schaltspeicher
1 2 3
=
19 c21

Binarausgange

Im Fahrsatz 2 soll 150 mm vor der Zielposition der Bindrausgang 2 gesetzt und kurz vor
Erreichen des Posi-Fensters wieder zurlickgesetzt werden.

Es werden zwei Schaltpunkte S1 und S2 bendtigt. Mit dem Schaltpunkt S1 wird der
Schaltspeicher 1 (S1-Speicher 1) aktiviert, mit dem Schaltpunkt S2 der gleiche Speicher

wieder deaktiviert:

Schaltpunkt S1

Schaltpunkt S2

N10=150 mm

N11=2:rel.zu Endpos
N12=1:setzen (S1-Speicher 1)

N20=5 mm (122<5 mm)
N21=2:rel.zu Endpos

N22=2:/6schen (S1-Speicher 1)

In der L.. Gruppe werden dem Fahrsatz 2 die Schaltpunkte S1 und S2 zugeordnet:

L21 = Schaltpunkt S1,

L22 = Schaltpunkt S2

Der Ausgang BA2 wird mit FOO oder F81=19 auf S-Speicher 1 gelegt.
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Beispiel 2 Eine Lackierpistole pendelt zwischen zwei Punkten und soll mit Q
Binarausgang BA1 vom Umrichter ein- und ausgeschaltet werden. 1 ‘ a
Da die Pistole nur langsam reagiert, muss sie mit einem gewissen b
Vorlauf in der Entfernung a nach dem Start eingeschaltet und in BA1
der Entfernung b vor dem Ende des Fahrsatzes ausgeschaltet
werden.
SDS
JAVaE
N
U
Lésung Es werden zwei Fahrsatze (Position oben, Position unten) und zwei Schaltpunkte be-

noétigt. Mit dem ersten Schaltpunkt wird der Schaltspeicher 1 (S1-Speicher 1) aktiviert,
mit dem zweiten Schaltpunkt der gleiche Speicher deaktiviert:

Schaltpunkt S1 Schaltpunkt S2

N10=a (Entfernung a) N20=b (Entfernung b)
N11=1.rel. zu Start N21=2:rel. zu Endpos
N12=1:setzen (S1-Speicher 1) N22=2:/6schen (S1-Speicher 1)

In beiden Fahrsatzen werden die gleichen Schaltpunkte parametriert:

Fahrsatz 1 Fahrsatz 2
L11 = Schaltpunkt S1 L21 = Schaltpunkt S1
L12 = Schaltpunkt S2 L22 = Schaltpunkt S2

Der Ausgang BA1 wird mit F80=19 auf S-Speicher 1 gelegt.
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11 SYNCHRONLAUF, ELEKTR. GETRIEBE

Einleitung Mit Hilfe der Synchronlauf-Funktionalitédt werden zwei Wellen exakt synchronisiert.
Unterschiedliche Getriebelbersetzungen werden ohne Rundungsfehler verrechnet. Als
"Master" dient z.B. ein Inkrementalgeber eines Leitantriebs. Es kdnnen aber auch
Frequenz / Vorzeichen Signale (Schrittmotorsimulation) verarbeitet werden.
Vgl. Blockschaltbild, Kap. 18.1.

11.1 Funktionsiiberblick

Exaktes Drehzahl- und Winkelverhaltnis.

Getriebelbersetzung als Bruch einstellbar.

Schleppfehleriiberwachung

Freilauf Uber Binareingang.

Vorsteuerung fiir hohe Dynamik.

Kein stationarer Winkelfehler.

Winkeloffset Uber Binareingange.

Feineinstellung der Getriebelibersetzung iber analoge Eingdnge maglich.
Mastersignale als Inkrementalgeber (Spur A und B) oder Schrittmotor (Frequenz und
Vorzeichen), HTL auf BE1, BE2 und TTL auf X20 oder X41.

e SSl als Mastergeber.

Verfiigbare Funktionen

Das Blockschaltbild fiir den Synchronlauf ist im Kapitel 18.1 abgebildet.

11.2 Anschluss Impulsquelle

Beschreibung Der Sollwert in Form von Impulsen kann als:

e Spur A + B eines Inkrementalgebers oder
¢ Richtung + Frequenz (Schrittmotornachbildung) oder
¢ Serielle Datenschnittstelle SSI

empfangen werden. Die Impulsverarbeitung erfolgt durch die Funktion "Elektrisches
Getriebe" (G20>0) in der Betriebsart C60=1:Drehzahl. Der Schnellsollwert muss dafiir
ausgeschaltet sein (D99=0)!

Es werden sowohl HTL (24 V) als auch TTL (5 V differentiel gemaR RS422) Signale
verarbeitet:

HTL-Signale e BE1 und BE2 (X1.11 und X1.12) verwenden.
e Fur Inkrementalgeber F31=14, F32=15 setzen.
e Fir Schrittmotorsimulation F31=15, F32=14 setzen.
¢ Auflésung (Imp./U.) in F36 eintragen.
¢ Mit G20 Synchronlauf anwahlen (G20=1:Drehzahlsynchron, G20=2:Winkelsynchron).
e Master-Encoder G27=0:BE Encoder setzen.

| ; SDS 4000
§ __,_,—\Ljri I_,—Lm :i 6Y8 3K3
~ ; E BE2 SZ\\K
§ j \\'<
GND ﬁ DGND
A
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TTL-Signale o Stecker X20 verwenden, Abschlusswiderstand bei Leitungen > 1 m beachten.
e Fir Inkrementalgeber H20=2:Encoder In setzen.
e Flr Schrittmotorsimulation H20=3:StepMot In setzen.
o Aufléosung (Imp./U.) in H22 eintragen.
¢ Mit G20 Synchronlauf anwahlen (G20=1:Drehzahlsynchron, G20=2:Winkelsynchron).
o Master - Encoder G27=1:X20 setzen.
o Alternativ zu X20 kann auch X41 genutzt werden, s. Kap. 5.7.

SDS 4000
X20
A+ | 7 5
f ! : . 4 C >
L i
N [ [ N4
g L I
S ool ——E—pon0
E B .
= B+ 6
L a2l
g | — [:]1;09 V4K
. ) ~7
D SR | =+

Bei einer Weiterleitung der Impulse von einem SDS zum nachsten kann eine fertig
konfektionierte Master-Slave Verbindung (Id.-Nr. 42940) verwendet werden. Die Kabel-
lange ist fur Umrichter bis 20 A (SDS 4141) optimiert.

MaBbild [nl
“ﬂ]]]]]]]” 15 cm
PIN-Belegung Buchsenseite
1 23 4567 809
T T T ]r ]r ]r ]f ]f ]r Buchsenseite
grau —< 1
- 2
. —< 3
weil} —< 4
brgun —< 5
griin L
gelb - g
—< 8
1 234567829 —=<9

Steckerseite
SSI-Schnittstelle Stecker X20 verwenden.
H20 auf SSI Master (H20=5) setzen.
H61 (SSI Code) gemaR verwendetem Geber einstellen.
H62 (Datenbits) entsprechend der Auflésung des Gebers einstellen.

Uber den Parameter H60 (SSl-invers) kann die Drehrichtung beeinflusst werden.
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11.3 Master - Slave

Einleitung

Master

Slave

Binareingédnge
(Par. F31 ... F34)

Binarausgage
(Par. FOO und F80, F81)

Analogeingdnge AE2
(Par. F20, F25)

11.4 Inbetriebnahme

Beschreibung

48

Bei einer Master - Slave Kopplung von zwei SDS 4000 Umrichtern werden von X20 des
Masters die Encodernachbildungssignale auf X20 des Slave gefiihrt (1:1 Kabelverbind-

ung)
Es sind folgende Parametrierungen durchzufiihren:

Durch H20=1 Encodernachbildung an X20 aktivieren.
Strichzahl ggf. in H21 &ndern.

Durch D99=0 Schnellsollwert deaktivieren.

H20=2:Encoder In setzen.

In H22 die Anzahl Impulse/U. beim Master setzen (d.h. H22 im Slave = H21 im Master).
Mit G20=2 Winkelsynchronlauf aktivieren.

Master - Encoder auf G27=1:X20 setzen.

Drehzahlverhaltnis Slave / Master in G22/G21 einstellen.

Drehrichtung bei Bedarf durch D92 andern.

Folgende Funktionen sind von Bedeutung:

12:ext.Stérung;

17:Hand+; der Slave wird gegenliber dem Master in positive Richtung verschoben, die
Geschwindigkeit ergibt sich aus dem aktuellen Drehzahlsollwert (AE1 o. Fest-SW).
18:Hand-; siehe ,17:Hand+“, nur in negative Richtung.

27:SyncFreilauf; Synchronlauf ausschalten, um den Antrieb z.B. (iber Analogsollwert
zu verfahren.

28:SyncReset; aktuelle Winkelabweichung G29 wird zuriickgesetzt.

12:SynchronAbw; Die Winkelabweichung Uberschreitet den Grenzwert G24.

5:0verride; Die Getriebelibersetzung wird wahrend des Betriebes beeinflusst
(Anderung alle 250 ms).

13:Synchron-Offset; Slave-Position wird Gber Analogspannung geandert (100%=G38).
14:Synchron-Sollwert, externe Drehzahlvorsteuerung mit Analogsollwert.

Master und Slave unabhangig voneinander in Betrieb nehmen (Drehzahlregelung). Die
Parameter B26, F36 und H22 sind zu beachten.

Im Slave den Gebereing./Master konfigurieren: F31=14, F32=15 oder H20=2.

Im Slave wird der Drehzahlsynchronlauf durch G20=1, der Winkelsynchronlauf durch
G20=2 aktiviert.

Im Slave die Geberstrichzahl vom Master eingeben (F36 oder H22).

Im Slave das Drehzahlverhaltnis G22/G21 festlegen.

¢ Drehrichtungsanderung ist mit D92 maglich.

Im Master ist oft keine weitere Parametrierung erforderlich.
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11.5 Winkelabweichung

Beschreibung

Die aktuelle Abweichung zwischen Master und Slave wird in G29 angezeigt. Die Winkel-
abweichung wird zuriickgesetzt, wenn:

e Bei Spannung-Ein (Netz und 24 V), falls G20<3.

e Immer mit BE-Funktion ,28:Synchron Reset’.

¢ Mit Freigabe, Halt und Schnellhalt, s. G25.

e Mit BE-Funktion ,27:Synchron Freilauf’, s. G25.

Der Winkelregler multipliziert die Winkelabweichung G29 mit G23 (Kp). Die resultierende
Drehzahlkorrektur wird auf +G26 (n-Korrektur-Max.) begrenzt.

Eine dauernde Winkelverschiebung zwischen Master und Slave lasst sich mit den BE-
Funktionen Hand+ und Hand- realisieren. Die Differenzgeschwindigkeit entspricht dabei
dem aktuellen Drehzahlsollwert (d.h. Analogeingang AE1 oder Festsollwert). Eine
andere Moglichkeit einer Winkelverschiebung ist mit der AE-Funktion ,73:Synchron-
Offset’ gegeben.

Die dynamische Winkelabweichung bei Beschleunigungsvorgangen wird mit der Dreh-
zahlvorsteuerung reduziert:

¢ Im Normalfall werden die Master - Inkremente differenziert und als Vorsteuerung auf
den Drehzahlsollwert aufaddiert. Vorteil: Keine zusatzliche Verdrahtung erforderlich.
Nachteil: Der Master muss sich erst bewegen, bevor der Slave reagieren kann. Die
durch Differentiation gewonnene Drehzahl wird mit einem Tiefpass geglattet.
(T=G22/G21 * F36/H22*4 ms falls G27=0:BE-Encoder, sonst T= G22/G21 * H22/F36
*4 ms, darlber hinaus: T > 16 ms).

e Mit der Funktion ,74:Synchron-Sollwert’ kann am Analogeingang des Slave der Dreh-
zahlsollwert (nach Rampe) vom Master direkt aufgeschaltet werden (F20=14). Beim
Master kann dafiir die Funktion des Analogausgangs F40=11:E07 n-nachRampe ge-
nutzt werden. Im Slave darf fir die externe Vorsteuerung keine Rampe parametriert
werden. Falls der Analog-Sollwert parallel auf Master und Slave geschaltet ist, diirfen
deshalb im Master auch keine Rampen aktiv sein.

11.6 Winkel- und Drehzahlsynchronlauf

Beschreibung

Bei Winkelsynchronlauf (G20=2) werden beliebig hohe Winkelabweichungen erfasst und
ausgeregelt. Dies muss nicht immer erwiinscht sein. In der drehzahlsynchronen
Betriebsart (G20=1) kann der Winkelregler teilweise oder ganz deaktiviert werden.

Mit der Einstellung:

G20=1:Drehzahlsync.
G23>0 (Kp Synchronlauf)

wird die Winkeldifferenz G29 auf den Wert G24 begrenzt. Das Drehzahlverhaltnis wird
exakt eingehalten, der Slave versucht aber nie, eine Winkeldifferenz tiber G24
einzuholen. Das Verhalten ahnelt einer mechanischen Durchrastkupplung.

Fir einen reinen Drehzahlsynchronlauf ist
G24=0

zu wahlen. Die mathematische Exaktheit des Drehzahlverhaltnisses ist hier nicht
gegeben.
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11.7 NOT-AUS-Verhalten

MaRnahmen

11.8 Referenzfahrt Slave

Einleitung
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Folgende MaRRnahmen sind hilfreich, um ein Auseinanderlaufen von Master und Slave
bei Leistungsspannungs-Aus zu minimieren:

o Master-Unterspannungsgrenze A35 hoher legen als im Slave.

e Master-Schnellhalt auf F38=2 setzen.

e Zwischenkreise zwischen Master und Slave koppeln.

¢ Master Schnellhaltrampe D81 sowie die Drehmomentgrenzen C04 im Master und
Slave an die Massenverhaltnisse anpassen. C04 im Master < C04 im Slave.

Leistungsspannungs-Aus mit aktivierter Freigabe hat die Stérung ,46:Unterspannung”
zur Folge. Beim Zuschalten der Leistungsspannung muss zuerst ein Fehlerreset
durchgefiihrt werden, mit:

e BE auf ,13:Quittierung® oder
¢ Freigabe Low - Freigabe High

Nach dem Reset befindet sich der Umrichter im Zustand ,Einschaltsperre® ,inh“, durch
Wegnahme der Freigabe geht er in den Zustand ,Betriebsbereit® ,rdy“. Erst durch
erneutes Schlieen der Freigabe geht der Umrichter auf ,run®.

= Es wird empfohlen, beim Wegschalten der Leistungsspannung gleichzeitig die
Freigabe wegzunehmen. Der Umrichter geht dann nicht in Stérung.

Mit der Referenzfahrt ist es méglich, den Slave vollautomatisch in eine definierte Aus-
gangsposition zu bringen.

Die Referenzfahrt wird mit den Parametern G31 ... G35 festgelegt. Gestartet wird eine
Referenzfahrt durch einen Binareingang (Funktion F31=24:Start Ref.).

Referenzschalter |
| | REF |
Schnell (G32) |
v —_—> ) \
G35=0_ : -
Nullimpulse . langsam (G33) X
Inkremental- I _
geber G351
1 | I 1

Der Antrieb fahrt mit der Drehzahl G32 in die Richtung G31, bis der an einem BE ange-
schlossene Referenzschalter aktiv wird (Funktion F31=23:Ref.Schalter). Die Winkelab-
weichung wird zurlickgesetzt und der Antrieb bleibt stehen.

Falls nur eine Drehrichtung C02 zugelassen ist, fahrt der Antrieb bis zur steigenden
Flanke des Referenzschalters in die Richtung C02 mit der Drehzahl G33. Die Referenz -
Richtung G31 wird in diesem Fall nicht beachtet.
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12 TECHNOLOGIE
12.1 PID-Regler

Einleitung

Blockschaltbild

Beschreibung

Der PID-Regler am Analogeingang AE2 kann als Technologieregler fiir Tanzerwalzen,
Druck, Durchfluss u.a. eingesetzt werden. Die Aktivierung erfolgt durch G00=1.

AE2- AE2-Tiefpall AE2- AE2- PID- AE2- AE2-
Pegel Offset Faktor Offset2 Funktion
F23 Regler =
AE2
ED P20
A
(]
>l ;
B 1

AE2-skaliert
PID-Ki PID-Regler

PID-Kp Grenzen
G05 .

AE2-

— 1BE-Funktion ,26:PID sperren*
P 2—> >

ID-
Regelab- PID- ’(3,:00:11)
weichung pID-Kd Grenze

AE1-

AE1- AE1- AE1- Funktio
Pegel Offset Faktor

,11:PID-Referenz*

AE1-skaliert

Fir den Vergleich zwischen Soll- und Istwert gibt es vier Lésungen:

¢ Nutzung des Differenzeingangs AE2. Die beiden Signale werden, bezogen auf die
Analogmasse, an ,+” und ,-“ angeschlossen.

¢ Ein fester Sollwert kann in F21 (AE2-Offset) definiert werden.

e AE1 kann auf F25=11:PID-Referenz programmiert werden.

e PID-Referenz Uiber Feldbus (E121).

Der Tiefpassfilter (Glattung, Zeitkonstante F23) unterdriickt unerwiinschte hochfrequente
Schwingungen. Der Ausgang des PID-Reglers wird in den meisten Fallen als Korrektur-
Sollwert geschaltet (F20=1). Die BE-Funktion ,26:PID Sperre” (F31 ... F35) deaktiviert
den Regler. Der Reglerausgang (StellgréRe) kann durch G04 und G05 begrenzt werden.
Die aktive Begrenzung kann z.B. am Relais 2 (F00=11) signalisiert werden. Damit kann
eine Prozessstorung wie z.B. das Reissen eines gewickelten Materials angezeigt werden.

WICHTIG

Freigabe-Aus setzt den Ausgang des PID-Reglers sowie den I-Anteil zu null.
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12.2 Wickler

Einleitung Die Umrichtersoftware enthalt standardmafig Funktionen zur Losung einfacher Wickel-
aufgaben (Haspelantriebe). Folgende Aufgaben werden unterstiitzt:
Wickelaufgaben Nr. | Wickelaufgabe
Durchmesser-
Wickeln mit Durch- SDS gsensorv=const.
1 | messersensor auf konst. 4000 3
Geschwindigkeit v=const DL y|AE2
v-soll P|AET
Leit. b
SDS antriel
Wickeln mit indirekter 4000 F=const.
2 Zugregelung an Fsol —p| AE2
der M-Max-Grenze v-leit r AE1
Wickeln mit Tanzerwalze f(%%
3 Uber Drehzahlkorrektur und AE2
PID-Regler an AE2 e 1
; T _ _L SDS
4 x;l::élm:gd;eitktzeljgsensor LPID 4000
an AE2 kﬁif g

Beim Auf- und Abwickeln eines Materials verlauft die Drehzahl umgekehrt proportional
zum Durchmesser (n~1/D). Ist kein Durchmessersensor vorhanden (Aufgaben 2 bis 4),
wird der Durchmesser vom Umrichter gemaR D ~ v-Leit / n-Motor berechnet (G11=1)
oder durch Integration der Tanzer-Abweichung gewonnen (G11=2). Die max.
Anderungsgeschwindigkeit vom Durchmesser ist durch G16 gegeben. Der aktuelle
Durchmesser wird im Par. G19 (D-Ist) angezeigt. Ausgabe am Monitorausgang ist mit
F40=5 moglich. Je nach Aufgabe arbeitet der Wickelantrieb:

e Drehzahlgeregelt, G10=1:n Mode (Aufgaben 1 + 3)
¢ An der M-Max-Grenze, G10=2:M-Max Mode (Aufgaben 2 + 4).

12.2.1 Durchmessersensor an AE1 /| AE2

Beschreibung Aufwickler oder Abwickler mit konstanter Umfangsgeschwindigkeit. Der Durchmesser-
sensor wird am Analogeingang angeschlossen. Wichtigste Parameter:

Die wichtigsten Parameter e F20=7:Wick.Durchmesser (fir AE1: F25)
e G10=1:n Mode
o G11=0:AE2-Messung
e G12 Wickel D-Min, G13 Wickel D-Max

Durch die Parameter F21 und F22 wird die Zuordnung der Werte D-Min und D-Max zu
den zugehdrigen Sensorspannungen U-Min und U-Max festgelegt:

* F21=-U-Min/ 10V % 100% (AE2-Offset)

* F22 =10V / (U-Max - U-Min) x 100% (AE2-Faktor)

Entsprechend dem Kehrwert 1/D wird der Sollwert bei steigendem Durchmesser redu-
ziert. Der Leitsollwert entspricht daher der groRtmaoglichen Drehzahl bei leerer Rolle.

Blockschaltbild AE2-

Funktion ~ Dmin Dmax

AE2- AE2- AE2- AE2- AE2-[F20]  [G12] [G13]
Pegel Offset Faktor Tiefpa3 Offset2

ae2 €1 [F21] [F22] [F23] [F24] :
17

1/D

Dmin
D-ist

B 0...100% =

AE1 Dmin...Dmax é@

2 T D-ist
Geschwindigkeits-
sollwert, z.B. von AE1 >
2 oder Festsollwert

n-soll
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12.2.2 Indir. Zugregelung an der M-Max-Grenze

Einleitung Aufwickler oder Abwickler mit konstantem Zug ohne Zusatzsensorik. Die Wickelgeschwin-
digkeit wird von einem Leitantrieb vorgegeben. Der Leitsollwert muss so bemessen
werden, dass er bei D-Min (leere Rolle) genau der dort erforderlichen Motordrehzahl ent-
spricht. Der Leitsollwert muss stets positiv sein (s. E10 AE1-Pegel). Die Motordrehrich-
tung ist ggf. mit D92 anzupassen. Der Wickelantrieb rechnet den Durchmesser gemaf
D ~ v-Leit | n-Motor und beeinflusst die Drehmomentgrenze proportional zu D.

Die Drehmomentgrenze am AE2 bzw. C03 enspricht dem grotmoglichen Moment bei
voller Rolle.

G10=2:M-Max Mode
G11=1.n-Leitsollwert/n-Motor

G12 Wickel D-Min, G13 Wickel D-Max
G14 Wickel D-Anf
F20=2:Momentgrenze bzw. C03

D92 Sollwert negieren

G15 Ubersteuerungs-Sollwert

Wichtigste Parameter

Beschreibung Der Drehzahlsollwert eines Aufwicklers muss stets liber dem Leitsollwert liegen, damit
der Antrieb an der Momentgrenze lauft. Dies wird durch den Ubersteuerungs-Sollwert
G15 gewahrleistet, der zum Leitsollwert addiert wird. Ein Abwickler sollte dagegen nie
selbstandig in die Abwickelrichtung loslaufen. Der Leitsollwert von AE1 wird daher nur
dann durchgereicht, wenn er positiv ist! Der Ubersteuerungs-Sollwert G15 sorgt dafiir,
dass bei einem Leitsollwert=0 das Material gespannt wird (Abwickler versucht langsam
gegen die Abzugsrichtung zu drehen). Die Motordrehrichtung kann mit D92 oder aber
Uber Binareingang (vgl. F31=6) angepasst werden. Die Funktionsweise ist schematisch
im folgenden Bild dargestellt:

] P Drehmoment- Zugabfall
Blockschaltbild (Schematisch) AE2 grenze. 28 von

A:[>A52 oder C03 [\ G17 M-Max
_______________ >
B DI

Dmin Dmax Drlst.

D-Max
T n-Motor
11T (von Resolver)
/D

y v ~D
A &
AE1 , -

2 Leitsollwert, 4

} 2.B. von AE1 f

AE1-
Pegel

~1/D | D-Min

Ubersteuerungs-SW

Vor dem Anfang des Wickelvorgangs muss der Anfangsdurchmesser iber einen Binar-
eingang (z.B. F31=29 fir BE1) auf G14 gesetzt werden. Bei Netz-Aus wird der aktuelle
Durchmesser D-Ist nichtfllichtig gespeichert. Eine falsche Kalibrierung des Leitsollwertes
hat ein Wegdriften von D-ist zur Folge. Ist der Leitsollwert zu hoch (da z.B. D02 zu hoch),
so wird auch D-ist zu groR!! Mit G17 lasst sich Zugabfall mit steigendem Durchmesser
parametrieren.
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12.2.3 Wickeln mit Tanzerwalze

Einleitung

Wichtigste Parameter

Blockschaltbild (schematisch)

12.2.4 Wickeln mit Zugsensor

Beschreibung

Aufwickler oder Abwickler mit konstantem Zug, der durch eine Tanzerwalze gegeben ist.
Die Lage der Tanzerwalze wird gemessen und tber PID-Regler am AE2 geregelt. Die
Wickelgeschwindigkeit wird von einem Leitantrieb vorgegeben. Der Wickelantrieb rechnet
den Durchmesser gemaf D ~ v-Leit | n-Motor und multipliziert sowohl den Leit- als auch
den Korrektursollwert mit 1/D.

G10=1.n Mode
G11=1:n-Leitsollwert/n-Motor

G12 Wickel D-Min, G13 Wickel D-Max
G14 Wickel D-Anf

G00=1 (PID-Regler aktiv)

GO01 PID-Regler Kp, G02 PID-Regler Ki
F20=1:Korrektur-Sollwert

Dmin Dmax

LI n-Motor
I
%
] N
A 0

E1 . D-Mir
2 Leitsollwert, -
_> B. von AE1 f a
4] AE2- AE2- n-Sol

Offset Faktor

AE2 Lage
Téanzer

AE2-
Funktion

H—>» PID

Alternativ zur Durchmesserberechnung G11=1:n-Leit/n-Motor kann bei einer Tanzer-
walze auch G11=2:Ténzer eingesetzt werden. Die Abweichung des Tanzers wird Uber
Analogeingang gemessen (F20=12:WicklerTdnzer). Die Notwendigkeit einer Drehzahl-
rickfiihrung entfallt, die Integration des Durchmessers wird durch die positive oder
negative Abweichung des Tanzers gesteuert.

Aufgabe ahnlich zum Wickeln mit Tanzerwalze. Unterschiede:
e G10=2:M-Max Mode

e F20=2:Momentgrenze
¢ G15 Ubersteuerungs-Sollwert

Beim Wickeln mit Zugsensor ist es oft sinnvoll, einen externen PID-Regler mit Integration
und Vorsteuerung des Zugsollwerts zu verwenden:

1 1
Zug ! 1
soll T J\ I
1 AE2,
1™ M-Max
1
Zug ist |
I e !
Sperre

12.2.5 Kompensation von Storgroflen

Beschreibung
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Der Einfluss von Reibung und Massentragheit auf die Zugkraft kann kompensiert werden.
Die Momentgrenze wird um die mit G40 und G41 beriicksichtigte Reibung korrigiert.

Kompensation von Massentragheit: Das Massentragheitsmoment der vollen Rolle bei
D-Max muss auf die Motorwelle umgerechnet werden und als Verhaltnis zum Massen-
tragheitsmoment des Motors in C30 eingetragen werden. Die Beschleunigung wird durch
Differentiation der Encodersignale gewonnen, das Ergebnis kann mit G42 geglattet
werden.

Der variable Durchmesser kann auch die Verstarkung des Drehzahlreglers beeinflussen:
Proportional zum Quadrat des Durchmessers wird die Verstarkung zwischen C31*C35
bei D-Min und C31 bei D-Max geandert. Der I-Anteil wird in der gleichen Weise
beeinflusst.
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A.. Umrichter 2|

Para-Nr. | Beschreibung

A00 1) Werte speichern:

0: inaktiv;

1: Parameter in beiden Parametersatzen werden nichtfliichtig gespeichert. Der Speichervorgang wird durch
Andern des Wertes von 0—1 ausgeldst. AnschlieRend wird automatisch die Aktion A02 Eingabe priifen
durchgefihrt.

AO1e Lies Parabox&Speich: Parameter aus der Controlbox lesen und nichtfliichtig speichern. Der Umrichter erkennt
automatisch das an X3 angeschlossene Modul.

Bei Controlbox zuerst den gewlinschten Datensatz 1 bis 7 auswahlen, dann die Taste E driicken.

Die Aktion A02 Eingabe prufen wird automatisch gestartet. Bei Lesefehlern (z.B. Abziehen der Parabox beim
Lesen) werden alle Parameter verworfen, und die letzten mit AO0 gespeicherten Einstellungen wiederherge-

stellt.
0: inaktiv;
1: aktiv; 1...7; bei Controlbox (Nummer des Datensatzes)
A02 1) gingakbe prifen: Parametrierung wird auf Korrektheit hin tGberprift. Mogliche Ergebnisse siehe Kap. 15.
: inaktiv;

1: aktiv; die Parameter, des zu editierenden Parametersatzes (s. A11) werden Uberpruft auf:
- Einhaltung des Wertebereiches.
- Korrekte Programmierung der Bindren Eingange (F31 ... F35).

AO03 1) | Parabox schreiben: Daten des Umrichters in externen Datentréager (Parabox, Controlbox) schreiben.

0: inaktiv;

1...7; die Parameter beider Parametersatze, werden vom Umrichter in die Parabox (Controlbox) kopiert.
Zur Handhabung siehe A01.

Ao4.1) Werkseinstellung: Alle Parameter werden in die Werkseinstellung zurtickgesetzt.
0: inaktiv;
1: aktiv, Der Vorgang wird durch Andern des Wertes von 0—1 ausgeldst.

A10 Meniiumfang: Legt die, dem Anwender zuganglichen, Parameter fest.

0: normal; zugriffsberechtigte Parameter sind in der Parametertabelle (s. Kap. 19) mit grau hinterlegt. Alle
Parameter bleiben wirksam, auch die, die dem MenlGumfang , 1:erweitert’ zugeordnet sind.

1: erweitert; Zugriff auf alle einstellbaren Parameter.

2: Service; Zugriff auch auf selten bendtigte Serviceparameter (kleingedruckt, z.B. A37).

A11 Parametersatz Edit: Legt den zu editierenden Parametersatz fest. Zu editierender Parametersatz (A11) und
aktiver Parametersatz (Betriebsanzeige) missen nicht identisch sein (z.B. kann Parametersatz 1 editiert werden
wahrend der Umrichter mit Parametersatz 2 weiterlauft). Siehe auch Kap. 8.9.

1: ParaSatz 1; Parametersatz 1 wird editiert.

2: ParaSatz 2; Parametersatz 2 wird editiert.

A12 Sprache: Eine Anderung der Sprache hat zur Folge, dass die FDS-Tool spezifischen Texte U22, U32, U42,
U52 in die Werkseinstellung zuriickgesetzt werden. Dies gilt auch fir C53 und 109.
0: deutsch; 1. english; 2: francais;

A13 PaBworteingabe: Abfrage des PalRwortes. Ist in A14 ein Palwort definiert, muss dies hier eingegeben werden,
um Parameter verandern zu kénnen, s. Kap. 7.2.5.

A4 PaRwort: Definition und Anderung des PaRRwortes. 0 bedeutet ,kein Palwort eingestellt’, alle anderen Werte
sind glltige PalRwoérter, s. Kap. 7.2.5. Ein definiertes PaRwort kann nur Gber FDS-Tool ausgelesen werden.
A15 Auto-Riicksprung: Automatische Riickkehr vom Menu zur Betriebsanzeige. Im Eingabe-Modus (der
editierte Parameter blinkt) ist kein Auto-Rucksprung zur Betriebsanzeige mdglich.
0: inaktiv;

1: aktiv; nach 50 s ohne Tastendruck springt das Display auf die Betriebsanzeige zurtick.

A20 BremsWd-Typ: Festlegung des eingesetzten Bremswiderstandes. )

19: inaktiv; Bremstransistor deaktiviert. Bei zu groRer Bremsenergie kommt Stérung ,.36:Uberspannung*.
20: intern; integrierter Bremswiderstand, s. technische Daten Kap. 2.

21: freie Einstellung; beliebiger, externer Bremswiderstand, s. A21, A22, A23.

22: 800hmO0,3kW
23: 800hm0,6kW | Ein thermisches Modell Uberwacht die max. zuléssige Leistung, die Gber den Brems-

24: 300hm0,6kW | widerstand abgefiihrt werden kann. Der Bremswiderstand ist damit vor thermischer Uber-
25: 300hm1,0kW* | lastung geschiitzt. Bei thermischer Uberlastung folgt die Stérung "42: Temp.Brems. Wid".
26: 300hm1,2kW*

27: 300hm2,5kW* *SDS 4041 und gréBer.
A21 BremsWd-R: Nur bei A20=1 (freie Einstellung), Widerstandswert des eingesetzten Bremswiderstandes.
Wertebereich in : typabhangig ... 600
. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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A.. Umrichter

Para-Nr.

Beschreibung

A22

BremsWd-P: Nur bei A20=21 (freie Einstellung), Leistung des eingesetzten Bremswiderstandes.
Wertebereich in kW: 0,01 ... typabhangig

A23

BremsWd-Tau: Nur bei A20=1 (freie Einstellung), thermische Zeitkonstante des Bremswiderstandes.
Wertebereich in s: 0,1 ... 40 ... 100

A30-

Steuereingang: Legt die Herkunft der Steuersignale (Freigabe, Drehrichtung, Sollwert) fest.

0: Steuerkl (X1); Steuersignale (Freigabe, ..) werden Uber die Klemmen X1 generiert. Alle Binareingéange
mussen entsprechend programmiert werden. Feldbusbetrieb ohne das Drivecom-Profil.

1: Seriell (X3); Steuersignale (Freigabe,...) werden vom PC aus generiert (Software FDS-Tool). Der Umrichter
wird mit dem PC Uber den Sub-D-Stecker X3 (RS-232-C Schnittstelle verbunden (s. Kap. 5.4). Fir die
Fernsteuerung tber den PC muss der Freigabe-Eingang (X1.15) High sein.

2: inaktiv;

3: SDP 4000; Steuerung des Gerates Uber PROFIBUS DP. Hierzu wird die Optionsplatine PROFIBUS DP
bendtigt.

4: CAN-Bus; Steuerung des Gerates iber CANopen Uber die serienmafig integrierte CAN-Bus-Schnittstelle.
Fir beide Einstellungen “3:SDP 4000” und “4:CAN-Bus” gilt: Der Servoumrichter wird in einen Drivecom-
kompatiblen Modus fiir die Geratesteuerung gesetzt. Diese Steuerung erfolgt entweder ausschlieRlich iber
den gewahlten Feldbus (daftr missen alle Parameter flr die Funktion der binaren und analogen Eingénge
F20, F31, F32, F33, ... auf inaktiv gestellt sein) oder im Mischbetrieb mit diesen Eingdngen. In jedem Fall
muss am Freigabe-Eingang (X1.15) der High-Pegel anliegen.

A31

<Esc>-Quittierung: Stdrungen bei aktiver Betriebsanzeige mit der @-Taste der Controlbox quittieren.
0: inaktiv;
1: aktiv;, Stérungen kénnen mit der [gcJ-Taste quittiert werden.

A32

Autoquittierung: Auftretende Stérungen werden automatisch quittiert.

0: inaktiv;

1: aktiv; der Umrichter quittiert einen Teil der Stérungen automatisch (s. Kap. 17). Stérungen kénnen innerhalb
einer Zeitspanne von 15 Minuten (Werkseinstellung), dreimal erfolgreich quittiert werden. Eine vierte Stérung
wird nicht mehr autoquittiert, das Relais 1 féllt ab und die Stérung muss auf eine andere Art quittiert werden
(Freigabe, Binareingang F31 ... F35 =13, @-Taste A31). Der Autogittierungszahler wird zurlickgesetzt.
Bleiben drei Quittierungsversuche erfolglos, ignoriert der Umrichter die Autoquittierung und geht in Stérung.
Die Zeitspanne fiir die Autoquittierung ist mit Parameter A33 im Bereich von 1 ... 255 min.

A33

Zeit-Autoquittierung: Zeitspanne fir die Autoquittierung (siehe A32).
Wertebereich in min: 1 ... 15 ... 255

A34

Autostart: Vor Aktivieren des Autostarts A34=1 Uberpriifen ob automatischer Wiederanlauf aus Sicherheits-
gruinden erlaubt ist. Nur unter Berlicksichtigung der fir die Anlage oder Maschine geltenden Normen und
Vorschriften verwenden.

0: inaktiv; nach der Netzzuschaltung ist ein Wechsel der Freigabe von L-Pegel auf H-Pegel erforderlich, um den
Antrieb freizugeben (— Meldung ,12:Einschaltsperre”). Ein ungewolltes Anlaufen des Motors wird dadurch
verhindert (Maschinensicherheit).

1: aktiv; ist der Autostart aktiv, kann der Antrieb nach einer Netzzuschaltung bei vorh. Freigabe sofort loslaufen.

A35

Unterspannungs-Grenze: Wird bei freigegebenem Umrichter die Zwischenkreisspannung kleiner als der hier
eingestellte Wert, geht der Umrichter in Stérung ,46:Unterspannung”. A35 sollte ca. 85% der anliegenden
Netzspannung liegen, um den mdglichen Ausfall einer Netzphase abzufangen.

Wertebereich in V: 150 ... 350 ... 570

A36

U-Netz: Maximale Spannung die der Umrichter dem Motor zur Verfligung stellt, in der Regel die Netzspannung.
Ab dieser Spannung arbeitet der Motor im Feldschwachbereich.

SDS 4000 Auswahl der Schaltschwelle fir Bremschopper.

A36 < 400 V: Einschaltschwelle 720 V ... 750 V, Ausschaltschwelle 680V ... 710 V

A36 > 400 V: Einschaltschwelle 840 V ... 870 V, Ausschaltschwelle 800 V ... 830 V

Wertebereich in V: 140 ... 400 ... 480

A37

Schleppzeiger riicksetzen: Die sechs verschiedenen Schleppzeiger E33 bis E38 (max. Strom, max. Temperatur...) werden
zuriickgesetzt.

0: inaktiv;

1: aktiv;

A38

DC-Einspeisung: Wenn der SDS nicht vom Drehstromnetz gespeist wird, sondern tber die Klemmen U+, U-
mit Gleichspannung versorgt wird, ist A38=1.

0: inaktiv;

1: aktiv;

A40-"

Parabox lesen: Lesen von Parametern aus einer Controlbox ohne automatische Speicherung.
0: inaktiv;
1..13: aktiv; zur Wirkungsweise vergleiche A01.

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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13. Parameterbeschreibung

A.. Umrichter 2
Para-Nr. | Beschreibung
Ad1 Parametersatz Vorgabe: Es stehen zwei Parametersatze zur Verfligung. Diese kdnnen entweder (iber die

Binaren Eingange oder direkt Uber A41 ausgewahlt werden. Der ausgewahlte Parametersatz wird erst bei Weg-
nahme der Freigabe und nach max. 300 ms aktiv. Einige Parameter behalten ihre Giiltigkeit sowohl im Para-
metersatz 1 als auch im Parametersatz 2 (z.B. die Posi-Parameter in I, J und L). Parameter, die im Parameter-
satz 2 separat programmierbar sind, werden durch eine B zwischen Koordinate und Parametername angezeigt
(s. Kap. 7.2.2).

0: extern; der aktive Parametersatz wird tber die Bindren Eingénge BE1 ... BE5 ausgewahlt. Dazu muss in
beiden Parametersatzen mindestens ein Parameter F31 ... F35=11:Parametersatz-Umschalter sein.
Parametersatz 1 aktiv bei Low-Signal an BE, Parametersatz 2 aktiv bei High-Signal an BE.

1: Parametersatz 1; der Umrichter arbeitet mit Parametersatz 1. Eine externe Auswahl ist nicht mdglich.

2: Parametersatz 2; der Umrichter arbeitet mit Parametersatz 2. Eine externe Auswabhl ist nicht moglich.

Achtung: Der Param. A41 ist nur zu Testzwecken bestimmt. Er wird nicht mit A00=1 abgespeichert. Flr eine

Parametersatzumschaltung im Betrieb einen BE oder den Parameter E101 (Buszugriff) verwenden.

A42.1) Parametersatz Kopie 1>2: Kopiert den Parametersatz 1 nach Parametersatz 2. Die alten Werte in Parameter-
satz 2 werden Uberschrieben. Der Vorgang wird durch Andern des Wertes von 0 auf 1 gestartet.

Das Ergebnis ist immer ,0:fehlerfrei“. Die neue Parametrierung muss mit A00 nichtfllichtig gespeichert werden.
0: fehlerfrei;

A43.1) Parametersatz Kopie 2>1: Wie A42. Kopiert Parametersatz 2 nach Parametersatz 1.
0: fehlerfrei;

A50 Tippen: Nur wenn C60=2 (Betriebsart-Lage) und eine Controlbox angeschlosen ist.

0: inaktiv; normaler Betrieb.

1. aktiv; der Regler bendétigt nur ein High-Signal an dem Eingang ,Freigabe”, alle anderen binaren Steuersignale
sind bei C60<2 ohne Funktion. Mit den Tasten @ bzw. [»] wird der Antrieb auf die in A51 eingestellte
Drehzahl riickwarts bzw. vorwarts beschleunigt. Es wird eine Freigabe generiert, die hdhere Prioritat hat als
die Zusatz-Freigabe. Damit ist der Betrieb auch mdglich, wenn per Feldbus die Zusatz-Freigabe=Low ist.

A51 Tipp-Sollwert: Nur wenn C60=2 (BetriebsartzLage). Drehzahlsollwert fir die Inbetriebnahme ohne externe N
Beschaltung der Steuereingange. Rechts in der Anzeige erscheint der aktuelle Drehzahl-Istwert. Wenn A50=1
und A51 im Eingabemode (Wert blinkt), dann wird A51 als Dauer-Sollwert aktiv. Zum Verhalten von Freigabe
und BE’s, s. A50.

Wertebereich in Upm: -6000 ... 300 ... 6000

Ab5 Taste Hand Funktion: Damit kann die Taste ,HAND" der Controlbox flr das Ein-/ Ausschalten des Lokalbe-
triebes gesperrt werden. Weitere Informationen siehe Controlbox-Dokumentation Impr.-Nr. 441445,

0: inaktiv; Tast ist ohne Funktion.

1: lokal; Taste & aktiviert den lokalen Betrieb; dann wird die Geratefreigabe ausschlief3lich Uber die Tasten
~gran [ [IT und ,rot 0* @ geschaltet; in der Betriebsanzeige kann mit den Tasten E bzw. E] rickwarts bzw.
vorwarts gefahren werden.

Der aktive Lokalbetrieb und die aktive Freigabe werden durch Leuchtdioden von der Controlbox angezeigt.
Der Drehzahlsollwert ergibt sich bei Drehzahlbetrieb aus A51, bei POSI aus 112.

ACHTUNG: Bei Ausschalten des Lokalbetriebs mit der Taste (Leuchtdiode erlischt) schaltet der Antrieb
sofort auf die anliegenden Steuersignale zuriick (Gefahr eines ungewollten Anlaufs!).

Serielle Adresse: Nur bei A10=2. Adresse fiir Kommunikation iber X3 mit FDS-Tool und mit Master tGber USS-Protokoll (vgl.
Dokumentation ,USS-Ankopplung fiir POSIDRIVE® und POSIDYN®, Impr.-Nr.:441563)
Wertebereich: 0 ... 31

A80

A82 CAN-Baudrate: Einstellen der Baudrate, mit welcher der CAN-Bus betrieben wird. Vgl. CAN-Bus
Dokumentation Impr.-Nr.: 441532.

0: 10 kBit/s 3: 100 kBit/s 6: 500 kBit/s
1: 20 kBit/s 4: 125 kBit/s 7: 800 kBit/s
2: 50 kBit/s 5: 250 kBit/s 8: 1000 KBit/s
A83 Busadresse: Spezifiziert die Gerateadresse bei Betrieb mit Feldbus (Kommubox). Zum zuldssigen Wertebe-

reich die Dokumentation der entsprechenden Kommubox beachten. A83 hat keinen Einfluss auf die Geratepro-
grammierung uber PC mit FDS-Tool, bzw. die RS232-Schnittstelle mit USS-Protokoll.
Wertebereich: 0 ... 127

A84 Profibus Baudrate: Bei Betrieb des SDS mit Optionsplatine “PROFIBUS DP” wird hier die am Bus gefundene
Baudrate angezeigt (!).Vgl. PROFIBUS Dokumentation Impr.-Nr.: 441525.

0: nicht gefunden 3: 45,45kBit/s 6: 500 kBit/s 9: 6000kBit/s*
1:  9.6kBit/s 4: 93,75kBit/s 7: 1500kBit/s 10: 12000kBit/s*
2: 19.2kBit/s 5: 187,5kBit/s 8: 3000kBit/s
* Verfiigbar ab der Kommubox-Hardware-Version 06.2002.
. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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B.. Motor

Para-Nr.

Beschreibung

BOO-

Motor-Typ: Motorauswahl aus Motordatenbank. Durch B00=61 ... 69 wird der verwendete STOBER-System-
motor spezifiziert. B00=60 (freie Einstellung) kommt bei Sonderwicklungen oder Fremdmotoren zur Geltung.
60: freie Einst. 62:ES 33 64:ES 44 66: ES 54 68:ES 74

61:ES 32 63:ES 42 65:ES 52 67:ES 72 69:ES 76

Die EMK-Spannungskonstante muss in B02 eingetragen werden.

Ein ,* im Display signalisiert, dass mindestens einer der Parameter B53, B64 und B65 von der Voreinstellung
der STOBER-Motordatenbank abweicht.

ED- und EK-Servomotoren sind Uber ,60:freie Einstellung” und der externen Motordatenbank des FDS-Tool
einzustellen.

B02

EMK-Konstante: Gibt den Scheitelwert der induzierten Spannung zwischen zwei Phasen bei 1000 Upm an.
Wertebereich in V: 5 ... 110 ... 3000

B0O3

Fremdliifter: Nur wenn B00 > 60 (STOBER-Motoren). Das thermisch zuldssige Motormoment wird erhéht (i°t-
Modell des Motors). B03=1 bewirkt somit auch eine Erhdhung der Drehmomentgrenzen, da die M-max Grenzen
C03 und C04 relativ zum Motor-Stillstandsmoment MO angegeben sind. Um eine Getriebelberlast nach einer
Fremdlifternachriistung zu vermeiden, muss C03 / C04 an das neue MO (s. Katalog oder Typenschild) ange-
passt werden.

0: inaktiv; 1: aktiv;

B10-

Polzahl: Nur wenn B00=60. Ergibt sich aus der Nenndrehzahl des Motors p = 2:(f - 60/nNenn). Der Regler
arbeitet intern mit Frequenzen. Die Eingabe der Polzahl wird fur die korrekte Drehzahlanzeige bendtigt.
Wertebereich:2 ... 6 ... 16

B11-

P-Nenn: Nur wenn B00=60. Nennleistung laut Leistungsschild
Wertebereich in kW: 0,12 ... typabhangig

B12

I-Nenn: Nur wenn B00=60. Nennstrom It. Leistungsschild.
Wertebereich in A: 0 ... typabhéngig

B13

n-Nenn: Nur wenn B00=60. Nenndrehzahl laut Leistungsschild.
Wertebereich in Upm: 0 ... typabhdngig ... 6000

B17

MO (Stillstand): Nur wenn B00=60. Stillstandsmoment MO laut Typenschild. Bezugsgrof3e fiir die M-max
Grenzen C03 und C04.
Wertebereich in Nm: O ... typabhangig ... 327,67

2| 2 <=2 <=

B26-

Motor-Encoder: B26 legt fest, welcher Gebereingang fiir die Motorregelung zusténdig ist. Die Geberstrich-
zahlen werden in F36 bzw. H22 festgelegt. Unabhangig von B26 wird der Mastergeber flir den Synchronlauf
(G20=1) mit G27, der POSI-Geber (C60=2) mit 102 eingestellt.

2: Resolver (X40); Standard bei STOBER ES-Motoren.

3: X41 (Sin/Cos); Single und Multiturn Absolutwertgeber mit Sin/Cos-Spur.

B40-"

Phasentest:

0: inaktiv;

1: aktiv; testet Motorsymmetrie in 60° Schritten. Es werden folgende Punkte Uberpruft:

- Anschluss der Phasen U,V,W.

- Motor- und Resolverpolzahl.

- Phasenlage des Resolvers oder Sin/Cos-Gebers.

- Symmetrie der Wicklungswiderstande der Phasen U,V,W. Weicht ein Wicklungswiderstand um £10% ab,
meldet der Umrichter ,,19:Symmetrie”.
Die Funktion wird gestartet durch den Wechsel von Low auf High-Pegel am Eingang Freigabe (X1.9).
Zum Verlassen des Parameters muss wieder ein Low-Signal an der Freigabe anliegen.

B52

L-Motor: Nur wenn B00=60. Induktivitat Lu-v der Motorwicklung. Nur bei Fremdmotoren eingeben.
Wertebereich in mH: 0,01 ... typabhangig ... 327,67

B53

R1-Motor: Nur wenn B00=60. Statorwiderstand Ru-v der Motorwicklung. Nur bei Fremdmotoren eingeben.
Wertebereich in 2: 0,01 ... typabhangig ... 327,67

B64

Ki-lIQ (Moment): Integralverstéarkung des Drehmomentreglers.
Wertebereich in %: 0 ... typabhangig ... 400

B65

Kp-1Q (Moment): Proportionalverstéarkung des Drehmomentreglers.
Wertebereich in %: 0 ... typabhangig ... 400

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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C.. Maschine 2
Para-Nr. | Beschreibung
C00 n-Min: Nur wenn C60+2 (Betriebsart-Lage). Minimal zuldssige Drehzahl. Die Drehzahl ist bezogen auf die N

Motorwellendrehzahl. Sollwerte unter n-Min werden ignoriert und auf n-Min angehoben.
Wertebereich in Upm: 0 ... C01

CO1 n-Max: Maximal zuldssige Drehzahl. Die Drehzahl ist bezogen auf die Motorwellendrehzahl. Sollwerte tber v
n-Max werden ignoriert und auf n-Max begrenzt.
Wertebereich in Upm: C00 ... 3000 ... 6000

C02- Zul. Drehrichtung: Nur wenn C60=2 (Betriebsart=Lage). Bestimmt die zugelassenen Drehrichtungen. Die N
Drehrichtung kann Uber die Binaren Eingange vorgegeben werden.
0: vorwérts & riickwérts;

1: vorwarts;

2: rlickwarts;

CO03 M-Max 1: Maximalmoment in % vom Motor-Stillstandsmoment MO0. Die aktive Drehmomentgrenze kann tber N
einen Analogeingang weiter reduziert werden (s. F25=2). Wird das maximale Moment Uberschritten, reagiert der
Regler mit der Meldung ,47:UberlastAntrieb”. Bitte auch Anmerkung bei C04 beachten.

Wertebereich in %: 0 ... 150 ... 400 (und dem evtl. per Analogeingang vorgeg. M-Max Signal (AE-Funktion
“2:Momentgrenze”).

Co4 M-Max 2: Zusatzliche Drehmomentgrenze. Eine Umschaltung zwischen C03 und C04 erfolgt Uber einen Binar- |+
eingang (F3..=10:Momentumschalter), s. Kap. 9.1.

Anmerkung: Bei einem Schnellhalt ist immer C04 aktiv. In der Regel sollte daher C04 > C03 gelten!
Wertebereich in %:0 ... 150 ... 400

C30 J-Last/J-Motor: Verhéltnis der Massentragheit von Last zu Motor. Dieser Faktor ist bei allen Steuerarten N
wirksam und wichtig fiir die Optimierung zwischen Umrichter und Motor (Dynamik). Eine Eingabe ist nicht
zwingend erforderlich.

Anmerkung: Beim Wickelbetrieb wird fir C30 > 1.5 das wirksame Massentragheitsmoment in vierter Potenz Gber dem
Wickeldurchmesser flir Kompensation des Beschleunigungsmoments gerechnet. Es gilt: J(D-Min)= 1.5 * J-Motor, J(D-Max)=
C30 * J-Motor. Das vom Antrieb zur Verfligung gestellte Moment wird so erhoht, dass die Zugkraft konstant bleibt und
zusatzliches Moment fur Beschleunigungsvorgange bereitgestellt wird.

Wertebereich: 0 ... 1000

C31 n-Regler Kp: Proportional-Verstarkung des Drehzahlreglers. n-Regler Kp N
Anmerkung: Beim Wickelbetrieb (G10>0) wird die Kp-Verstarkung mit dem n-Nach
Wickeldurchmesser quadratisch von €31 bei D-Max bis auf C31*C35 bei Rampe M-soll
D-Min reduziert.
Wertebereich in %: 0 ... 60 ... 400 n-Motor (E03) :

C32 n-Regler Ki: Integral-Verstarkung des Drehzahlreglers. Beim Uberschwingen in der Zielposition ist C32 zu N
reduzieren.

Anmerkung: Beim Wickelbetrieb (G10>0) wird die Ki-Verstarkung mit dem Wickeldurchmesser quadratisch von C32*C31 bei
D-Max bis auf C32*C31*C35 bei D-Min reduziert.

Wertebereich in %: 0 ... 30 ... 400

C33 n-soll Tiefpass: Sollwertglattung. Bei Sollwertrauschen, schwingender Mechanik oder gro3en Fremdmassen N
sollte C33 erhdht werden.
Wertebereich in ms: 0 ... 2 ... 3276,7

C34 n-Motor Tiefpass: Glattung der Motordrehzahl. N
Wertebereich in ms: 0,3 ... typabhangig ... 3276,7

C35 n-Regler Kp Stillstand: Ohne Wickler werden €31 und C32 mit C35 multipliziert, sobald Motordrehzahl kleiner |+
als C40 wird. Im Wickelbetrieb gelten die bei C31 und C32 beschriebenen Formeln.
Wertebereich in %: 5 ... 100

C40 n-Fenster: Wenn F00=3 (BA2 als Melderelais fur ,3:Sollwert-erreicht’) oder F00=2 (BA2 als Meldekontakt fir N
Drehzahl ,,.2:Null erreicht’) gilt der Sollwert in einem Fenster von Sollwert +C40 als erreicht. Gilt entsprechend
auch fiir die anderen Bindreingange. Eine Haltebremse wird nicht angesteuert solange |n| > C40.
Wertebereich in Upm: 0 ... 3 ... 300

C41 Arbeitsbereich-n-Min.: Mit den Parametern C41 ... C46 kann ein Arbeitsbereich festgelegt werden. Eine Uber- |V
schreitung der eingestellten Werte kann Uber einen Ausgang (F00=6) signalisiert werden. Alle Bereichsuber-
wachungen finden gleichzeitig statt. Wird eine Bereichsliberwachung nicht benétigt, sind die Min.-Parameter auf
die unteren Grenzwerte und die Max.-Parameter auf die oberen Grenzwerte einzustellen, vgl. Kap. 9.2. Mit
C49=0 wird die Bereichsliberwachung bei nicht bestromtem Motor und wahrend der Beschleunigungs- /
Bremsvorgange unterdriickt. Mit C48=1 wird die Betragsbildung aktiviert.

Wertebereich in Upm: 0 ... C42

C42 Arbeitsbereich-n-Max.: s. C41 S
Wertebereich in Upm: C41 ... 6000
. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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C.. Maschine 2

Para-Nr. | Beschreibung

C43 Arbeitsbereich-M-Min.: s. C41 N
Wertebereich in %: 0 ... C44

C4a4 Arbeitsbereich-M-Max.: s. C41 S
Wertebereich in %: C43 ... 400

C45 Arbeitsbereich-X-Min.: s. C41. Uberwachung der in C47 definierten GréRe. N
Wertebereich in %:-400 ... 0 ... C46

C46 Arbeitsbereich-X-Max.: s. C41. Uberwachung der in C47 definierten GréRe. N
Wertebereich in %: C45 ... 400

C47 Arbeitsbereich C45/C46: Definiert die zu Uberwachende GréRe. \

0: EO1 P-Motor; 5: E22 j2t-Gerét; 10: E71 AE1-skaliert;

1: EO2 M-Motor; 6: E23 i2t-Motor; 11: E72 AE2-skaliert;

2: E10 AnalogEing. 1-Pegel; 7: E24 j2t-BremsWd; 12: E73 AE2-skaliert2;

3: E11 AnalogEing.2-Pegel; 8: E62 aktuelles M-Max; 13: inaktiv

4: E16 AnalogAusg.1-Pegel; 9: E65 PID-Regelabweichung; 14: E08 n-motor; (% Bezug auf C01)

C48 Arbeitsbereich C47 Betrag: \
0: absolut; von dem in C47 gewabhlten Signal wird zuerst der Betrag gebildet;

Beispiel: C47=AE2; C45=30%; C46=80%; Der Arbeitsbereich liegt bei -80% bis -30% u. bei +30% bis +80%.
1: Bereich, das in C47 gewahlte Signal muss im Bereich C45 bis C46 liegen;
Beispiel: C47=AE2, C45= -30%, C46= +10%; Der Arbeitsbereich liegt bei -30% bis +10%.

C49 Arbeitsbereich Accel & Frg.: N

0: inaktiv; bei Beschleunigungsvorgangen oder deaktivierter Freigabe wird das Signal ,Arbeitsbereich” fir die
Bindrausgange auf ,0“=ok gesetzt, nur im stationaren Betrieb werden die drei Bereiche tiberwacht
(kompatibel zu Geratesoftware V 4.4).

1: aktiv; der Arbeitsbereich wird immer tiberwacht.

C50 Anzeigefunktion: Nur wenn C60=2 (BetriebsartLage). Die erste Zeile der Betriebsanzeige kann durch die S
Parameter C50 ... C53 frei gestaltet werden (s. Kap. 7.2.2). Es stehen 8 Zeichen fiir eine Zahl und 8 Zeichen fiir
eine beliebige Einheit zur Verfligung. Anzeigewert = Rohwert/Anzeigefaktor.

0: n2 & I-Motor;

1: EOO I-Motor; der Umrichter liefert als Rohwert den Ist-Motorstrom in Ampere.

2: EO1 P-Motor/%; der Umrichter liefert als Rohwert die Ist-Wirkleistung prozentual zur Motornennleistung.

3: E02 M-Motor/%; Ist-Motormoment prozentual zu Stillstandsmoment M0 des Motors.

4: EO8 n-Motor; der Umrichter liefert als Rohwert die Ist-Drehzahl in Upm.

C51 Anzeigefaktor: Nur wenn C60+2. Rohwert (C50) wird durch den hier eingegebenen Wert dividiert. Y
Wertebereich: -1000 ... 1 ... 1000

C52 Anzeige-Nachkomma.: Nur wenn C60=2. Nachkommastellen-Anzahl fiir den Wert in der Betriebsanzeige. S
Wertebereich: 0 ... 5

C53 Anzeigetext: Nur wenn C60+2 (BetriebsartLage) und C50>0. Text fur eine kundenspezifische Einheit in der N
Betriebsanzeige (z.B. ,Stiick/h"). Maximal 8 Stellen. Kann nur mit Hilfe von FDS-Tool eingegeben werden.

C60e Betriebsart: N
0: Moment; Vorgabe eines bipolaren Drehmomentsollwerts. Sollwertverarbeitung an AE1 mit 1 ms.

1: Drehzahl; Drehzahlsollwert, herkbmmliche Betriebsart.

2: Lage; Positioniersteuerung wird aktiviert. Bei Freigabesignal an X1.9 wird der Lageregler eingeschaltet und
die aktuelle Position gehalten. Bei C60=2 wird die Gruppe ,D.. Sollwert” komplett ausgeblendet.

Wird die Betriebsart von Drehzahl auf Lage umgeschaltet, geht die Referenzposition verloren.

3: Lage extern;

D.. Sollwert Gruppe D wird in der Betriebsart C60=2:Lage ausgeblendet. E

Para-Nr. | Beschreibung

D00 Sollwert-Accel: Beschleunigungsrampe fir analoge Sollwerteingange. Ist nur von Bedeutung bei Sollwertvor- |+
gabe uber die Klemmleiste X1 und Motorpoti.

- Spannung, Strom Uber Analogeingang 1 (X1.2 - 4).

- Motorpoti tber die Bindren Eingange (D90=1).

Wertebereich in ms/3000 Upm: O ... 30000

D01 Sollwert-Decel: Bremsrampe fiir analoge Sollwerteingange. Ist nur von Bedeutung bei Sollwertvorgabe tGber N
die Klemmleiste X1 und Motorpoti.

- Spannung, Strom Uber Analogeingang 1(X1.2 - 4).

- Frequenz Uber Binareingang BE5 (X1.8 - 14).

- Motorpoti Gber die Bindren Eingdnge (D90=1).

Wertebereich in ms/3000 Upm: 0O ... 30000

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0

Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
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D.. Sollwert Gruppe D wird in der Betriebsart C60=2:Lage ausgeblendet. E

Para-Nr. | Beschreibung

D022) n (Sollwert-Max.): Mit Hilfe der Parameter D02 ... D05 kann der Zusammenhang zwischen Analogsollwert und N
Drehzahl, in Form einer Sollwertkennlinie, frei vorgegeben werden.
D02: Drehzahl die bei maximalem Sollwert (D03) erreicht wird.
Wertebereich in Upm: 0 ... 3000 ... 6000

D032?3) Sollwert-Max.: Sollwert, dem die Drehzahl n-Sollwert-Max (D02) zugeordnet ist. Bei wieviel % des analogen N
Sollwertes (10 V=100%) wird die maximale Drehzahl (D02) erreicht.
Wertebereich in %: D05 ... 100

D042;3) n (Sollwert-Min.): Drehzahl, die bei minimalem Sollwert (D05) erreicht wird. N
Wertebereich in Upm: 0 ... 6000
D052?3) Sollwert-Min.: Sollwert, dem die Drehzahl n-Sollwert-Min (D04) zugeordnet ist. Bei wieviel % des analogen N

Sollwertes (10 V=100%) wird die minimale Drehzahl (D04) erreicht.
Wertebereich in %: 0 ... D03

D062;3) Sollwert-Offset: Ein Offset am Analogeing. 1 (X1.2-4) kann korrigiert werden. Bei Sollwert 0 darf sich der Mo- |
tor nicht drehen. Erfolgt trotzdem eine Drehung, ist dieser Wert mit umgekehrtem Vorzeichen als Offset einzu-
geben (z.B. Parameter E10 zeigt 1,3%; dann muss D06 auf -1,3% parametriert werden). Der Wertebereich ist
+100%. Wahrend der Eingabe des Sollwert-Offsets wird gleichzeitig auch der aktuelle Wert des Analogeingang
angezeigt.

Wertebereich in %:-100 ... 0 ... 100

DQ7+%3) | Sollwert-Freigabe: Ist der minimale Sollwert (D05) groRer als 1% eingestellt, kann aus der N
Sollwertaussteuerung eine Freigabe abgeleitet werden.
0: inaktiv;
1: aktiv; vom Sollwert an Analogeingang 1 wird eine zusatzliche
Freigabe abgeleitet.
Sollwertfreigabe High: Die Aussteuerung ist gréf3er oder
gleich dem minimalen Sollwert (D05).
Sollwertfreigabe Low: Die Aussteuerung ist kleiner als der SW<005-5\ RS0 oder
0 Schnittstelle

SWuD05

High—\0 Freigabe
! Inaktiv bei

SW-Min

minimale Sollwert (DOS). Low-2_ Drahtbruch
D08%3 | Sollwert-Uberwachung: Uberwachung der Sollwert- o T>——» - 0der J
1 Festsollwert

aussteuerung, Uberwachung auf Drahtbruch. Die SW- D08 oder Feldbus

Uberwachung funktioniert nur, wenn der unter D05

eingegebene min. SW groRer oder gleich 5% ist (D05 > 5%).

0: inaktiv;

1: aktiv; ist die Sollwertaussteuerung 5% kleiner als der minimal zulassige Sollwert (D05), zeigt der Umrichter
,43:Drahtbruch SW'.

D092;3) Festsollwert Nr.: Auswahl eines Festsollwertes. N
0: externe Auswahl durch Binare Eingange und die BE-Funktionen SW-Selekt 0...2.
1...7: feste Auswahl des Festsollwerts, BE-Eingdnge werden ignoriert.

D102;3) Accel 1: Pro Parametersatz konnen bis zu 7 Festsollwerte/Rampensétze definiert werden. Die Auswahl erfolgt | V
Uber die Binaren Eingange. Dazu muss mindestens ein Binareingang auf Sollwert-Selektor programmiert
werden (z.B. F31=1:SW-Selekt 0). Durch den Sollwert-Selektor werden den Signalen der Binaren Eingange die
entsprechenden Festsollwerte bzw. Rampensatze zugeordnet. Das Ergebnis der Binarkodierung wird in E60
(0...7) angezeigt. Die Rampensatze (Accel 1...7 / Decel 1...7) sind nur in Verbindung mit den zugeordneten
Festsollwerten 1...7 aktiv. Accel 1: Zum Rampensatz 1 gehérende Beschleunigungszeit bezogen auf 150 Hz.
Wertebereich in ms/3000 Upm: 0O ... 60 ... 30000

D1 12;3) Decel 1: Zum Rampensatz 1 gehérende Verzégerungszeit bezogen auf 3000 Upm. \
Wertebereich in ms/3000 Upm: 0 ... 60 ... 30000
D122?3) Festsollwert 1: Die Auswahl erfolgt parallel zum Rampensatz 1 (Accel 1/Decel 1) Uber die Bindren Eingange. \
Wertebereich in Upm: -6000 ... 750 ... 6000

0202?3) Accel 2: Zum Rampensatz 2 gehérende Beschleunigungszeit bezogen auf 3000 Upm. \
Wertebereich in ms/3000 Upm: 0 ... 90 ... 30000

Nr. | Accel | Decel Sollwert
0 D00 D01 Analog, Freq,..
1 D10 D11 Festsollwert 1
2 D20 D21 Festsollwert 2

7 D70 D71 Festsollwert 7

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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D.. Sollwert Gruppe D wird in der Betriebsart C60=2:Lage ausgeblendet. E
Para-Nr. | Beschreibung
D212;3) Decel 2: Zum Rampensatz 2 gehdrende Verzdgerungszeit bezogen auf 150 Hz. N
Wertebereich in ms/3000 Upm: 0 ... 90 ... 30000
D222;3) Festsollwert 2: Die Auswahl erfolgt parallel zum Rampensatz 2 (Accel 2 / Decel 2) liber die Binaren \
Eingange.
Wertebereich in Upm: -6000 ... 1500 ... 6000
D302;3) Accel 3: Zum Rampensatz 3 gehérende Beschleunigungszeit bezogen auf 3000 Upm. v
Wertebereich in ms/3000 Upm: 0 ... 120 ... 30000
D312;3) Decel 3: Zum Rampensatz 3 gehdrende Verzdgerungszeit bezogen auf 3000 Upm. \
Wertebereich in ms/3000 Upm: 0O ... 120 ... 30000
D32%3) | Festsollwert 3: s. D12 S
Wertebereich in Upm: -6000 ... 3000 ... 6000
D402;3) Accel 4: Zum Rampensatz 4 gehérende Beschleunigungszeit bezogen auf 3000 Upm. S
Wertebereich in ms/3000 Upm: 0 ... 5 ... 30000
D412;3) Decel 4: Zum Rampensatz 4 gehdrende Verzdgerungszeit bezogen auf 3000 Upm. S
Wertebereich in ms/3000 Upm: 0 ... 5 ... 30000
D42%3) |Festsollwert 4: s. D12 \
Wertebereich in Upm: -6000 ... 500 ... 6000
D502;3) Accel 5: Zum Rampensatz 5 gehérende Beschleunigungszeit bezogen auf 3000 Upm. v
Wertebereich in ms/3000 Upm: 0 ... 10 ... 30000
D512;3) Decel 5: Zum Rampensatz 5 gehdrende Verzdgerungszeit bezogen auf 3000 Upm. S
Wertebereich in ms/3000 Upm: 0 ... 10 ... 30000
D52%3) | Festsollwert 5: s. D12 S
Wertebereich in Upm: -6000 ... 1000 ... 6000
D602;3) Accel 6: Zum Rampensatz 6 gehérende Beschleunigungszeit bezogen auf 3000 Upm. S
Wertebereich in ms/3000 Upm: 0 ... 20 ... 30000
D612;3) Decel 6: Zum Rampensatz 6 gehdrende Verzdgerungszeit bezogen auf 3000 Upm. S
Wertebereich in ms/3000 Upm: 0 ... 20 ... 30000
DE2%3) |Festsollwert 6: s. D12 S
Wertebereich in Upm: -6000 ... 2000 ... 6000
D702;3) Accel 7: Zum Rampensatz 7 gehérende Beschleunigungszeit bezogen auf 3000 Upm. S
Wertebereich in ms/3000 Upm: 0 ... 25 ... 30000
D712;3) Decel 7: Zum Rampensatz 7 gehdrende Verzdgerungszeit bezogen auf 3000 Upm. S
Wertebereich in ms/3000 Upm: 0 ... 25 ... 30000
D72%3) |Festsollwert 7: s. D12 \
Wertebereich in Upm: -6000 ... 2500 ... 6000
D81 DecelS: Schnellhaltrampe. Wirksam wenn ein Binareingang auf Schnellhalt programmiert ist (F3.. = 9) oder der |+
Parameter F38>0. Bei Ausl6sen des Schnellhaltes durch die BE wird der Antrieb mit der hier eingestellten
Bremsrampe heruntergefahren. Im Lagebetrieb (C60=2) wird Schnellhalt an der Rampe 111 ausgefihrt.
Wertebereich in ms/3000 Upm: 0 ... 2 ... 30000
+3) | Sollwertquelle: Blockschaltbild im Kap. 18. - v
D90 o: Normal-Sollwert; BE3 | BE4 | Moloroli
1: Motorpotentiometer; Mit Hilfe von zwei Binaren Eingangen kann ein L L konst.
.Motorpoti” nachgebildet werden. Dazu muss ein Binareingang auf H L 50
+4:Motorpoti AUF” und ein anderer auf ,5:Motorpoti AB” programmiert sein grq er
(z.B. F33=4 und F34=5). Die Drehzahl wird ausschlieRlich mit den Rampen L H kleiner
D00 und D01 verandert. H H 0
2: Motorpoti+SW; der Drehzahlsollwert der Motorpotifunktion wird zum ,normalen” Sollwert (Analogeingang,
Festsollwerte) addiert (bei D90=1 wirkt nur der Motorpoti-Sollwert). Die per BE gewahlten Rampen werden
verwendet, der Motorpoti-Sollwert dndert sich mit SW-Accel / SW-Decel (D00 und D01).
D913) Motorpoti-Funktion: Nur wenn D900 (SollwertquelleNormal-SW). S
0: nichtfliichtig; der angefahrene Sollwert bleibt sowohl bei Wegnahme der Freigabe als auch nach einem Netz-
abschalten / -zuschalten erhalten.
1. fliichtig; der Sollwert wird auf 0 gesetzt wenn die Freig. Low wird oder der Antrieb vom Netz getrennt wurde.
D92 gollw:rt negieren: Negiert den aktuellen Drehzahlsollwert. Vgl. Blockschaltbild im Kap. 18.2. N
: inaktiv;
1: aktiv; SW-Kanal wird negiert. Entspricht einer Drehrichtungsumkehr. Ist unabhéngig von der gewahlten
SW-Vorgabe.
. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
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D.. Sollwert Gruppe D wird in der Betriebsart C60=2:Lage ausgeblendet. E

Para-Nr. | Beschreibung

D93 SW-Generator: Fir Inbetriebnahme und Optimierung des Drehzahireglers.

0: inaktiv; normale Sollwertauswahl.
1: aktiv; es wird periodisch +A51 als Sollwert vorgegeben. Die Zeit kann in D94 eingestellt werden.

D94 Sollwert-Generator Zeit: Nach dieser Zeitspanne andert sich das Sollwert-Vorzeichen, wenn D93=1:aktiv ist. N
Wertebereich in ms: 0 ... 500 ... 32767

D99 Schnell-Sollwert: Aktiviert die geschwindigkeitsoptimierte Drehzahlvorgabe (iber den Analogeingang (Betrieb |+
mit einer Ubergeordneten Lageregelung).

0: inaktiv; kompatible Sollwertverarbeitung zum FDS 4000 mit verschiedenen Funktionen wie Festsollwerte,
Korrektur-SW, Motorpoti u.v.a. mehr. Die SW-Verarbeitung erfolgt mit 4 ms, die Drehzahlregelung mit 0,5 ms.

1: aktiv; der Analogsollwert (nur von AE1) wird mit 1 ms zum Drehzahlregler durchgereicht, die Drehzahl-
regelung arbeitet mit 0,5 ms. Die spez. Eingriffe auf die Sollwertstrecke (Korrektursollwert, Technologie-
funktion) sind unwirksam.

E.. Anzeigen 2|

Para-Nr. | Beschreibung
I-Motor: Zeigt den aktuellen Motorstrom in Ampere an.

EOO g p

EO01 P-Motor: Anzeige der aktuellen Wirkleistung des Motors in kW und als Relativgréf3e in % bezogen auf die
Motornennleistung.

E02 M-Motor: Anzeige des aktuellen Motormomentes in Nm und als Relativgréf3e in % bezogen auf das
Motornullmoment MO.

EO03 U-Zk: Anzeige der aktuellen Zwischenkreisspannung.

Wertebereich bei einphasigen Umrichtern 0 ... 500 V, bei dreiphasigen 0 ... 800 V.

EO6 n-Soll: Nur wenn C60=1 (Drehzahl). Anzeige des aktuellen Drehzahlsollwertes bezogen auf die Motorwelle.

EO7 n-NachRampe: Anzeige der aktuellen Drehzahl bezogen auf die Motorwelle nach dem Rampengenerator. In
der Betriebsart Lage (C60=2) wird die Summe aus Ausgang Lageregler + n-Vorsteuerung (=Drehzahlregler—
Sollwert) angezeigt, vgl. Kap. 10.7.

EO8 n-Motor: Anzeige der aktuellen Motordrehzahl.

E09 Rotorlage: Lage der Motorwelle. Bei Absolutwertgebern wird die aus dem Geber gelesene Encoderposition
beim Gerateanlauf eingetragen. Diese Lage ist in allen Betriebsarten verfiigbar. Im Display werden ganze
Motorumdrehungen mit 3 Nachkommastellen angezeigt. Uber Feldbus wird die volle Auflésung von 20 Bit/U
geliefert.

E10 AnalogEing.1-Pegel: Pegel des am Analogeingang 1 (X1.2-X1.4 ) anstehenden Signals. +10 V entspr. £100%.

E11 AnalogEing.2-Pegel: Pegel des am Analogeingang 2 (X1.6-X1.7) anstehenden Signals. £10 V entspr. +100%.

E16 AnalogAusg.1-Pegel: Anzeige des Pegels am Analogausgang (X1.5-X1.6). 10 V entsprechen +100 %.

E17 Relais 1: Zustand Relais 1 (Betriebsbereit).

0: offen; Bedeutung s. Parameter F10.
1: geschlossen; = Betriebsbereit

E18 BA2: Zustand von BA2. Die Funktion von BA2 wird in Parameter F00 festgelegt.

0: inaktiv;
1: aktiv;

E19 BE15...BE1&Freigabe: Status der Binareingange inkl. Optionsplatine wird als Bindrwort angezeigt.

E20 Auslastung-Gerit: Zeigt die aktuelle Auslastung des Umrichters in %. 100% entsprechen der Nennleistung
des Umrichters.

E21 Auslastung-Motor: Zeigt die aktuelle Auslastung des Motors in %. BezugsgroR3e ist der unter B12 einge-
gebene Motornennstrom.

E22 i2t-Gerit: Niveau des thermischen Geratemodells (i“t-Modell). Bei 100% Vollauslastung erfolgt die Stérung
.39:Temp.Gerét i2t".

E23 i2t-Motor: Niveau des thermischen Motormodells (i“t-Modell). 100% entsprechen Vollauslastung.

Dem thermischen Modell liegen die unter der Gruppe B.. (Motor) eingegebenen Bemessungsdaten zu Grunde,
d.h. Dauerbetrieb (S1-Betrieb).

E24 i2t-BremsWd: Niveau des thermischen Bremswiderstandmodells (i°t-Modell). 100% entsprechen Vollauslas-
tung. Die Daten des Bremswiderstandes werden mit A20 ... A23 festgelegt.

E25 Temperatur Gerat: Aktuelle Geratetemperatur in °C.

E26 Bindrausgang 1: Nur vorhanden, wenn eine Optionsplatine vorhanden ist (E54=1 oder 2).

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0

Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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E.. Anzeigen

Para-Nr. | Beschreibung

E27 BA15..1&Rel1: Status aller Bindrausgange als Binarwort; von links nach rechts werden BA15 bis BA1, ganz
rechts Relais 1 angezeigt.

E28 AnalogAusg.2-Pegel: sieche E16

E29 n-Soll Rohwert: Drehzahl-Sollwert vor den Korrektursollwerten und der Sollwertbegrenzung. Dies ist der
Leitsollwert fir den Wickler und der Freilaufsollwert fir den Synchronlauf.

£30 Betriebszeit: Anzeige der aktuellen Betriebszeit. Betriebszeit bedeutet, der Umrichter ist an die Versorgungsspannung ange-
schlossen.

E31 Aktive Zeit: Anzeige der aktiven Zeit. Aktive Zeit bedeutet, der Motor ist bestromt.

E32 Energiezdhler: Anzeige der insgesamt abgegebenen Energie in kWh

£33 U-Zk-Schleppzeiger: Die Zwischenkreisspannung wird laufend beobachtet. Der gréf3te gemessene Wert wird hier nicht-
flichtig gespeichert. Dieser Wert kann mit A37—1 zurlickgesetzt werden.

E34 I-Schleppzeiger: Der Motorstrom wird laufend beobachtet. Der gré3te gemessene Wert wird hier nichtfliichtig gespeichert.
Dieser Wert kann mit A37—1 zurlickgesetzt werden.

E35 Tmin-Schleppzeiger: Die Temperatur des Umrichters wird laufend beobachtet. Der kleinste gemessene Wert wird hier nicht-
flichtig gespeichert. Dieser Wert kann mit A37—1 zurlickgesetzt werden.

£36 Tmax-Schleppzeiger: Die Temperatur des Umrichters wird laufend beobachtet. Der gréf3te gemessene Wert wird hier nicht-
flichtig gespeichert. Dieser Wert kann mit A37—1 zurlickgesetzt werden.

E37 Pmin-Schleppzeiger: Die Wirkleistung des Antriebes wird laufend beobachtet. Der kleinste gemessene Wert wird hier nicht-
flichtig gespeichert. Dieser Wert kann mit A37—1 zurlickgesetzt werden.

E38 Pmax-Schleppzeiger: Die Wirkleistung des Antriebes wird laufend beobachtet. Der groRte gemessene Wert wird hier nicht-
flichtig gespeichert. Dieser Wert kann mit A37—1 zurlickgesetzt werden.

E40 Storungsart: Der Parameter bietet die Moglichkeit aus den archivierten Stérungen eine Auswahl zu treffen. Der Umrichter
speichert die letzten 10 Stérungen in zeitlicher Reihenfolge. Die Nummer aus dem Stérungsspeicher wird rechts oben ange-
zeigt. 1 ist die neueste, 10 die alteste Stérung. Die Stérungsart wird in der unteren Zeile im Klartext angezeigt. Welche der
10 Stérungen angezeigt werden soll, wird folgendermaRen ausgewahlt: Driicken der [# - Taste, in der oberen Zeile blinkt die
Nummer (1...10) der angezeigten Storung. Die Stérungsart steht im Klartext in der unteren Zeile (z.B. ,37:Kurz/Erdschluss”).
Mit Hilfe der ,Pfeil"-Tasten kann die gewiinschte Stérungsnummer ausgewahlt werden.

E41 Storungszeit: Die Betriebszeit zum Zeitpunkt der ausgewahlten Stérung wird angezeigt. Die Auswahl erfolgt wie bei E40.

E42 Storungsanzahl: Anzahl der aufgetretenen Stérungen einer ausgewahlten Stérungsart. Die Auswahl der Stérungsart erfolgt
folgendermaRen: Driicken der [# -Taste, in der unteren Zeile erscheint ein Stérungscode und die Stérung in Klartext. (z.B.
»31:Kurz/Erdschluss”). Mit Hilfe der ,Pfeil’-Tasten kann die gewlinschte Stérungart ausgewahlt werden. Die Anzahl der
aufgetretenen Stérungen dieses Ereignisses werden in der oberen Zeile angezeigt (0 - 65535).

E45 Steuerwort: Steuerung der Drivecom-Geratezustandsmaschine bei Feldbusbetrieb mit Kommubox.

E46 Statuswort: Status des Gerates bei Feldbusbetrieb mit Kommubox, siehe Feldbus-Doku.

E47 n-Feldbus: Solldrehzahl bei Feldbusbetrieb mit Kommubox.

E50 Gerat: Anzeige des genauen Geratetyps, z.B. SDS 4041.

E51 Software-Version: Softwareversion des Umrichters, z.B. V4.5.

E52 Geratenummer: Nummer des Gerates aus gefertigter Serie. Entspricht der Nummer auf dem Typschild.

E53 Variantennummer

E54 Optionsplatine: Anzeige der bei der Initialisierung erkannten Optionsplatine.

10: Keine; 11: SDP 4000 12: SEA 4000 13: SEA + DP 4000

E55 Kennummer: Frei vom Anwender vergebene Zahl von 0 ... 65535. Nur per FDS-Tool oder Feldbus beschreibbar.

E£56 Para-Satzkennung 1: Zeigt, ob Parameter im Parametersatz 1 verandert wurden. Kann als Hinweis auf unbefugte Para-
meter-Manipulation dienen. Die Parametersatzkennung andert sich nicht bei Ausfiihrung der Aktionen B40 Phasentest und
J04 Tech-In.

0: Alle Werte entsprechen der Werkseinstellung (A04=1).

1: Vorgabewert bei Initialisierung durch FDS-Tool.

2..253: Kundenvorgabe / Projektierung Uber das FDS-Tool, Zustand ohne Veranderung.

254: Bei Parameteranderungen Uber Feldbus oder das USS-Protokoll werden E56 und E57 = 254 gesetzt.
255: Mindestens ein Parameterwert wurde Uber die Tastatur (Controlbox oder Gerat) verandert.

E57 Para-Satzkennung 2: Wie E56, nur fir den Parametersatz 2.

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0

Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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E.. Anzeigen B

Para-Nr. | Beschreibung
Sollwert-Selektor: Zeigt das Ergebnis der Binarkodierung

E60 der Festsollwerte bei einer Vorgabe Uber Bindreingange. gw 816Iekt0 E60 Sollwert FSZTZF
Mindestens ein Bindreingang muss auf Sollwert-Selektor oToTo 0 Analog F 1
parametriert sein (F3.. =1..3). Das Ergebnis der Binar- nalog, rreq,..
kodierung wird durch die Ziffern 0...7 angezeigt. Diesem 010]/1 1 Festsollwert 1 2
Ergebnis wird ein Festsollwert / Rampensatz zugeordnet. 0] 1]0] 2 Festsollwert 2 3

0|1 1 3 Festsollwert 3 4

Eine direkte Vorgabe eines Festsollwertes ist auch iiber 110 ]0] 4 | Festsoliwert4 | 5
D09 méglich, E60 bleibt von D09 jedoch unbeeinflusst. In 1101 5 | Festsollwert5 6
der Betriebsart Lage (C60=2) zeigt E60 das Ergebnis der 111160 6 Festsollwert 6 7
Fahrsatzvorgabe (ber Binareingange (E60=0 — Fahrsatz1). | 1 | 1 | 1 7 Festsollwert 7 8

E61 Korrektur-Sollwert: Aktueller additiver Sollwert auf den laufenden Sollwert. Kann von AE2 (F20=1) oder
Feldbus kommen. Siehe Blockschaltbild Kap. 18.3.

E62 Aktuelles M-Max: Aktuell wirksames M-Max als Minimum aus M-Max 1 (C03), M-Max 2 (C04) und dem
Moment, das sich aus dem Pegel an AE2 ergibt, falls die AE2-Funktion auf Momentgrenze (F20=2) oder
Leistungsgrenze (F20=3) parametriert ist oder vom Feldbus.

E63 PID-Regler Grenze: Nur wenn G00=1 (PID-Regler aktiv).

0: inaktiv;
1: aktiv; der PID-Regler-Ausgang wird auf G04 bzw. G05 begrenzt.
E64 Haltebremse: 24 VV Spannung zur Bremssteuerung wird am Stecker X13 ausgegeben (s. auch FO8 Bremse).
0: geschlossen;
1: offen;
E65 PID-Regelabweichung: Differenz vom Analogeingang2-Signal nach Glattung, Offset und Faktor und E121 PID-
Referenz.
E71 AE1 skaliert: AE1-Signal nach Offset und Faktor. E71= (E10 + F26) * F27. Vgl. Blockschaltbild Kap. 18.3.

E72 AE2 skaliert: AE2-Signal nach Glattung, Offset und Faktor. E72= (E11 + F21) * F22

E73 AE2 skaliert 2: AE2-Signal nach Glattung, Offset und Faktor sowie PID-Regler und Offset 2.
E72= (PID ( (E11 + F21) * F22 ) ) + F24. Vgl. Blockschaltbild Kap. 18.3.

Betriebszustand: Anzeige des aktuellen Betriebszustandes entsprechend der Betriebsanzeige, vgl. Kap 16 (Betriebszustan-

E80 de). Nutzlich bei Feldbusabfragen oder serieller Fernsteuerung.

Ereignis-Level: Zeigt an, ob ein aktuelles Ereignis anliegt. Die entsprechende Ereignis-Art wird in E82 angezeigt. Nutzlich bei
Feldbusabfragen oder serieller Fernsteuerung.

0: inaktiv; es liegt kein Ereignis an.

1: Meldung;

2: Warnung;

3: Stérung;

E81

Ereignis-Art: Anzeige des aktuell anliegenden Ereignisses / Storung, vgl. Tabelle im Kap. 17. Nutzlich bei Feldbusabfragen

E82 oder serieller Fernsteuerung.

E Warnzeit: Bei laufenden Warnungen wird die verbleibende Zeit bis zur Stérungsauslésung angezeigt. Diese Zeit lasst sich
83 per FDS-Tool verandern. Nitzlich bei Feldbusabfragen oder serieller Fernsteuerung.

E84 Aktiver Parametersatz: Anzeige des aktuellen Parametersatzes, vgl. Kap. 8.9. Nitzlich bei Feldbusabfragen
oder serieller Fernsteuerung.

1: Parametersatz 1;

2: Parametersatz 2;

E100 Parameter ab E100 dienen zur Steuerung und Parametrierung der Umrichter tiber Feldbus. Zu Einzelheiten
""" | siehe Dokumentationen der einzelnen Feldbussysteme.

E100 Statusbits: Zusammenfassung interner Statussignale.

E101 Steuerbits: 32 Steuerbits flr Mischbetrieb.

E122 Wickler-Ténzer: Tanzerposition fir Wicklersoftware.

E123 Sync. Offset: Winkelverschiebung der Slave-Achse gegenliber Master.

E125 Synchron n-SW: Drehzahlvorsteuerung bei Winkelsynchronlauf in Upm (A100=0)

E127 BE-Encoder-Position: Inkrementzahl von Encoder an BE’s.

E128 X20-Encoder-Position: Inkrementzahl von Encoder an X20.

E131 POSI-Next-Speicher: Istposition bei steigender Posi-Next-Flanke innerhalb einer Fahrsatzverkettung.
Nur wirksam bei begrenztem Verfahrbereich. Nur bei FAS (ab SV 4.5 E).

E132 SSI-Rohwert: Rohwert von SSI-Geber in 1/4096 U.

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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F.. Klemmen

Para-Nr. | Beschreibung

FOO BA2-Funktion: Funktionen des Binarausgangs 2 (X1.17).

1: inaktiv;

2: Null-erreicht; Ausgang aktiv wenn Drehzahl 0 Upm +C40 erreicht ist.

3: Sollwert-erreicht; bei C60=1 (Betriebsart Drehzahl) ist Ausgang aktiv, wenn der Drehzahl-Sollwert im

Fenster £C40 liegt. Bei C60=2 (Betriebsart ,Lage”) hat SW-erreicht die Bedeutung ,/n-Position”. Signal
kommt, wenn die Sollwertvorgabe abgeschlossen ist (Rampe zu Ende) und die Istposition innerhalb des
Positionsfensters +122 liegt. Das Signal wird erst beim nachsten Startbefehl zuriickgenommen. Bei Freigabe-
Aus wird ,Sollwert-erreicht’ zurlickgesetzt, wenn das Fenster 122 verlassen wird oder der Schleppabstand 121
Uberschritten wird. Sollwert-erreicht bleibt dann auf Low.

Bei Fahrsatzwechsel durch Verkettung ,ohne Stop” (J17=2) kann diese Funktion nicht benutzt werden.

4: Momentgrenze; Ausgang aktiv wenn die aktive Momentgrenze erreicht wird (s. E62).

5: Warnung; Ausgang aktiv beim Auftreten einer Warnung.

6: Arbeitsbereich; Ausgang aktiv beim Verlassen des definierten Arbeitsbereiches (C41 ... C46).

7: aktiver Parametersatz; funktioniert nur, wenn in beiden Parametersatzen F00=7 parametriert ist. BA2 inaktiv

= Parametersatz 1, BA2 aktiv = Parametersatz 2. Signal kommt bevor der neue Parametersatz wirksam wird
und kann z.B. zur Schitz-Steuerung bei einem Zwei-Motoren-Antrieb verwendet werden. Vgl. Kap. 8.9.

8: elektrische Nocke 1; nur bei C60=2 (Betriebsart ,Lage”) von Bedeutung. Signal kommt, wenn die Istposition

zw. den Grenzen 160 u. 161 liegt. NUtzlich zum Starten von Aktionen in anderen Antrieben bzw. Baugruppen.

9: Schleppabstand; nur bei C60=2 von Bedeutung. Der max. Schleppabstand 121 wurde Uberschritten. Die

Reaktion auf einen Schleppfehler (Stérung, Warnung, ...) ist Giber FDS-Tool parametrierbar.

10: Posi.aktiv; nur bei C60=2 von Bedeutung. Signal kommt nur wenn Positioniersteuerung im Grundzustand
»17:Posi.aktiv’ ist (kein Fahrsatz und keine Verkettung in Bearbeitung). Dadurch kann z.B. das Ende einer
abgelaufenen Verkettung signalisiert werden.

11: PID-Regler Grenze, signalisiert Begrenzung am Ausgang des PID-Reglers auf den Wert G04.

12: Synchron Abweichung; signalisiert Uberschreitung der max. Synchronlauf-Winkelabweichung G24.

13: in Referenz; nur wenn C60=2 (Lageregelung). Ausgang steht auf High, wenn der Antrieb referenziert ist,
d.h. die Referenzfahrt erfolgreich abgeschlossen ist.

14: vorwirts; Drehzahl n>0. Im Nulldurchgang Hysterese-Verhalten mit C40.

15: Stérung; eine Stérung liegt an.

16: Einschaltsperre; siche Betriebszustand , 12:Einschaltsperre” in Kap. 16.

17: BE1; Weitergabe des Binareingangs an Bindrausgang. Neben galvanischer Trennung auch zum Einlesen
von Binareingangen tber ASi-Bus.

18: BE2; vgl. Auswahl ,77:BE1*

19: Schalt-Speicher 1; Ausgabe des Schaltspeichers S1. Jeder der in Gruppe N.. definierten ,Posi-Schalt-
punkte® kann gleichzeitig 3 Schalt-Speicher S1, S2 und S3 steuern.

20: Schalt-Speicher 2; Ausgabe des Schaltspeichers S2.

21: Schalt-Speicher 3; Ausgabe des Schaltspeichers S3.

22: sollwertbereit; der Antrieb ist bestromt, Magnetisierung aufgebaut, Sollwert kann erteilt werden.

23: Sollwert-QuittungO; in der Betriebsart Lage: Liegt kein Posi.Start, Posi.Step oder Posi.Next-Signal an,
werden die SW-Selekt-Signale invertiert ausgegeben (Kontrolle mit Drahtbrucherkennung), ansonsten wird
der aktive Fahrsatz 182 ausgegeben. Siehe Zeitdiagram im Kap. 10.3.

24: Sollwert-Quittung1; siehe ,23:Sollwert-Quittung0". Beispiel fiir ,32:Parameter Wirksam® beim

25: Sollwert-Quittung2; siehe ,23:Sollwert-Quittung0“. Schreiben von Parametern lber Feldbus:

26: Sollwert-Quittung3; siehe ,23:Sollwert-Quittung0“.

27: Sollwert-Quittung4; siehe ,23:Sollwert-Quittung0”. parameter iwort Parameter

28: BE3; vgl. Auswahl ,17:BE1". senden niwo Ubernommen

29: BE4: 7

30: BES; ] 32:Parameter Wirksam [

31: BE6;

32: Parameter-wirksam; Low-Signal signalisiert nicht abgeschlossene interne Parameterumrechnungen.
Nutzlich beim Hand-shake mit einer Ubergeordneten Steueurung bei Parametersatzumschaltung u.a.

FO3 BA2 t-ein: Nur wenn F00>1. Bewirkt eine Einschaltverzégerung von BA2. Kann mit allen BA2-Funktionen
kombiniert werden. Die zugehorige Funktion muss mindestens t-ein lang anstehen, damit BA2 aktiv wird.
Wertebereich in s: Q ... 5,024

Fo4 BA2 t-aus: Nur wenn F00>1. Bewirkt eine Ausschaltverzégerung von BA2. Kann mit allen BA2-Funktionen
kombiniert werden.

Wertebereich in s: Q ... 5,024

FO5 BA2 invers: Nur wenn F00>1. Ermdglicht die Invertierung des BA2-Ausgangs. Die Invertierung erfolgt nach der
Funktion Ein- und Ausschaltverzégerung (F04/F03). Kann mit allen Funktionen von BA2 kombiniert werden.
Wertebereich: 0 ... 1

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0

Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
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F.. Klemmen B
Para-Nr. | Beschreibung
FO6 Bremsliiftzeit: Nur wenn F08=1 (Bremse). Definiert die Liftungszeit der angeschlossenen Bremse. F06 ist ca. |+

30 ms groRer zu wéahlen als die Zeit t1 im M-Block des STOBER SMS-Katalogs. Beim Erteilen der Freigabe
bzw. Wegnahme des Halt- /Schnellhalt-Signals wird das Loslaufen um die Zeit F06 verzdgert.
Wertebereich in s: 0 ... 0,1 ... 5,024

FO7 Bremseinfallzeit: Nur wenn F08=1 (Bremse). Definiert die Einfallzeit der angeschlossenen Bremse. F07 ist ca. N
30 ms grofler zu wahlen als die Zeit t2 im M-Block des STOBER SMS-Katalogs. Bei Wegnahme der Freigabe
und Halt-/Schnellhalt bleibt der Antrieb fiir die Zeit FO7 noch in Regelung.

Zeit t1 = Abtastzeit to1 A t21 variiert bei AC- oder DC-seitigem Schalten! A

Wertebereich in s: 0 ... 0,052 ... 5,024

FO8 Brerl?se;(f\:la()tiviert die Steuerung der 24 V Haltebremse durch den Umrichter (Klemmen B+ und B- am Motor- v

stecker .

0: inaktiv; Die Bremse wird vom Umrichter nicht gesteuert, sondern immer gedffnet (24 V an X13). Ab SV 4.5B
wird die Bremse auch bei F08=0 angesteuert, aber die Zeiten F06 und FO7 werden nicht bertcksichtigt.

1: aktiv; Die Bremse wird vom Umrichter angesteuert. Nach Ablauf der Bremseinfallszeit FO7 wird der Motor
automatisch stromlos! Die Bremse fallt z.B. nach Halt- oder Schnellhalt-Signal sowie bei Wegnahme der
Freigabe ein.

F10 Relais1-Funktion: Relais 1 ist geschlossen, wenn der Umrichter betriebsbereit ist (= keine Stérung und Netz- N

Ein). Das Offnen des Relais kann folgendermaflen gesteuert werden: (Statusabfrage Relais 1 Gber Param. E17)

0: Stérung; Relais gedffnet wenn eine Stérung anliegt.

1: Stérung&Warnung; Relais gedffnet wenn eine Stérung oder Warnung anliegt.

2: Stérung&Warnung&Meldung; Relais gedffnet wenn eine Stérung, Warnung oder Meldung anliegt. Ist die
Autoquittierung aktiv (A32=1), wird das Schalten des Relais solange unterdriickt, bis alle Autoquittierungs-
versuche abgelaufen sind.

F19 Schnellhalt-Ende: Nur wenn C60=1. F19 ist ab SV 4.5E verfiigbar und legt fest, wann die Schnellhaltrampe N

beendet werden kann.

0: Null-Erreicht; bei steigender Flanke des Schnellhalt-Signals (oder Wegnahme der Freigabe bei F38>0)
bremst der Antrieb bis zum Stillstand (Null-Erreicht-Meldung), selbst wenn das Schnellhalt-Signal (oder
Freigabe-Aus) nur kurzzeitig anstand.

1: Ohne Stop; bei Verschwinden des Schnellhalt-Signals bzw. Rickkehr der Freigabe beschleunigt der Antrieb
sofort wieder auf den aktuellen Sollwert.

F20. SEZ-I;(unktion: Funktion des Analogeinganges 2 (X1.6 — X1.7). Achtung: Es muss gelten F20-F25! N
: inaktiv;

1: Korrektur-Sollwert; zusatzlicher Sollwerteingang, wirkt unabhangig von dem ausgewahlten Steuereingang
und additiv zum laufenden Sollwert (A30). Es gilt: 100% Ansteuerung von AE2 entspricht der Maximaldreh-
zahl n-Max (€02). Kann mit F21 und F22 skaliert werden.

2: Momentgrenze; zusatzliche Momentenbegrenzung. 10 V = Motor-Stillstandsmoment M0. Aktive Moment-
grenze ist das Minimum aus M-Max 1 (C03), M-Max 2 (C04) und dem Pegel an Analogeingang 2.

3: inaktiv;

4: Sollwert-Faktor; der Hauptsollwert am AE1 wird mit dem SW-Faktor multipliziert (10 V=100%). Gilt auch bei
Relativbewegungen in der Betriebsart C60=2:Lage.

5: Override; im Positioniermodus (C60=2) wird die aktuelle Positioniergeschwindigkeit iber AE2 wahrend der
Fahrt geandert. 0 V=Stillstand! 10 V=programmierte Geschwindigkeit, falls F22=100%. Bei Synchronlauf
(G20>0) wird Uber Override das Drehzahlverhaltnis verstellt.

6: Posi.Offset; wirksam nur im Positioniermodus (C60=2). Der aktuellen Sollposition wird ein Offset
entsprechend der Spannung an AE2 uberlagert. Das Verhaltnis Weg/Spannung wird in 170 festgelegt.

7: Wickler Durchmesser; wirksam nur wenn G10=1 (Wicklerbetrieb aktiv).

8: inaktiv;

9: n-Max; Begrenzung der Maximaldrehzahl durch externe Spannung.

10: Soliwert; Drehzahl-oder Drehmomentsollwert (typischerweise ist AE1 auf ,70:Sollwert” parametriert).

11: PID-Referenz; Zweiter Eingang des PID-Reglers. Die Regelabweichung kann damit aus zwei Analogein-

gangen gebildet werden, vgl. Blockschaltbild im Kap. 12.1.

12: Wickler-Téanzer; wirksam nur bei Wicklersoftware (G10>0) wenn der Durchmesser durch Integration der
Ténzerabweichung berechnet wird (G11=2).

13: Synchron-Offset; wirksam nur bei Synchronlauf (G20>0). Der aktuellen Slave-Position wird ein Winkel-
offset entsprechend der Spannung am Analogeingang Uberlagert. Das Verhaltnis Winkel / Spannung wird in
G38 festgelegt, vgl. Blockschaltbild Kap. 18.1.

14: Synchron-Sollwert; Drehzahlvorsteuerung bei Winkelsynchronlauf (G20>0) liber externe Analogspannung.
Der Slave kann mit dem gleichen Drehzahlsollwert wie der Master versorgt werden, die dynamische Winkel-
abweichung wird dadurch minimiert, vgl. Blockschaltbild Kap. 18.1.

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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F21 AE2-Offset: Ein Offset am Analogeingang 2 (X1.6 — X1.7) kann korrigiert werden. Hierzu die Klemmen X1.6 N
und X1.7 bricken. AE2-Level in Parameter E11 beobachten und mit umgekehrtem Vorzeichen in Parameter
F21 eingeben. (z.B.: Parameter E11 zeigt 1,3% dann muss F21 auf -1,3% parametriert werden).

Wertebereich in %:-100 ... 0 ... 100

F22 AE2-Faktor: Das am Analogeingang 2 anliegende Signal wird mit AE2-Offset (F21) addiert und dann mit N

diesem Faktor multipliziert. Je nach F20 ergibt sich fir F22 folgende Skalierung:

F20= 1= 10V =F22 - C01 n-Max

F20= 2 = 10 V = F22 - Motor-Stillstandsmoment MO

F20= 4 = 10 V = F22 - Multiplikation mit 1,0

F20= 5= 10V = F22 - programmierte Positioniergeschwindigkeit

F20= 6 = 10V =F22 - Weg in 170

F20= 7 = 10 V = F22 - (D-Max — D-Min), s. Kap. 12.2.1.

F20= 8 = 10 V = F22 - Motor-Nennspannung

F20= 9= 10V =F22 - 100 Hz (3000 Upm)*

F20=10 = 10 V = F22 - 100% Eingang in die Sollwertkennlinie

F20=11 = 10V =F22 - 100%

F20=12 = 10 V = F22 - 100% fur G11=2

F20=13 = 10V =F22 - G38

F20=14 = 10 V = F22 - C01 n-Max

Beispiel: Bei F20=1 und F22=50% ergibt sich bei 10 V und AE2 eine Korrektur von 1500 Upm.
Anmerkung: Noch héhere Verstarkungen sind durch Hinzuschalten des PID-Reglers mdaglich (G00=1).
Wertebereich in %: -400 ... 100 ... 400

F23 AE2-TiefpaB: Glattungszeitkonstante. Nitzlich beim Aufbau von Regelkreisen tber AE2 (mit oder ohne PID- N
Regler) zur Vermeidung von hochfrequenten Schwingungen.

Achtung: Hohe Zeitkonstanten machen den Regelkreis instabil!
Wertebereich in ms: 0 ... 10000

F24 AE2-Offset2: Ein zusatzlicher Offset nach Multiplikation mit F22. Verwendung z.B. wenn Uber AE2 der Sollwert |+
zwischen 95% und 105% multipliziert werden soll.
Wertebereich in %: -400 ... 0 ... 400

F25 AE1-Funktion: Siehe F20 AE2-Funktion. Achtung: Parameter F25 und F20 diirfen nicht gleich sein! F25=F20. |
Wertebereich: 0 ... 10 ... 14

F26 AE1-Offset: Vgl. F21 \
Wertebereich in %: -400 ... 0 ... 400

F27 AE1-Faktor: Vgl. F22 N
Wertebereich in %: -400 ... 100 ... 400

F30 BE-Logik: Logische Verkniipfung, wenn mehrere BE'’s auf dieselbe Funktion programmiert sind. N
0: ODER;

1: UND;

F31e BE1-Funktion: Alle Binaren Eingange sind frei programmierbar. Die Auswahlpunkte 0 - 13 und groRer 16 sind | v
fur alle Binaren Eingange identisch. Wird dieselbe Funktion von mehreren BE's bedient, kann mit F30 eine
logische Verkniipfung programmiert werden. Eine Invertierung ist mit F51 ... F55 und F70 ... F74 mdoglich.

0: inaktiv;

1: Sollwert-Selekt 0; binar kodierte Auswahl von Festsollwerten oder Fahrsatzen. Das Ergebnis der
Sollwertauswahl wird in E60 angezeigt.

2: Sollwert-Selekt 1; s.o.

3: Sollwert-Selekt 2; s.o.

4: Motorpoti AUF; wenn D90=1 kann mit Hilfe von zwei Binaren Eingangen ein Motorpoti nachgebildet werden.
Dazu muss ein BE auf ,4:Motorpoti AUF" u. ein anderer auf ,5:Motorpoti AB" programmiert sein. S. auch D90.

5: Motorpoti AB; s.o.

6: Drehrichtung; Negierung des aktuellen Sollwerts.

7: Zusatz-Freigabe; BE ibernimmt die Funktion einer zuséatzlichen Freigabe d.h., die Quittierung einer Stérung
ist auch Uber die zusatzliche Freigabe mdglich. Der Antrieb wird nur freigegeben wenn der Eingang
,Freigabe" (X1.15) und der Binare Eingang High-Signal haben.

8: Halt; bei High-Signal wird der Antrieb mit der ausgewahlten Decel-Rampe heruntergefahren. Falls F08=1,
fallt danach die Bremse ein. Rampen: Analoge SW-Vorgabe/Motorpoti: D01; Festsollwerte: D11 ... D71;
Positionieren: Fahrsatz-Rampe.

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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F31e 9: Schnellhalt; bei steigender Flanke wird der Antrieb mit der DecelS-Rampe (D81) heruntergefahren, danach

Fortsetzung fallt die Bremse ein, falls FO8=1. Zur Auslésung des Schnellhaltes ist ein kurzer High-Impuls am BE
ausreichend (>4 ms). Ein Abbrechen des Schnellhaltes ist bis zum Unterschreiten der Drehzahl C40 nicht
moglich, vgl. auch F38. Achtung: Bei Schnellhalt ist immer die Drehmoment-Grenze C04 wirksam.

10: Momentumschalter; Umschaltung zwischen den Momentenbegrenzungen M-Max 1 (C03) und M-Max 2
(C04). Low-Signal = M-Max 1, High-Signal = M-Max 2.

11: Parametersatz-Umschalter; Parametersatzauswahl iber BE ist nur moglich wenn A41=0. Dazu muss
dieser BE in beiden Parametersatzen auf 11 stehen. Bei Low-Signal ist Parametersatz 1, bei High Satz 2
ausgewahlt. Wenn A34=0 (Autostart=inaktiv), wird der ausgewahlte ParaSatz erst nach Wegnahme der
Freigabe umgeschaltet, vgl. Kap. 8.9.

12: externe Stoérung; bietet die Moglichkeit Stérmeldungen der Peripherie auszuwerten. Der Umrichter wertet
eine steigende Flanke am BE aus und geht in Stérung ,44.:ext.Stérung". Sind mehrere BEs auf ext. Stérung
programmiert kann die steigende Flanke nur dann ausgewertet werden, wenn an den anderen, auf
,12:ext.Stérung" programmierten BEs, Low-Signal anliegt.

13: Quittierung; mit einer steigenden Flanke kann eine Stérung quittiert werden, sofern diese nicht mehr
ansteht. Sind mehrere BE's auf Quittierung programmiert kann die steigende Flanke nur dann ausgewertet
werden, wenn an den anderen, auf ,73:Quittierung" programmierten BE's, Low-Signal anliegt.

14: EncoderspurB; Spur B des am BE1 angeschlossenen Inkrementalgebers (HTL). Dieser Inkrementalgeber
kann z.B. als Master fiir die Funktion "elektronisches Getriebe" dienen.

15: Step Motor Vorzeichen; \Vorzeichen (Richtung) bei einer Schrittmotor - Simulation. An BE1 und BE2
werden Richtung und Frequenz vorgegeben. Die Funktion "elektronisches Getriebe" sorgt fiir eine drehzahl-
oder winklesynchrone Verarbeitung der eingespeisten Impulse.

16: Posi.Step; 1 Impuls (t > 4 ms) startet die Bewegung, laufende Positionierung wird aber nicht unterbrochen
(— 140). Dient vor allem zur manuellen Satzfortschaltung bei Fahrsatzverkettung (vgl. J17=0 und J01).

17: Hand+; Handfahrt in positive Richtung (Tippen). HALT (Ausw. 8) muss aktiv sein. Zur Hand-Geschwindig-
keit bei Posi siehe 112. Bei aktivem Synchronlauf (G20>0) wird mit HAND+ bzw. HAND- der akt. Drehzahl-
SW auf die Bewegung des Slaves aufaddiert (Winkelvers.). In der Betriebsart Drehzahl (C60=1) erscheint
der Betriebszustand “22:Hand” in der Controlbox und der Motor bleibt gemaR Vorgabe “8:Halt” stehen (n=0).

18: Hand-; Handfahrt in negative Richtung.

19: Posi.Start; 1 Impuls (t > 4 ms) startet die Bewegung, laufende Positionierung wird abgebrochen und das
neue Ziel angefahren (fliegender Zielwechsel). Fahrsatzauswahl tiber BE’s (SW-Selekt) oder J02.

20: Posi.Next; (bei verketteten Fahrsatzen) 1 Impuls (t > 4 ms) unterbricht den laufenden Fahrsatz und startet
den folgenden. Wichtig: Dort kann z.B. eine Bremsstrecke definiert sein. Die Posi.Next-Auswertung muss
fahrsatzspezifisch programmiert werden, vgl. J17=3:Posi.Next. Ansonsten zeigt der Antrieb keine Reaktion
auf Posi.Next! Bei einer Parametrierung von Posi.Next auf BE1 wird das Signal ohne Zeitverzégerung
erfasst (hohe Wiederholgenauigkeit).

21: Endschalter+; Endschalter am positiven Ende des Verfahrbereichs. Im Lagebetrieb fihrt Endschalter zur
Storung.

22: Endschalter-; Endschalter am negativen Ende des Verfahrbereichs. Im Drehzahlbetrieb wird die Dreh-
richtung gesperrt.

23: Referenz Schalter; Eingang fiur Referenzschalter (130=0).

24: Start Referenzfahrt; Flankenwechsel von Low auf High startet Referenzfahrt, s. auch 137=0.

25: Teach-In; bei steigender Flanke wird die Zielposition des aktuell gewahlten Fahrsatzes mit der augenblick-
lichen Ist-Position Uberschrieben und nichtfllichtig gespeichert. Siehe auch J04.

26: PID-Regler sperren; PID-Regler am AE2 wird gesperrt und der Integrierer zurlickgesetzt, vgl. Kap. 12.1.
27: Synchron Freilauf; der Synchronlauf-Sollwert wird abgekoppelt, der Antrieb kann z.B. Uber Analogeingang
AE1 frei verfahren werden. Die Drehzahlanpassung erfolgt an der aktuellen Sollwert-Rampe (z.B. D00).

28: Synchron Reset; die Winkelabweichung der Synchronlaufsteuerung wird zuriickgesetzt, vgl. Kap. 18.1.

29: Wickler Anfangsdurchmesser setzen;

30: SW-Selekt 3; Binar kodierte Fahrsatzauswahl (5 Bit = 1...32); nur fur Posi.
siehe auch 1:SW-Selekt0 ... 3:SW-Selekt2

31: SW-Selekt 4; s.o; nur fir Posi.

32: Bremse 6ffnen; manuelle Bremssteuerung liber ein BE (héhere Prioritat als die interne Bremsfunktion).

F32e BE2-Funktion: 0 - 13 und gréRer 16 siehe F31. N
14: StepMotFrequenz; Frequenz (Impulse) bei einer Schrittmotor - Simulation, s. auch F31=15.
15: EncoderspurA; Spur A des am BE2 angeschlossenen Inkrementalgebers (HTL).
Wertebereich: 0 ... 6 ... 32

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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F33e

BE3-Funktion: 0 - 13 und gréRer 16 siehe F31.
14: riickw. V3.2; durch die Programmierung F33=14 und F34=14 kann die Drehrichtungsvorgabe von
Umrichtern mit der Software 3.2 nachgebildet werden.
BE3 BE4 Befehl
0 0 Schnellhalt (wenn F38 nicht 0) oder Halt (F38=0)
0 1 Drehrichtung vorwarts
1 0 Drehrichtung riickwarts
1 1 Halt
15: inaktiv
Wertebereich: 0 ... 9 ... 32

F34-

BE4-Funktion: 0 - 13 und gréRer 16 siehe F31, “14:vorw. V3.2” (siehe F33), “15:inaktiv’.
Wertebereich: 0 ... 32

F35¢

BES5-Funktion: Zusatzlicher Eingang nur mit Optionsplatine SEA-4000 verflugbar.

Auswahlimdglichkeiten entsprechend F31: BE1-Funktion. (Ausnahme: Auswahlwerte 14 und 15 stehen hier
nicht zur Verfligung.)

Wertebereich: 0 ... 32

F36-

BE-Inkremente: Wird ein Inkrementalgeber an BE1 und BE2 verwendet, muss hier die Anzahl der Inkremente
pro Umdrehung eingegeben werden. Ist der Inkrementalgeber nicht an der Motorwelle montiert, sind die
Untersetzungsverhéltnisse zu berucksichtigen. Bei externen Gebern (nicht am Motor) F49 beachten.
Wertebereich in I/U: 30 ... 1024 ... 4096

F38

Schnellhalt: Nur wenn C60=2 (BetriebsartzLage). F38 steuert automatische Auslésung von Schnellhalt in

bestimmten Betriebszusténden (Bremsen an der Schnellhaltrampe D81).

0: inaktiv; Schnellhalt kann nur durch die BE-Funktion ,9:Schnellhalt’ ausgelost werden.

1: Freigabe&vorwirts/riickwdrts; wichtig bei Verwendung von zwei Drehrichtungseingangen vor- und
rickwarts an BE1 und BE2. Schnellhalt wird ausgeltst wenn BE1=Low und BE2=Low oder durch Wegnahme
der Freigabe (auch Sollwert-Freigabe D07 oder Zusatzfreigabe Ulber BE).

2: Stérung&Freigabe; neben der BE-Funktion ,9:Schnellhalt’ fuhrt auch Wegnahme der Freigabe sowie
sungefahrliche” Stérungen wie ,46:Unterspannung“ zum Schnellhalt.

Beim Positionieren (C60=2) wird immer Schnellhalt entsprechend F38=2 ausgeldst.
Wird ein Schnellhalt durch Wegnahme der Freigabe ausgeldst, so endet dieser nach t=500 ms+2,2*C01*D81
(z.B. €C01=3000 Upm; D81=1000 ms/3000 Upm ist t=2,7 s).

F40

Analogausg.1-Funktion: Funktionen des Analogausganges X1.8. An den Klemmen steht eine Spannung von
+10 V zur Verfigung. Die Auflésung betragt 19,5 mV, die Abtastzeit 4 ms.

: inaktiv;

: E00 I-Motor; Anzeige Motorscheinstrom 10 V=Umrichternennstrom, bipolar (-10 V ... +10 V).

: EO1 P-Motor; Anzeige Motorwirkleistung 10 V=Motornennleistung (B11), bipolar.

: E02 M-Motor; Anzeige Motormoment 10 V=Motor-Stillstandsmoment, bipolar.

: EO8 n-Motor; Anzeige Motordrehzahl 10 V=n-Max (C01), bipolar.

: G19 D-Ist; Anzeige Durchmesser (Wickler), 10 V=D-Max (G13).

: WickZuglst; Ausgabe der aktuellen Zugkraft beim Wickler. F-zug=(M-ist/M0)-(D-Max/D-ist) 100%.
: +10V; fester Wert, z.B. fiir die Speisung eines Potentiometers.

: -10V; fester Wert, z.B. fir die Speisung eines Potentiometers.

: WickZugSoll; Zugkraft-Sollwert beim Wickeln an der Drehmomentgrenze (G10=2).

10: Motorpoti-Istwert; 10 V = n-Max (C01), unipolar.

11: EQ7 n-NachRampe; 10 V = n-Max (C01), bipolar.

©CONDNRWN 2O

F41

Analogausg.1-Offset: Offsetabgleich des Analogausganges X1.8.
Wertebereich in %. -400 ... 0 ... 400

F42

Analogausg.1-Faktor: Der liber F40 festgelegte Rohwert wird tiber den Offset (F41) abgeglichen und mit dem
Faktor F42 multipliziert. Beispiel: F40=1 und F42=50%, daraus folgt, dass 5 V am Analogausgang = Umrichter-
nennstrom.

Wertebereich in %:-400 ... 100 ... 400

F43

Analogausg.1-Betrag: Es wird ein Absolutwert (Betrag) des Ausgangssignals gebildet.
0: inaktiv;
1: aktiv;

F45

Analogausg.2-Funktion: Funktion des Analogausgangs X1.9. Auswahl s. F40.
Wertebereich: 0...1 ... 11

F46

Analogausg.2-Offset: Offset fiir Ausgang X1.9, vgl. F41.
Wertebereich in %:-400 ... 0 ... 400

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
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F47 Analogausg.2-Faktor: Faktor flir Ausgang X1.9, vgl. F42. N
Wertebereich in %: -400 ... 50 ... 400

F49 BE-Getriebefaktor: Nur bei C60=2. Umrechnung eines externen Posi-Encoders auf die Motorwelle. N

Achtung: Parameter hat keine Wirkung fur die Drehzahlberechnung zur Motorsteuerung (Vector-Control), es
dient lediglich zur Umrechnung der Position eines externen Encoders.

Es muss gelten: F49=Anz. Motorumdrehungen / Anz. Geberumdrehungen. Sollten sich mit dieser Formel Werte
Uber 32,767 ergeben, so ist die Geberstrichzahl in F36 durch einen geeigneten Faktor (z.B. 2) zu dividieren.
Das Ergebnis der obigen Formel wird dann ebenfalls dividiert und in F49 eingetragen. Siehe auch Kap. 10.11.
Wertebereich: -32,768 ... 1 ... 32,767

F51 BE1-invers bis BE5-invers \
""" | 0: inaktiv; keine Invertierung.
F55¢ 1: aktiv; Eingang wird invertiert. Nitzlich z.B. fir das HALT-Signal oder Endschalter.

F60. BEG6-Funktion: Zusatzliche Eingange nur mit Optionsplatine SEA-4000 verfligbar. Auswahlmdglichkeiten N
entsprechend F31: BE1-Funktion. (Ausnahme: Auswahlwerte 14 und 15 stehen hier nicht zur Verfiigung.)
Wertebereich: 0 ... 32

F61s BE7-Funktion: Siehe F60. v

Wertebereich: 0 ... 32
. BE8-Funktion: Siehe F60. N

F62 Wertebereich: Q ... 32

F63 BE9-Funktion: Siehe F60. N
Wertebereich: 0 ... 32

F64» BE10-Funktion: Siehe F60. v
Wertebereich: 0 ... 32

F65¢ BE11-Funktion: Siehe F60. N
Wertebereich: Q ... 32

F66e BE12-Funktion: Siehe F60. N
Wertebereich: 0 ... 32

F67s BE13-Funktion: Siehe F60. v
Wertebereich: 0 ... 32

F68e BE14-Funktion: Siehe F60. N
Wertebereich: 0 ... 32

F70... BE6-invers bis BE14-invers: Vgl. F51 ... F55 (nur mit Optionsplatinen verfugbar). N
0: inaktiv; keine Invertierung.

F78e 1: aktiv; Eingang wird invertiert.

F80 BA1-Funktion: Funktion des Binaren Ausgangs 1. \
1: inaktiv;
2 bis 32: Auswahlwerte entsprechen Parameter FO0 (BA2-Funktion).

F81 BA2-Funktion: Auswahlwerte entsprechend Parameter F00. F81 ist identisch mit F0O. N
Wertebereich: 0 ... 1 ... 32

Fg82 BA3-Funktion: Auswahlwerte entsprechend Parameter F00. Nur mit Optionsplatinen nutzbar. N
Wertebereich: 1 ... 32

F83 BA4-Funktion: Auswahlwerte entsprechend Parameter F00. Nur mit Optionsplatinen nutzbar. v
Wertebereich: 1 ... 32

F84 BA5-Funktion: Auswahlwerte entsprechend Parameter F00. Nur mit Optionsplatinen nutzbar. N
Wertebereich: 1 ... 32

F85 BAG6-Funktion: Auswahlwerte entsprechend Parameter F00. Nur mit Optionsplatinen nutzbar. N
Wertebereich: 1 ... 32

F86 BAT7-Funktion: Auswahlwerte entsprechend Parameter F00. Nur mit Optionsplatinen nutzbar. v

Wertebereich: 1 ... 32

G.. Technologie

Para-Nr. | Beschreibung

GO0« PID-Regler: Aktiviert den PID-Regler am Eingang AE2, vgl. Kap. 12.1. N
0: inaktiv;
1: aktiv;

GO1 PID-Regler Kp: Nur wenn G00=1 (PID-Regler aktiv). Kreisverstarkung. Die Gesamtverstérkung des Regel- N

kreises wird neben G01 auch von F22 (AE2-Faktor) beeinflusst, vgl. Blockschaltbild in Kap. 12.1.
Wertebereich: 0 ... 0,3 ... 100

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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G.. Technologie
Para-Nr. | Beschreibung
G02 PID-Regler Ki: Nur wenn G00=1 (PID-Regler aktiv). Verstarkung I-Anteil in 1/s. Beispiel: Bei G02=0,2-1/s wird
ein konstantes Eingangssignal innerhalb einer Sekunde um 20% hochintegriert.
Wertebereich in 1/s: 0 ... 10
GO03 PID-Regler Kd: Nur wenn G00=1 (PID-Regler aktiv). Verstarkung D-Anteil in ms.
Wertebereich in ms: 0 ... 1000
G04 PID-Regler Grenze: Nur wenn G00=1 (PID-Regler aktiv). StellgroRenbegrenzung. Skalierung siehe F22.
Mit G04 und GO05 kdnnen unsymmetrische Grenzen vorgegeben werden, z.B. von -10% bis +30%. Oberer und
unterer Grenzwert werden intern automatisch korrekt sortiert.
Wertebereich in %: -400 ... 400
GO05 PID-Regler Grenze2: Sieche G04.
Wertebereich in %: -400 ... 400
G06 PID-Regler Kp2: Reine Proportionalverstarkung des PID-Reglers. Wirkt parallel zu |- und D-Anteil.
Wertebereich: 0 ... 1 ... 10
G10- ;Vipkﬁrbetrieb: Aktiviert die Wicklerfunktionen (durchmesserabhangige Drehzahlreduzierung).
: inaktiv;
1: n Mode; Drehzahlanpassung entsprechend n~1/D, keine Beeinflussung der Drehmomentgrenze M-Max.
2: M-Max Mode; max. Moment wird entsprechend D-ist / D-Max reduziert.
G11 Durchmesser-Ermittlung: Nur wenn G100 (Wicklerbetrieb aktiv). Legt Art der Durchmesserbestimmung fest.
0: AE-Messung; Durchmessersensor 0-10 V wird am AE2 angeschlossen.
1: n-Leitsollwert/n-Motor; bei Zugkraft- oder Tanzerwalzenregelungen. Der Durchmesser wird aus dem
Verhaltnis Leitdrehzahl zu Motordrehzahl errechnet. Die Leitdrehzahl (Drehzahlsollwert) bezieht sich stets auf
die leere Rolle (kleinster Durchmesser).
2: Tanzer; die Durchmesserberechnung erfolgt durch eine Nachlauframpe in Abhangigkeit von E122 (vom Feld-
bus oder per Analogeingang-Funktion ,12:Wickler-Ténzer”). Wenn E122>5%, dann wird G19 mit der Rampe
G16 erhoht, wenn E122 < -5%, dann wird G19 mit der Rampe G16 verkleinert, sonst bleibt G19 konstant.
G12 Wickeldurchmesser Min: Nur wenn G100 (Wicklerbetrieb aktiv). Durchmesser leere Rolle.
Wertebereich in mm: 10 ... 3000
G13 Wickeldurchmesser Max: Nur wenn G100 (Wicklerbetrieb aktiv). Durchmesser volle Rolle.
Wertebereich in mm: 10 ... 100 ... 3000
G14 Wickelanfangsdurchmesser: Nur wenn G10+0 (Wicklerbetrieb aktiv). Anfangsdurchmesser, muss uber einen
Binareingang mit der Funktion ,,29:WickD-anfSet’ gesetzt werden (F31 ... F35).
Wertebereich in mm: 10 ... 3000
G15 Ubersteuerungs-Sollwert: Nur wenn G100 (Wicklerbetr. aktiv). Beim Wickeln an der Momentgrenze (G10=2)
wird G15 zum Leitsollwert addiert, damit die M-Begrenzung anspricht und das Wickelgut immer gespannt bleibt.
Wertebereich in Upm: -6000 ... 0 ... 6000
G16 Durchm.-Rechner Rampe: Nur wenn G10>0. Integrationsgeschwindigkeit der Durchmesserberechnung.
G11=0: keine Funktion.
G11=1: Begrenzung der Integrationsgeschwindigkeit fir G19.
G11=2: Rampe, mit der der Durchmesser geandert wird, wenn -5% < E122 < +5% ist.
Wertebereich in mm/s: 0 ... 10 ... 100
G17 Zugabfall: Nur wenn G10>0. Reduzierung der Zugkraft mit wachsendem o
Durchmesser. Bei min. Durchmesser D-Min wird mit 100% Zug gewickelt. U'\j 5
Bis zu D-Max wird der Zug linear bis auf (100% - G17) gesenkt. :
Wertebereich in %: 0 ... 100 : :
D-Min D-Max
G19 Wickel-Ist-Durchmesser: Nur wenn G10-0 (Wicklerbetrieb aktiv). Anzeige des aktuellen Durchmessers.
G20 Elektrisches Getriebe: Nur wenn C60=1:Drehzahl. Aktiviert die Funktion el. Getriebe/Synchronlauf (Kap. 11).
Blockschaltbild siehe Kap. 18.
0: inaktiv;
1: Drehzahlsynchronlauf; die Wirkung des Winkelreglers wird durch G24 begrenzt, vgl. Kap. 11.6.
2: Winkelsynchronlauf;
3: Winkel Speichern; wie G20=2. Bei jeder Freigabe=Aus wird jedoch die Winkelabweichung nichtfliichtig
gespeichert. Sie steht dann auch nach Aus- und Ein der Versorgung zur Verfiigung (s. auch G25).
G21 Drehzahl Master: Nur wenn G20>0 (el. Getriebe aktiv). Die Slave-Drehzahl ergibt sich zu
nSlave=G22/G21-nMaster. Die Strichzahlen der Inkrementalgeber werden in F36 und H22 festgelegt. Bei
G21=1 und G22=2 |auft der Slave doppelt so schnell wie der Master. Es wird empfohlen, die Strichzahl des
Master-Encoder gemaf G27 als 2er Potenz (z.B. 1024) zu wahlen.
Wertebereich: 1 ... 2147483647
. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0

Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
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G.. Technologie 2
Para-Nr. | Beschreibung
G22 Drehzahl Slave: Nur wenn G20>0 (el. Getriebe aktiv). Siehe G21. Bei einem Drehzahlverhaltnis 1:1 ist N

G21=G22=1 zu parametrieren. Die Drehrichtung des Slave kann mit D92 geandert werden.
Wertebereich: 1 ... 2147483647

G23 Kp Synchronlauf: Nur wenn G20>0 (el. Getriebe aktiv). Verstarkung des Winkelreglers in 1/s. Typische Werte |+
liegen bei 10...60. Bei G23=0 wird der Drehzahl-Synchronlauf aktiviert. Der Slave versucht in diesem Fall nicht
mehr, z.B. nach einer Blockade den Master einzuholen. Es wird vielmehr nur innerhalb des Fensters +G24 fiir
das mathematisch exakte Drehzahlverhaltnis gesorgt. Bei G23=0 und G24=0 dient der Master-Geber als reiner
Drehzahlsollwert, das eingestellte Verhaltinis G22/G21 wird nicht mathematisch genau einhalten, vgl. Kap. 11.6.
Wertebereich in 1/s: 0 ... 30 ... 100

G24 Max. Synchronabweichung: Nur wenn G20>0 (el. Getriebe aktiv). Max. Winkelabweichung zwischen Master v
und Slave (Schleppfehler). Beim Uberschreiten des eingestellten Wertes wird eine Meldung am Ausgang
generiert (vgl. FO0 bzw. F80=12:Synchron Abweichung), jedoch keine Stérung ausgeldst. Dies kann mit
externer Verdrahtung und der Eingangsfunktion ,712:externe Stérung” (F31 ... F35) erfolgen. Im Modus
G20=1:Drehzahlsynchronlauf begrenzt G24 die Wirkung des Winkelreglers. Dadurch ist ein flieRender
Ubergang zwischen reinem Drehzahl- und Winkelsynchronlauf méglich.

Wertebereich in °: 0 ... 3600 ... 30000

G25 Synchron Reset: Nur wenn G20>0. Definiert Bedingungen fiir den Reset der aktuellen Synchronabweichung. |+
0: mit BE; Reset nur mit BE-Funktion ,28:Synchron Reset’ mdglich (geht immer).

1: Freigabe&BE; Reset auch bei Wegnahme der Freigabe sowie Halt und Schnellhalt.

2: Freilauf&BE; Reset nur Uiber die BE-Funktionen ,27:Synchron Freilauf’ und ,28:Synchron Reset’.

3: Freigabe&Freilauf&BE; alle oben erwahnten Wege fiihren zum Reset.

Die Synchronabweichung wird beim Einschalten immer zu null gesetzt (Ausnahme: G20=3. Hier erfolgt Reset
nur dann, wenn die abgespeicherte Abweichung 5° lberschreitet).

G26 n-Korrektur-Max.: Nur wenn G20>0 (el. Getriebe aktiv). G26 begrenzt den Ausgang des Winkelreglers. N
Wichtig, wenn groRe Winkelabweichungen abgebaut werden missen, z.B. bei Verwendung der Freilauf-Funkt..
Wertebereich in Upm: 0 ... 3000 ... 6000

G27 Synchron-Encoder: Nur wenn G20>0. Uber diese Schnittstelle kommen Signale vom Master an. N
0: BE-Encoder; Master-Signale sind an Binareingangen angeschlossen.
1: X20; Master-Signale kommen Uber Stecker X20 an.

2: X41;

G28 n-Master: Nur wenn G20>0. Zur Kontrolle bei Inbetriebnahme. Drehzahl des Sollwert-Encoders gemaf G27.
Wertebereich in Upm: £ 6000

G29 Synchronabweichung: Nur wenn G20>0 (el. Getriebe aktiv). Anzeige der aktuellen Synchronabweichung in
Grad bezogen auf den Slave-Motor. Fir eine Synchronabweichung nahe 0 muss n-Regler Ki > 0 sein!
Wertebereich in °: - 2147483648 ... 0 ... 2147483647

G30 n-Vorsteuerung: Drehzahl-Vorsteuerung fiir den Synchronlauf. Bei G30=100% arbeitet man bei konstanter N
Drehzahl ohne Schleppfehler (Synchronabweichung gleich null). Bei dynamischen Bewegungen muss G30
reduziert werden (50 ... 80%), ansonsten schwingt der Slave Uber.

Wertebereich in %:0 ... 80 ... 100

G31 Referenzfahrt-Richtung: Nur wenn G20>0. Anfangsrichtung zur Suche nach dem Referenzpunkt. Bei der N
Referenzierung wird eine Referenz-Nocke gesucht, vgl. 130=0:Ref.Schalter im Lagebetrieb sowie die Beispiele
im Kap. 10.6. An der Referenzposition wird die Synchronabweichung zurlickgesetzt. Andere Wege zum Reset
der Synchronabweichung sind das BE-Signal ,,28:Synchron Reset“ bzw. automatisch entsprechend Par. G25.

0: positiv;

1: negativ;

G32 Ref.Geschw.schnell: Nur wenn G20>0. Drehzahl fiir die erste Phase der Referenzierung (grobes Anfahren). v
Wertebereich in Upm: 0 ... 1000 ... 6000

G33 Ref.Geschw.langsam: Nur wenn G20>0. Drehzahl fiir die Abschlussphase der Referenzierung. N
Wertebereich in Upm: 0 ... 300 ... 6000

G35 Ref.Encoderspur 0: Nur wenn G20>0. Referenzieren auf Nullimpuls des Motorgebers. Nicht einsetzen bei N
Endlosbetrieb mit einer ungeradzahligen Getriebelbersetzung.
0: inaktiv;
1: Motor-Encoder;

G38 Synchron-Offset: Nur wenn G20>0. Zur aktuellen Slave-Position kann ein Korrekturweg, entsprechend N

Spannung an einem Analogeingang, hinzuaddiert werden. 10 V entsprechen dem in G38 eingegebenen Winkel.
Wertebereich in °: -214748364,8 ... 0 ... 214748364,7

G40 Statisches Reibmoment: Nur wenn G10>0. Kompensation der statischen, d.h. von der Geschwindigkeit N
unabhangigen (Coulombschen) Reibung. Wert umgerechnet auf die Motorwelle.
Wertebereich in Nm: 0 ... 327,67

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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G.. Technologie
Para-Nr. | Beschreibung
G41 Dynamisches Reibmoment: Nur wenn G10>0. Kompensation der geschwindigkeits- Reibung
proportionalen Reibung. Wert umgerechnet auf die Motorwelle bei 1000 Upm. G41+*n
Wertebereich in Nm/1000Upm: Q ... 327,67
G42 T-Dyn TiefpaB: Nur wenn G10>0. Drehmoment zur Beschleunigung / Abbremsung kann dynamisch kompen-
siert werden. Dazu muss im Parameter C30 das Massentragheitsverhaltnis Last/Motor bei voller Rolle (D-Max)
eingetragen werden. Der zu kompensierende Beschleunigungsanteil wird durch Differentiation der Drehzahl
gewonnen. G42 gibt die zugehorige Glattungs-Zeitkonstante an.
Wertebereich in ms: 0 ... 50 ... 10000
H.. Encoder
Para-Nr. | Beschreibung
H20e X20-Funktion: Siehe auch Beschreibung in Kap. 5.6.
0: inaktiv;
1: Encoder Simulation; Ausgang Encodernachbildung (TTL) fiir eine Ubergeordnete Steuerung. Die Impuls-
anzahl wird in H21 festgelegt.
2: Encoder In; Anschluss eines Inkrementalgebers mit ROD-Signalen, Drahtbruchiiberwachung aktiv.
3: Schrittmotor Eingang; Schrittmotor-Eingangsfunktion; Spur A ist das Vorzeichen (Low=positiv, High=negativ),
Spur B ist die Zahlfrequenz (vgl. Kap. 11.2).
4: SSI Simulation; Simulation eines Multiturn-SSI-Gebers. Interessant beim Einsatz eines Absolutwertgebers am
X41 zur Motorregelung. Uber X20 kann die {ibergeordnete Steuerung die absolute Lage im SSI-Format
abfragen.
5: SSI Master; Anschluss eines SSI-Gebers (Absolutwertgeber). Anmerkung: SSI-Geber kdnnen als externer
Encoder fiir POSI verwendet werden. Die Absolutposition fiir POS/ kann nur beim Gerateanlauf aus dem
Geber gelesen werden. Wird H20 umparametriert und war oder wird H20=5, dann wird eine nicht quittierbare
Stérung ,37:n-Riickfiihrung” ausgelést. Werte mit A00 speichern und Grundgerét Aus-/ Einschalten.
H21 Encodersimulation Inkremente: Nur wenn H20=1. Legt die Anzahl der Impulse pro Motorumdrehung fest.
0: 256; 2:1024; 4: 4096;
1:512; 3:2048;
H22 X20-Inkremente: Strichzahl bei Inkrementalgebern. Bei SSI-Gebern kann mit H22 der Bereich von H23 X20-
Getriebefaktor erweitert werden (Kap. 10.11). H22=1024 ist dabei die neutrale Einstellung.
Wertebereich in I/U: 30 ... 1024 ... 4096
H23 X20-Getriebefaktor: Nur bei C60=2. Umrechnung eines externen Posi-Encoders auf die Motorwelle.
Achtung: Parameter hat keine Wirkung fur die Drehzahlberechnung zur Motorsteuerung (Vector-Control), es
dient lediglich zur Umrechnung der Position eines externen Encoders.
Es muss gelten: H23=Anz. Motorumdrehungen / Anz. Geberumdrehungen. Sollten sich mit dieser Formel Werte
Uber 32,767 ergeben, so ist die Geberstrichzahl in H22 durch einen geeigneten Faktor (z.B. 2) zu dividieren.
Das Ergebnis der obigen Formel wird dann ebenfalls dividiert und in H23 eingetragen. Siehe auch Kap. 10.11.2.
Bei SSI-Gebern wird der Getriebefaktor erweitert, indem H22 auf einen anderen Wert als 1024 gestellt wird.
Wertebereich: -32,768 ... 1 ... 32,767
H24 X20-Nullimpuls: Verschiebung vom Nullimpuls bei der Encoder Simulation.
Wertebereich in °: 0 ... 360
H31 Resolverpole: Polzahl des angeschlossenen Resolver. Die iiblichen Werte sind 2 (STOBER Standard) und 6.
Wertebereich: 2 ... 16
H32 Kommutierung-Offset: Verschiebung der Geber-Nullposition gegeniiber dem Motor. STOBER-Motoren wer-
den werksseitig auf H32=0 eingestellt und geprift. Im Normalfall ist es daher nie erforderlich, H32 zu verandern.
Liefert der Phasentest B40 einen Wert H32>0, liegt vermutlich ein Verdrahtungs- oder Steckerproblem vor.
Wertebereich in °: 0 ... 360
H40 X41-Funktion: Siehe auch Beschreibung in Kap. 5.7.
0: inaktiv;
1: Sinus-Cosinus-Eingang;
2: Encoder Eingang;
3: Schrittmotor Eingang;
H41 X41-Inkremente: Bei Sin/Cos-Gebern mit EnDat®-Schnittstelle wird der Wert automatisch ermittelt.
Wertebereich in I/U: 30 ... 1024 ... 4096
H42 X41-Getriebefaktor: Siehe H23.
Wertebereich: -32,768 ... 1 ... 32,767
. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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H.. Encoder 2
Para-Nr. | Beschreibung
H60 SSl-invers: Vorzeichen-Umkehr bei externen SSI-Gebern. Falsches Vorzeichen — instabile Regelkreise. N

0: inaktiv; Drehung der Motorwelle im Uhrzeigersinn bei Blick auf die Welle (A-seitig) zahlt positiv.
1: aktiv; Drehung der Motorwelle im Uhrzeigersinn zahlt negativ.

H61 SSI-Code: Eingabe entsprechend Geber-Datenblatt. \
0: Gray;
1: binér;

H62 SSI-Datenbits: Eingabe entsprechend Geber-Datenblatt. N
Wertebereich: 24 ... 25

l.. Posi.Maschine 2

Para-Nr. | Beschreibung

Fir die Parameter der Gruppen |, J, L und N kann die Parametersatzumschaltung nicht angewendet werden (aus
Speicherplatzgriinden gibt es sie nur einmal).

100 Verfahrbereich

0: begrenzt; Bewegungsbereich ist durch Anschlage o.a. begrenzt. Softwareendschalter 150 und 151 sind aktiv.

1: endlos; Endlosbewegung, wie z.B. bei Walzvorschub, Rundtisch oder Bandantrieb. Keine mechanischen
Endlagen. Die Lagewerte wiederholen sich periodisch mit der Umlauflange 101, z.B. fangt man bei einem
Rundtisch nach 360° wieder mit 0° an. Bei absoluter Positionierung wird der jeweils kirzere Verfahrweg
gewahlt, es sei denn, nur eine Drehrichtung ist zugelassen. Wird bei laufender Bewegung ein neues Ziel mit
Posi.Start angefahren, wird die “alte” Drehrichtung beibehalten. Diese Funktionalitat wird als
“Rundachsfunktion” bezeichnet.

101 Umlauflange: Nur wenn 100=1 (Endlosachse). Maximalwert fiir die Ist-Position, ab 360° 0°
welchem die Position wieder von Null an gezahlt wird, z.B. 360 Grad (Modulo-Funktion).
Wertebereich in 105: 0 ... 360 ... 31 Bit (=231 Geberinkremente nach 4-fach Auswertung)

102 Posi.-Encoder: Die Lageregelung erfolgt im Normalfall ilber den am Motor montierten Encoder (102=2). Zur

Vermeidung von Schlupf oder Ungenauigkeit in der Mechanik kann ein zweiter Encoder (z.B. auch Linearmess-

system) eingesetzt werden. Die Kalibrierung eines externen Messsystems ist in Kap. 10.11 beschrieben.

0: BE-Encoder; HTL-Geber an Binareingangen.

1: X20; Inkremental- oder SSI-Geber am Eingang X20.

2: MotorEncoder; der durch B26 ausgewahlte Geber (Motorriickfiihrung).

3: X41; Encoder am Stecker X41 (Sin/Cos-Geber zur Motorregelung oder externer TTL-Inkrementalgeber mit
geregelter 5 V (Spannungsversorgung).

103 Richtungsoptimierung: Nur wenn 100=1. Aktivieren / Deaktivieren der automatischen Drehrichtungs-
optimierung bei Absolutfahrsatzen (,Rundachsfunktion®). Im Unterschied zur zuldssigen Drehrichtung 104>0 ist
die Handfahrt immer in beide Richtungen zulassig, vgl. Kap. 10.5.2.

0: inaktiv; die Drehrichtung hangt vom Vorzeichen der Zielposition (z.B. J10) ab. Betragt z.B. die Umlauflange
101=360°, wird mit J10=90° und J20= -270° die gleiche Position bei 90° angefahren. Im zweiten Fall ist die
Drehrichtung jedoch negativ.

1: aktiv; Absolutfahrsatze werden auf dem kiirzesten Weg angefahren.

104 Zulassige Richtung: Nur wenn 100=1. Bei Endlosachsen mit nur einer mechanisch zulassigen Bewegungsrich-
tung. Bewegungen in die falsche Richtung werden mit der Meldung ,57:verweigert’ beantwortet. Die Referenz-
ierung wird vollstandig mit der Geschwindigkeit 133 ausgeflhrt, eine Drehrichtungsumkehr findet nicht statt.

0: positiv und negativ; beide Richtungen zugelassen.

1: positiv; nur positive Richtung zugelassen (gilt auch fiir die Handfahrt!).

2: negativ;

105 Einheit-Auswahl: Die Maleinheit bedeutet noch keine Umrechnung. Der zahlenmafige Zusammenhang
zwischen der Mechanik und der angezeigten Position wird durch 107 und 108 gegeben.

0: frei (109); die Einheit (4 Zeichen) kann frei per FDS-Tool programmiert werden, s. auch 109.

1: Inkremente; Geberinkremente nach der Vierfachauswertung (“Quadraturimpulse”).

2: Grad; 3: Millimeter; 4: Inch;

106 Dezimalstellen: Anzahl Dezimalstellen fiir die Anzeige und die Eingabe von Positionssollwerten, Geschwindig-
keiten Beschleunigungen sowie 107.

Wichtig: Eine Anderung von 106 bewirkt eine Verschiebung des Dezimalpunktes, und somit eine Anderung der
betroffenen Werte. 106 sollte daher ganz am Anfang einer Inbetriebnahme programmiert werden.

Beispiel: Wird 106 von 2 auf 1 reduziert, werden Werte wie 12.27 mm zu 122.7 mm geandert. Der Grund fiir
dieses Verhalten liegt in der rundungsfehlerfreien Arbeitsweise der Positioniersoftware.

Wertebereich: 0 ... 2 ... 3

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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107 Weg/Geberumdrehung Zahler: Zur Berlcksichtung der Getriebelibersetzung zwischen Maschine und Encoder
102. Bei einer externen Lagemessung vgl. Kap. 10.11. Die Anzahl der Dezimalstellen entspricht 106. Eine
Anderung der Posi-Drehrichtung ist durch Negativwerte in 107 méglich.

Beispiel: Bei einer Getriebelbersetzung von i=12,43 und Winkelvorgabe an der Abtriebswelle ergibt sich
107=360°/12,43U=28,96°/U. Bei hohen Anforderungen kann die Genauigkeit unter Zuhilfenahme von 108 fast
beliebig erhéht werden: 12,34567 mm/U entspricht 107=12345,67 und 108=1000. Vgl. auch Kap. 10.9.
Wertebereich in 105: -31 Bit ... 360 ... 31 Bit

108 Weg/Geberumdrehung Nenner: Zahler 107 wird durch Nenner 108 geteilt. So kann auch eine mathematisch
exakte Getriebelbersetzung als Bruch (Zahnradgetriebe, Zahnriemengetriebe) verrechnet werden.

Zu beachten bei externen Encodern, die nicht an der Motorwelle montiert sind: Eine "Geberumdrehung" muss
zu einer Motorumdrehung in Relation gesetzt werden.
Wertebereich in U: 1 ... 31 Bit

109 MaReinheit: Nur wenn 105=0 (Benutzereinheit). Anzeige der vom Benutzer Gber FDS-Tool frei definierten
Maleinheit, bis zu 4 Zeichen sind mdglich.

110 Max. Geschwindigkeit: Einheit/s.

Wirkt gleichzeitig mit der max. Motordrehzahl in C01. Die tatsachliche Drehzahlgrenze entspricht dem kleineren
der beiden Parameter. Bei Vorgabe einer hoheren Vorschubgeschwindigkeit wird der Wert auf 110 bzw. C01 be-
grenzt, ohne dass es zum Schleppfehler kommt.

Wertebereich in 105/s: 0 ... 10 ... 31 Bit

111 Max. Beschleunigung: Einheit/s?. Bei Schnellhalt bremst der Antrieb mit 111 herunter. Von 111 wird auch die
Beschleunigung fur Hand- (112) und Referenzfahrt (133, Kap 10.6) abgeleitet (jeweils 72 von 111).

Wertebereich in 105/5%: 0 ... 10 ... 31 Bit

12 Hand-Geschwindigkeit: Einheit/s. Geschwindigkeit im Handbetrieb (J03). Kann wie alle anderen Geschwindig-
keiten tber Analogeingang (F20=5:Override) geandert werden. Die Beschleunigung im Handbetrieb entspricht
Y2 von 11.

Wertebereich in 105/s: 0 ... 180 ... 31 Bit

115 Accel-Override: Erlaubt die Anderung von eingestellten Rampen (iber AE2 (F20=5:Override).

0: inaktiv; eingestellte Rampen werden durch Override nicht gedndert (Standard).

1: aktiv; eingestellte Rampen werden durch Override beeinflusst. Nur in Ausnahmefallen sinnvoll, z.B. bei Fahr-
satzverkettung ,ohne Stop” zur Erzeugung einfacher n(x) - Drehzahlprofile.
Vorsicht: Override-Wert wirkt auf die Beschleunigung quadratisch ein - Uberlastgefahr bei Override > 100%.
Wiéhrend der Rampen werden Anderungen von Accel-Override nur langsam in einer Hintergrund-Task
angepasst.

Der Override-Wert soll bei aktiviertem Accel-Override (115=1) nicht auf 0% abgesenkt werden, dadurch wirde

die Rampe unendlich lang. Der Antrieb halt nie an!

16 S-Rampe: Ruckbegrenzung durch Rampenverschliff. Das generierte Beschleunigungsprofil wird mit der
angegebenen Zeitkonstante geglattet ("Verschliff'). Der Positioniervorgang wird dadurch etwas verlangert.
Wertebereich in ms: Q ... 32767

119 FRG-unterbrechen: Die Wegnahme der Freigabe fiihrt in der Werkseinstellung zum Reset der Positioniersteu-
erung (Zustand ,717:Posi.Aktiv*). Speziell bei Endlospositionierung ist es wichtig, dass unterbrochene Fahrsatze
nach Not-Aus 0.a. vollendet werden kénnen. Mit 119=1 ist eine besonders einfache Fahrsatz-Unterbrechung
maoglich (s. auch Kap. 10.10).

0: inaktiv; Freigabe-Aus flihrt zum Reset der Positioniersteuerung.
1: aktiv; Freigabe-Aus bei laufendem Fahrsatz fihrt in den Zustand ,23:unterbrochen®; Mit Posi.Step wird der
unterbrochene Fahrsatz vollendet. Nicht mdglich in Fahrsatzen, die ohne Stop (J17=2) verkettet sind.

120 Kv-Faktor: Verstarkung Lageregler (reines P-Verhalten) mit der Einheit 1/s. Der Kv-Faktor wird auch als Ge-
schwindigkeitsverstarkung bezeichnet. In der Praxis wird der Kv-Faktor gelegentlich mit der Einheit m / min /
mm angegeben. Dies entspricht genau 0,06 - 120. Siehe auch Blockschaltbild in Kap. 10.7.

Wertebereich in 1/s:0 ... 30 ... 100

121 Max. Schleppabstand: Bei Uberstheitung des in 121 definierten Schleppabstands wird die Ausgangsfunktion
(F00=9:Schleppabstand) aktiviert. Uber FDS-Tool kann die Reaktion auf die Uberschreitung des Schlepp-
abstands frei festgelegt werden: Als Stérung, Warnung oder Meldung (Werkseinstellung: Stérung).
Wertebereich in 105: 0 ... 90 ... 31 Bit ACHTUNG: 121 > 122

22 Positionsfenster: Fenster fur Ausgangssignal “Sollwert erreicht” (F00=3:SW-erreicht). Es muss gelten: 122>123!
Wertebereich in 105: 0 ... 5 ... 31 Bit -122 < Fenster < +122

123 Totband Lageregler: "Tote Zone" des Lagereglers. Nitzlich zur Vermeidung von Ruheschwingungen,
insbesondere bei Verwendung eines externen Lagegebers und Umkehrspiel in der Mechanik. Vgl. Kap. 10.7.
Achtung: 123 Totband muss kleiner sein als das Positionierfenster 122!

Wertebereich in 105: Q ... 31 Bit

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0

Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
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125 n-Vorsteuerung: Aufschaltung des errechneten Drehzahlprofils auf den Ausgang des Lagereglers (Kap. 10.7).

Beim Uberschwingen in der Zielposition sind 125 und C32 zu reduzieren.
Wertebereich in %: 0 ... 80 ... 100

130 Referenzfahrt-Typ: Einzelheiten zur Referenzfahrt sind in Kap. 10.6 beschrieben.

0: Ref.Schalter; bei der Suche nach dem Referenzpunkt ist der Referenzschalter maRgebend (BE-Funktion
“23:Ref.Schalter” muss parametriert sein).

1: Endschalter; die Funktion des Referenzschalters wird voll durch den Endschalter abgedeckt (BE-Funktion
“21:Endschalter+” bzw. ,22:Endschalter-” muss parametriert sein). Bei positiver Anfangsrichtung (131=0) wird
der positive Endschalter+ benétigt. Spricht der falsche Endschalter an, erfolgt Stérung.

2: Encoderspur0; interessant nur fiir Antriebe ohne Getriebe zur Ausrichtung der Motorwelle in eine definierte
Position.

3: Ref.setzen; durch die BE-Funktion ,24:Start Ref.” bzw. J05—1 wird die Ist-Position sofort zu 134 gesetzt
ohne eine weitere Bewegung auszufiihren. Auf diese Weise kann z.B. die Ist-Position jederzeit zu Null ge-
setzt werden (Freigabe muss dafiir aktiv sein).

4: Posi.Start; jedes Posi.Start-Signal fiihrt zum Setzen der Referenzposition 134. So kann z.B. bei einer Relativ-
positionierung mit Korrektur der Verfahrstrecke Gber Analogsignal (,,7:Korrektur-SW* und ,4:SW-Faktor) die
tatsachliche Strecke als Ist-Position angezeigt werden.

131 Referenzfahrt-Richtung: Anfangsrichtung zur Suche nach dem Referenzpunkt, vgl. Kap. 10.6.

Wenn nur eine Richtung zulassig ist (104>0), richtet sich die Referenzfahrt-Richtung nach 104 und nicht nach 131.
0: positiv;
1. negativ;

132 Ref. Geschw. Schnell: Geschwindigkeit fiir die erste Phase der Referenzierung (grobes Anfahren). Entfallt,
wenn nur eine Drehrichtung (104) zugelassen ist. Die Referenzierung erfolgt dann nur mit der langsamen
Geschwindigkeit (133).

Wertebereich in 105/s: 0 ... 90 ... 31 Bit
133 Ref. Geschw. Langsam: Geschw. firr die Abschlussphase der Referenzierung. Die Umschaltung zwischen 132

und 133 erfolgt automatisch, vgl. Bilder im Kap. 10.6. Die Beschleunigung bei Referenzfahrten entspricht 111/2.
Wertebereich in 105/s: 0 ... 4,5 ... 31 Bit

134 Referenz-Position: Wert, der im Referenzpunkt (z.B. durch Referenz- oder Endschalter gegeben) als Ist-
Position geladen wird. Der Antrieb bleibt nach der Referenzfahrt stehen, die Position ergibt sich aus der
Bremsrampe 111/2, vgl. Kap. 10.6.

Wertebereich in 105: -31 Bit ... 0 ... 31 Bit

135 Ref.Encoderspur 0: Nur wenn 136=0 und 130-2. Referenzieren auf Nullimpuls eines Inkrementalgebers.

0: inaktiv; Nullimpuls wird nicht ausgewertet. Referenzieren auf die Flanke des End- bzw. Referenzschalters.
Wichtig z.B. bei Endlosachsen mit Getrieben. Interessant auch bei Mangel an Bindreingdngen und
gleichzeitig geringen Anforderungen an die Genauigkeit.

1: Motor-Encoder;

136 Fortlaufende Referenz: Nur bei Endlosachsen (130=0). Dient zur vollautomatischen Kompensation von Schlupf
oder einer ungenauen Getriebeubersetzung. Nach der ersten Referenzfahrt wird immer wieder beim Uberfahren
des Referenzschalters in der Richtung 131 (und nur dann!) die Istposition 180 mit der Referenzposition 134 Gber-
schrieben. Die noch zu verfahrende Strecke wird korrigiert, die Achse kann somit selbst bei schlupfbehafteten
Antrieben beliebig viele Relativbewegungen in eine Richtung ausfiihren ohne wegzudriften. Beim Anschluss des
Referenzschalters an BE3 wird das Signal ohne Verzdgerung verarbeitet.

Zu beachten: Bei 136=1 wird bei der Referenzfahrt die andere Flanke des Referenzschalters ausgewertet als
bei 136=0. Die Umlauflange 101 muss moglichst genau der Strecke zwischen zwei Referenzsignalen ent-
sprechen. Mit anderen Worten: Es muss z.B. nach einem Bandumlauf wieder die gleiche Position angezeigt
werden. Hierzu die Istposition 180 wahrend eines Umlaufs bei 136=0 kontrollieren und ggf. 107 anpassen. Der
Weg pro Umdrehung 107 muss stets zu grofieren Zahlen hin gerundet werden, um stérende Rickwarts-
Korrekturen zu vermeiden. Der Referenzschalter sollte nach Mdglichkeit nicht wahrend einer Bremsrampe
ansprechen, da eine negative Korrektur zu einer Riickwartsbewegung fiihren wiirde.

Wichtig: Das Positionierfenster 122 muss groRer als die maximale mechanische Ungenauigkeit sein!

0: inaktiv;

1: aktiv;

137 Referenzfahrt Netz-Ein: Automatische Referenzfahrt nach Netz-Ein.

0: inaktiv;

1: Positionierung-Start; nach Netz-Ein geht der Umrichter in den Betriebszustand ,24:Ref.Warten”. Mit dem
ersten Posi.Start bzw. Posi.Step-Signal wird die Referenzfahrt gestartet.

2: automatisch; die Referenzfahrt wird automatisch gestartet sobald die Freigabe anliegt.

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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138

Referenz Folgesatz: Nummer des Fahrsatzes (1 ... 32) der automatisch nach dem Ende der Referenzfahrt
gestartet wird. Der Antrieb kann somit nach der Referenzfahrt in eine definierte Stellung gebracht werden.
0: stehen bleiben, kein automatischer Start.

1...32: Nummer des auszufiihrenden Fahrsatzes.

140

Posi.-Step Speicher: Hilfreich bei Relativpositionierung von Endlosachsen.

0: inaktiv; Posi.Step-Signale wahrend einer Bewegung werden ignoriert.

1: ohne Stop; Posi.Step-Signale die wéhrend einer Bewegung kommen, fiihren zur sofortigen Anderung der
aktuellen Zielposition. Dabei kommt der durch den Folgesatz gegebene oder - falls kein Folgesatz definiert -
der aktuell selektierte Fahrsatz zu Geltung. Beispiel: Wahrend einer Relativbewegung um 100 mm kommen
zwei weitere Posi.Step-Signale an. Der Antrieb fahrt dann exakt 300 mm ohne anzuhalten.

150

Software-Endschalter -: Nur wenn 100=0 (begrenzter Verfahrbereich). Wirksam nur wenn Achse referenziert.
Die Positioniersteuerung verweigert Fahrauftrage zu Zielen jenseits der Software-Endschalter (Meldung
.51:verweigert’). Handfahrt und Endlos-Fahrsatze werden an den Software-Endschaltern angehalten.
Achtung: Uberschreitungen des zuldssigen Positionsbereiches infolge eines fliegenden Fahrsatzwechsels mit
langsameren Rampen werden durch Software-Endschalter nicht abgefangen!

Wertebereich in 105: -31 Bit ... -10000000 ... 31 Bit

151

Software-Endschalter +: Nur wenn 100=0 (begrenzter Verfahrbereich). Wirksam nur wenn Achse referenziert.
Wertebereich in 105: -31 Bit ... 10000000 ... 31 Bit

160

El. Nocke 1 Anfang: Im Positionsbereich zwischen 160 und 161 geht das Signal el. Nocke (F00=8) auf High.
El. Nocke funktioniert nur im referenzierten Zustand. Vgl. auch die verwandte Funkt. ,Arbeitsbereich”, Kap. 9.2.
Wertebereich in 105: -31 Bit ... 0 ... 31 Bit

161

El. Nocke 1 Ende: Siehe 160.
Wertebereich in 105: -31 Bit ... 100 ... 31 Bit

170

Position-Offset: Zur aktuellen Sollposition kann ein Korrekturweg, entsprechend Spannung am AE2,
hinzuaddiert werden (F20=6). 10 V entsprechen dem in 170 eingegebenen Weg. Niitzlich z.B. bei Erzeugung
komplizierter x(t) Profile, die von einem PC als Spannung generiert werden. Nach Aktivierung des Umrichters
(Freigabe) wird der aktuelle Offsetwert mit der Hand-Geschwindigkeit 112 angefahren. Danach wird der Sollwert
vom AE2 ohne Begrenzungen durchgereicht, eine Glattung ist durch den AE2-Tiefpass mdglich.

Wertebereich in 105: 0 ... 31 Bit

180

Ist-Position: Nur Lesen. Anzeige der Istposition. Wertebereich in 105: +31 Bit

181

Soll-Position: Nur Lesen. Anzeige der aktuellen Sollposition. Wertebereich in 105: £31 Bit

182

Aktiver Fahrsatz: Nur Lesen. Anzeige des gerade aktiven Satzes wahrend der Satzbearbeitung (Fahrt,
Warten) und wahrend des Stillstands in einer Fahrsatz-Position. Solange das Signal ,SW-erreicht* (= ,In-Posi-
tion®) ansteht, wird der angefahrene Fahrsatz in 182 angezeigt. Steht der Antrieb in keiner Fahrsatz-Position
(z.B. nach Netz-Ein, Handfahrt oder Abbruch einer Bewegung), gilt 182=0.

Bei 182>0 konnen die Signale ,,23:SW-Quit0“ bis ,27:SW-Quit4*“ binar kodiert den aktiven Fahrsatz (,000* fir
Fahrsatz 1 d.h. 182=1) anzeigen, vgl. Kap. 10.3.

183

Selektierter Fahrsatz: Nur Lesen. Anzeige des Uber Binareingénge oder J02 selektierten Satzes. Dieser
Fahrsatz wiirde mit Posi.Start-Signal zur Ausflihrung kommen. Vgl. auch Kap. 10.3 und F00=23.

184

Schleppabstand: Nur Lesen. Anzeige der aktuellen Positionsabweichung. Vgl. 121 und F00=9.
Wertebereich in 105: £31 Bit

185

In Position: Nur Lesen. Fur Auswertung mittels Bindrausgang Funktion FO0=3:SW-erreicht verwenden.

0: inaktiv; Antrieb in Bewegung oder Zielposition nicht erreicht.

1: aktiv; siehe Ausgangssignal F00=3:Sollwert-erreicht und 122 Positionsfenster, oder Software-Endschalter
erreicht.

186

In Referenz: Nur Lesen. Anzeige des Ausgangssignals ,73:in Referenz®. Zur Referenzfahrt s. Kap. 10.6.
0: inaktiv; Antrieb nicht referenziert. Keine Absolutpositionierung maoglich.
1: aktiv; Antrieb referenziert

187

Elektrische Nocke 1: Nur Lesen. Anzeige des Ausgangssignals ,8:elektrische Nocke 1*.
0: inaktiv; Istposition liegt auRerhalb 160 und 161.
1: aktiv; Istposition liegt zwischen 160 und 161.

188

Geschwindigkeit: Nur Lesen. Aktueller Sollwert der Positioniergeschwindigkeit mit Einheit, vgl. Kap. 10.7.
Wertebereich in 105/s: £31 Bit

Kursiv

1)
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zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfigbar nur, wenn D901 3) Verfliigbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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Joo Posi.Start: 0—1 Startet den gerade selektierten Fahrsatz. Die Satzauswahl erfolgt durch Binareingange (SW-

Selekt 0...2) oder J02. Posi.Start unterbricht laufende Positionierungen und hat daher oberste Prioritat. Der
Parameter J00 entspricht der BE-Funktion “79:Posi.Start’.

JO1 Posi.Step: 0—1 Bei einer Fahrsatzverkettung dient Posi.Step zum Start des programmierten Folgesatzes, falls
dieser nicht automatisch (z.B. durch J17=1:mit Pause) gestartet wird. Dies geschieht ohne Rucksicht auf z.B.
die SW-Selekt-Eingange. Im Betriebszustand , 17:Posi.aktiv’ (Stillstand, kein Fahrsatz in Bearbeitung) startet
Posi.Step genau wie Posi.Start (s. oben) den gerade ausgewahlten Fahrsatz. Posi.Step unterbricht nie eine
laufende Bewegung (Ausnahme: 140=1). Pausen zwischen Fahrsatzen (J18) werden durch Posi.Step vorzeitig
beendet. Wird eine Bewegung unterbrochen (Betriebszustand “23:unterbrochen”), wird mit Posi.Step der
unterbrochene Fahrsatz vollendet.

Jo2 Fahrsatznummer: Auswahl des Fahrsatzes, der mit Posi.Start jederzeit gestartet werden kann.
0: externe Auswabhl durch Binare Eingange und die BE-Funktionen F31=SW-Selekt 0...4, siehe auch 183.
1...32: feste Auswahl des Fahrsatzes, SW-Selekt-Signale werden ignoriert.

Jo3 Handbetrieb: Handbetrieb Uber die Geratetastatur. Siehe auch F31=17 und F31=18.
0: inaktiv;
1: aktiv; Gber die @ E - Tasten kann der Antrieb positioniert werden.
Jo4 Teach-In: 0—1 startet die Aktion (manuelle Auslésung). Die aktuelle Ist-Position wird als Ziel des aktuell ange-

wahlten Fahrsatzes Ubernommen und nichtfliichtig gespeichert. Beispiel: Im Normalfall wird die Wunsch-
position per Handbetrieb angefahren und mit Teach-In ibernommen. Siehe auch F31=25.

JO5 Referenzfahrt starten: 0—1 startet die Aktion (manuelle Auslésung). Referenzfahrt kann auch Uber einen
Binareingang oder automatisch nach Netzzuschaltung gestartet werden (s. 137 und Kap. 10.6, sowie F31=24).
J10 Zielposition: Positionsvorgabe. Der Wert kann auch wahrend des Fahrens geéndert werden, die Anderung
wird jedoch erst beim nachstem Posi.Start-Befehl wirksam, soweit interne Umrechnung abgeschlossen ist, vgl.
F00=32.
Wertebereich in 105: -31 Bit ... 0 ... 31 Bit
J11 Fahrmethode: 4 Mdglichkeiten stehen zur Auswahl, vgl. Kap. 10.4.
0: relativ;
1: absolut;

2: endlos positiv; bei den Fahrmethoden “endlos” ist die Zielposition J10 ohne Bedeutung.
3: endlos negativ;

J12 Geschwindigkeit: Einheit/s. Achtung: Wird in J12 ein Wert gréRer als die max. Geschwindigkeit 110 eingege-
ben, so wird die tatsachliche Fahrgeschwindigkeit auf 110 begrenzt.
Wertebereich in 105/s: 0 ... 1000 ... 31 Bit

J13 Accel: Beschleunigung, Einheit/s®>. Achtung: Liegen die Werte J13 und J14 Uber der max. Beschleunigung 111,
so wird die Beschleunigung bei Fahrt auf 111 begrenzt. Bis Softwareversion 4.5 gilt: Ist bei einem fliegenden
Fahrsatzwechsel eine Anderung der Drehrichtung nétig, so erfolgt der gesamte Reversiervorgang mit der
Rampe Accel (J13).

Wertebereich in 105/s*: 0 ... 1000 ... 31 Bit

J14 Decel: Verzdgerung, Einheit/s’
Wertebereich in 105/s°: 0 ... 1000 ... 31 Bit
J15 Wiederholungen: Nur bei J11=0:relativ verfugbar. Eine Relativbewegung kann bei Bedarf mehrmals

entsprechend dem Wert J15 wiederholt werden. Mit J17=0 wird nach jeder Teilbewegung auf Posi.Step
gewartet, bei J17=1 laufen die Teilbewegungen automatisch durch. Zwischen den Bewegungen wird Pause J18
eingeflgt. J15=0 heil3t keine Wiederholung (einfacher Durchlauf).

Wertebereich: 0 ... 254

J16 Folgesatz: Zur Verkettung von Fahrsatzen. Angabe eines Fahrsatzes, zu dem nach Bewegungsende bzw.
nach Posi.Next-Signal verzweigt werden soll.

0: stehen bleiben, keine Fahrsatzverkettung.

1...32: Nummer des folgenden Fahrsatzes, vgl. Kap. 10.8.

J17 Folgestart: Nur bei J15+0 oder J16+0. J17 definiert, wann und wie zu dem Folgesatz J16 verzweigt wird.

0: Posi.Step; Weiterfahrt durch Posi.Step-Funktion (steigende Flanke), vgl. JO1.

1: mit Pause; Weiterfahrt automatisch nach Ablauf der Pause J18. Auch mit J18=0 sek. erfolgt im Unterschied
zu J17=2 immer ein Zwischenstop. Pausen zwischen Fahrsatzen (J18) werden durch Posi.Step vorzeitig

beendet.
. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.
1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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J17 2: ohne Stop; Wenn die Sollposition die Zielposition J10 erreicht, wird die Geschwindigkeit angepasst ohne

anzuhalten (fliegender Satzwechsel, ohne Zwischenstop!). Antrieb fahrt ohne zu bremsen bis J10 und
wechselt dann zum Fahrsatz J16. Nitzlich auch zur Erzeugung von n(x) - Drehzahlprofilen mit Stitzstellen in
bis zu 8 Positionen, vgl. 115 und Kap. 10.8, Beispiel 4.
Werden verkettete Fahrsatze mit HALT oder Freigabe-Aus abgebrochen, ist eine Wiederaufnahme der
abgebrochenen Bewegung mit Posi.Step nicht mdglich.
3: Posi.Next; der Satzwechsel erfolgt fliegend durch die Posi.Next-Funktion. Bei J17+3 hat Posi.Next keine
Wirkung! Siehe auch Kap. 10.8, Beispiel 3.
Ist der Folgesatz relativ, bezieht sich dieser auf die Ist-Position zum Zeitpunkt des Fahrsatzwechsels.
4: Arbeitsbereich; der Satzwechsel erfolgt fliegend beim Verlassen des Arbeitsbereichs (C41 ... C46).
Vgl. Beispiel 7 (Presse / Verschrauber) in Kap. 10.9.
Ist der Folgesatz relativ, bezieht sich dieser auf die Ist-Position zum Zeitpunkt des Fahrsatzwechsels.
Bei einem fliegenden Satzwechsel ohne Zwischenstop (J17=2,3,4) wird kein SW-Erreicht-Signal (“In-Position”)
erzeugt.

J18 Pause: Parameter wirksam nur wenn J15+0 oder J16:0 und J17=1, sonst wird er ausgeblendet. Pause vor der
Wiederholung von Relativbewegungen (J15+0) bzw. vor automatischer Weiterschaltung zum Folgesatz
(J17=1:mit Pause). Nach Ablauf der Pausenzeit wird die Bewegung selbstandig wieder aufgenommen. Eine
Pause kann mit Posi.Step-Signal (steigende Flanke) abgebrochen, d.h. verkirzt werden.

Wertebereich in s: 0 ... 65,535

= Die Fahrsatze Nr. 2 bis Nr. 8 sind identisch aufgebaut. Fahrsatz Nr. 2 liegt bei J20 bis J28, Fahrsatz Nr. 3 liegt
bei J30 bis J38 usw.

L.. Posi.Sollwert 2 (Erweiterte Fahrsatzparameter) E
Para-Nr. | Beschreibung
L10 Bremse: Definition fur Fahrsatz Nr. 1. Nur wenn F08=1. Fahrsatzspezifische Bremssteuerung, z.B. flir Hubwer-

ke. Nach dem Erreichen der Zielposition J10 kann man die Bremse einfallen lassen.

0: inaktiv; die Zielposition wird motorisch (Lageregelung) gehalten. Bremse fallt nur bei fehlender Freigabe,
Halt-, Schnellhalt oder Stérung ein.

1: aktiv; nach Erreichen der Zielposition fallt die Bremse automatisch ein. Der nachste Startbefehl wird um die
Zeit F06 (Bremse liiften) verzdgert.

L11 Schaltpunkt A: Auswahl des ersten Schaltpunktes fiir Fahrsatz Nr. 1. In jedem Fahrsatz kénnen max. zwei
Schaltpunkte (,Schaltpunkt A“ und ,Schaltpunkt B*) zum Einsatz kommen. Jeder der vier in Gruppe N..
definierten Schaltpunkte kann in verschiedenen Fahrsatzen verwendet werden, vgl. Kap. 10.12.

0: inaktiv;

1: Schaltpunkt S1;

2: Schaltpunkt S2;

3: Schaltpunkt S3;

4: Schaltpunkt S4;

L12 Schaltpunkt B: Auswahl des zweiten Schaltpunktes fur Fahrsatz Nr. 1, vgl. L11.
Wertebereich: 0 ... 4

= Erweiterte Fahrsatzparameter sind fiir alle Fahrsatze identisch aufgebaut. Fahrsatz Nr. 1 liegt bei L10 ... L12,
Fahrsatz Nr. 2 bei L20 ... L22, usw.

M.. Meniiausblendung (Meniisprungziele) E

Para-Nr. | Beschreibung

M50 F1-Sprungziel: Parameter, der mit der F1-Funktionstaste zum Editieren bereitgestellt wird. Abhangig von der
Geratefunktion kdnnen einige Parameter ausgeblendet sein und stehen nicht zur Wahl.
Wertebereich: A0O ... E50 ... N44

M51 F1-Untere Grenze:
Wertebereich: abhangig vom gewahlten Parameter in M50

M52 F1-Obere Grenze:
Wertebereich: abhangig vom gewahlten Parameter in M50

= Die Sprungziele F2 ... F4 sind identisch aufgebaut. Sprungziel F2 liegt bei M60 ... M62, usw.

Werden mehrere Sprungziele (M50; M60; M70 oder M80) auf die gleiche Koordinate parametriert (z.B. J10), dann
wirkt die untere; obere Grenze des niedrigsten Sprungzieles.

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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N.. Posi.SchaItpunkte Beschreibung siehe Kap. 10.12 E

Para-Nr. | Beschreibung

N10 S$1-Position: Position des Schaltpunktes S1. Bei Relativangaben (N11>0) wird intern der Absolutwert gebildet.
Wertebereich in 105: -31 Bit ... 0 ... 31 Bit

N11 S1-Methode: Bezug der Position N10.

0: absolut, Schaltpunkt spricht beim Uberfahren der Position N10 an.

1: rel.zu Start; Schaltpunkt spricht nach einem Weg von Abs (N10) (Absolutwert) nach dem Startpunkt an.
2: rel.zu Endpos; Schaltpunkt spricht in der Entfernung Abs (N10) vor der Zielposition an.

N12 S$1-Speicher1: Beim Anfahren des Schaltpunktes S1 kann Schaltspeicher 1 beeinflusst werden.
0: inaktiv;

1: setzen; Schaltspeicher 1 wird auf High gesetzt.

2: I6schen; Schaltspeicher 1 wird auf Low gesetzt.

3: wechseln; der Schaltspeicher 1 wird invertiert (Low — High - Low — ...).

N13 S1-Speicher2: Verhalten vom Schaltspeicher 2, vgl. N12.
Wertebereich: 0 ... 3

N14 S1-Speicher3: Verhalten vom Schaltspeicher 3, vgl. N12.
Wertebereich: 0 ... 3

= Die Posi.Schaltpunkte S2 ... S4 sind identisch aufgebaut. Schaltpunkt S2 liegt bei N20 ... N24, usw.

U.. Schutzfunktionen B
Para-Nr. | Beschreibung
uoo Level Unterspannung: Wird beim Unterschreiten des in A35 eingestellten Wertes U00 aktiviert.

2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit in U01 geht das Gerét in Stérung (E46 siehe Kap. 17).
3: Stérung, das Gerat geht sofort nach Unterschreiten des Wertes in A35 in Stérung (E46 siehe Kap. 17).

uo1 Zeit Unterspannung: Nur bei U00=2:Warnung einstellbar. Definiert die Zeit, wahrend der ein Ansprechen der
Unterspannungsiiberwachung toleriert wird. Nach Ablauf der eingestellten Zeit geht das Gerat in Stérung.
Wertebereichins:1...2...10

uo2 Level Ubertemp. Gerit i2t: Parallel zur Uberwachung der Kiihlkérpertemperatur wird iiber i? eine weitere
Schutzfunktion angeboten. Die prozentuale Auslastung des Gerates kann tber den Parameter E22 angezeigt
werden. Ist der Wert in E22 gréRer als 100%, 16st U02 aus.

0: Aus; Gerét reagiert nicht auf das Ansprechen von U02.

1: Meldung; das Ansprechen von U02 wird nur zur Anzeige gebracht. Das Gerat beibt weiter betriebsbereit.
2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit in U03 geht das Gerat in Stérung (E39 siehe Kap. 17).

3: Stérung; das Gerat geht sofort nach Ansprechen von U02 in Stérung (E39 siehe Kap. 17).

uo3 Zeit Ubertemp. Gerit i2t: Nur bei U02=2:Warnung einstellbar. Definiert die Zeit, wahrend der ein Ansprechen
der i2t Uberwachung toleriert wird. Nach Ablauf der eingestellten Zeit geht das Gerét in Stérung.
Wertebereich in s: 1 ...10 ... 120

u10 Level Ubertemp. Motor i2t: Parallel zur Uberwachung des Kaltleiters im Motor, bildet der SDS die Motor-
temperatur uUber ein i?t Modell nach. Im Parameter E23 wird die prozentuale Auslastung des Motor angezeigt.
Ist der Wert in E23 gréRer als 100%, 10st U10 aus.

0: Aus; Gerat reagiert nicht auf das Ansprechen von U10.

1: Meldung; das Ansprechen von U10 wird nur zur Anzeige gebracht. Das Gerat beibt weiter betriebsbereit.
2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit in U11 geht das Gerat in Stérung (E45 siehe Kap. 17).

U1 Zeit Ulgertemp. Motor i2t: Nur bei U10=2:Warnung einstellbar. Definiert die Zeit, wahrend der ein Ansprechen
der it Uberwachung toleriert wird. Nach Ablauf der eingestellten Zeit geht das Gerat in Stérung.
Wertebereich in s: 1 ... 30 ... 120

u20 Level Uberlast Antrieb: Uberschreitet das errechnete Drehmoment im statischen Betrieb das aktuelle M-Max
in E62, so |ost U20 aus.

0: Aus; Gerat reagiert nicht auf das Ansprechen von U20.

1: Meldung; das Ansprechen von U20 wird nur zur Anzeige gebracht. Das Gerat beibt weiter betriebsbereit.

2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit in U21 geht das Gerat in Stérung (E47 siehe Kap. 17).

3: Stérung; das Gerat geht sofort nach Ansprechen von U20 in Stérung (E47 siehe Kap. 17).

U21 Zeit Uberlast Antrieb: Nur bei U20=2:Warnung einstellbar. Definiert die Zeit, wahrend der eine Uberlastung
des Antriebs toleriert wird. Nach Ablauf der eingestellten Zeit geht das Gerat in Stérung.
Wertebereich in s: 1 ... 10 ... 120

u22 Text Uberlast Antrieb: Eintrag “Uberlast Antrieb” kann anwenderspezifisch variiert werden.
Wertebereich: 0 ... “Uberlast Antrieb” ... 11

. zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.

Kursiv Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

1) siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfugbar nur, wenn D901 3) Verfugbar nur, wenn D99=0
Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.

E Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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U.. Schutzfunktionen

Para-Nr. | Beschreibung

u30

Level Uberlast Beschleunigung: Uberschreitet das errechnete Drehmoment wahrend der Beschleunigungs-
rampe das aktuelle M-Max in E62, so I6st U30 aus.

0: Aus; Geréat reagiert nicht auf das Ansprechen von U30.

1: Meldung; das Ansprechen von U30 wird nur zur Anzeige gebracht. Das Gerat beibt weiter betriebsbereit.
2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit in U31 geht das Geréat in Stérung (E48 siehe Kap. 17).

3: Stérung; das Geréat geht sofort nach Ansprechen von U30 in Stérung (E48 siehe Kap. 17).

u31

Zeit Uberlast Beschleunigung: Nur bei U30=2:Warnung einstellbar. Definiert die Zeit, wahrend der eine
Uberlastung des Antriebs beim Beschleunigen toleriert wird. Nach Ablauf der eingestellten Zeit geht das Gerat
in Stérung.

Wertebereichins:1...5...10

u32

Text Uberlast Beschleunigung: Eintrag “Uberl.Besch” kann anwenderspezifisch variiert werden.
Wertebereich: 0 ... "Uberlast Beschleunigung” ... 11

u40

Level Uberlast Bremsen: Uberschreitet das errechnete Drehmoment wéhrend der Bremsrampe das aktuelle
M-Max in E62, so 16st U40 aus.

0: Aus; Gerat reagiert nicht auf das Ansprechen von U40.

1: Meldung; das Ansprechen von U40 wird nur zur Anzeige gebracht. Das Gerat beibt weiter betriebsbereit.
2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit in U41 geht das Gerat in Stérung (E49 siehe Kap. 17).

3: Stérung; das Gerat geht sofort nach Ansprechen von U40 in Stérung (E49 siehe Kap. 17).

u41

Zeit Uberlast Bremsen: Nur bei U40=2:Warnung einstellbar. Definiert die Zeit, wahrend der eine Uberlastung
des Antriebs beim Bremsen toleriert wird. Nach Ablauf der eingestellten Zeit geht das Gerat in Stérung.
Wertebereich ins:1...5 ... 10

U42

Text Uberlast Bremsen: Eintrag “Uberl.Brems” kann anwenderspezifisch variiert werden.
Wertebereich: 0 ... "Uberlast Bremsen” ... 11

us0

Level Arbeitsbereich: Wird einer oder mehrere der Parameter C41 bis C46 Uberschritten bzw. unterschritten,
I6st U50 aus.

0: Aus; Gerét reagiert nicht auf das Ansprechen von U50.

1: Meldung; das Ansprechen von U50 wird nur zur Anzeige gebracht. Das Gerat beibt weiter betriebsbereit.

2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit in U51 geht das Gerat in Stérung (E50 siehe Kap. 17).

3: Stérung; das Gerat geht sofort nach Ansprechen von U50 in Stérung (E50 siehe Kap. 17).

us1

Zeit Arbeitsbereich: Nur bei U50=2:Warnung einstellbar. Definiert die Zeit, wahrend der ein Verlassen des
Arbeitsbereichs toleriert wird. Nach Ablauf der eingestellten Zeit geht das Gerat in Stérung.
Wertebereich ins: 1 ...10... 120

us2

Text Arbeitsbereich: Eintrag “Arbeitsber” kann anwenderspezifisch variiert werden.
Wertebereich: 0 ... "Arbeitsbereich” ... 11

ue0

Level Schleppabstand: Uberschreitet der Wert in 184 den Wert von 121, spricht U60 an.

0: Aus; Gerat reagiert nicht auf das Ansprechen von U60.

1: Meldung; das Ansprechen von U60 wird nur zur Anzeige gebracht. Das Gerat beibt weiter betriebsbereit.
2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit in U61 geht das Gerat in Stérung (E54 siehe Kap. 17).

3: Stérung, das Geréat geht sofort nach Ansprechen von U60 in Stérung (E54 siehe Kap. 17).

u61

Zeit Schleppabstand: Nur bei U60=2:Warnung einstellbar. Definiert die Zeit, wahrend der der Wert in 121
Uberschritten werden. Nach Ablauf der eingestellten Zeit geht das Gerat in Stérung.
Wertebereich in ms: 0 ... 500 ... 32767

u7o0

Level Posi. Verweigert: Liegt die Zielposition jenseits der Softwareendschalter 150 und 51 oder wird ein
absoluter Fahrsatz im nicht referenzierten Zustand (186=0) gestartet, spricht U70 an.

0: Aus; Geréat reagiert nicht auf das Ansprechen von U70.

1: Meldung; das Ansprechen von U70 wird nur zur Anzeige gebracht. Das Gerat beibt weiter betriebsbereit.
2: Warnung; nach Ablauf der Toleranzzeit von 1 s geht das Gerat in Stérung (E51 siehe Kap. 17).

3: Stérung; das Geréat geht sofort nach Ansprechen von U70 in Stérung (E51 siehe Kap. 17).

Kursiv

1)
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zur Anderung dieser Parameter muss das Leistungsteil abgeschaltet sein.
Diese Parameter werden in Abhangigkeit der eingestellten Parameter ausgeblendet.

siehe Ergebnistabelle Kap. 15. 2) Verfigbar nur, wenn D901 3) Verfliigbar nur, wenn D99=0

Parameter die im Menliumfang normal enthalten sind (A10=0). Fir andere Parameter A10=1:erweitert oder A10=2:Service wahlen.
Mit \/ » gekennzeichnete Parameter kénnen im Parametersatz 1 und 2 unabhangig voneinander parametriert werden.
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14.1

Optionsplatine SEA 4000

¥

\/

Bt pOSIDYN®

POSIDYN
SDS 4000

Front

Zweck:

Montage:

Erweiterung der digitalen Ein-/Ausgange eines Servoumrichters POSIDYN® SDS 4000 um:
* 10 zusétzliche Binareingange (BES ... BE14), galvanisch getrennt.

5 zusatzliche Bindrausgange (BA3 ... BA7), galvanisch getrennt.

* Ein-/Ausgange sind identisch mit Optionsplatine SEA 4000 und SDP 4000 (Kombiplatine).

@ Auf der oberen Gehauseseite die Abdeckung mit geeignetem Werkzeug (Seiten-
schneider) herausnehmen. Nicht sagen. Es dirfen keine Metallspane ins Gerat fallen.
@ Platine senkrecht ins Gehause einfiihren und mit zwei Schrauben fixieren.

Klemme | Funktion Parameter | Beschaltung
1 Eingang BE5 F35
L-Pegel:0..7V/0mA
2 Eingang BE6 F60
H - Pegel: +12 ... 30 V/ 7 mA, Ri=3,3 kQ

3 Eingang BE7 F61

4 Eingang BE8 F62

5 Eingang BE9 F63 BE5 .. BE14

6 Eingang BE10 |F64 X21.1... X21.10 6,8V 3k3

_>
7 Eingang BE11 | F65
8 Eingang BE12 | F66 GND o
X21.16

N 9 Eingang BE13 | F67
x
% 10 Eingang BE14 | F68
o * Externe Versorgung an Klemme X21.17 muss gegeben sein
IS 1 Ausgang BA3 | F82 und zwischen 15 ... 29 V liegen.
qE, ¢ Maximaler Ausgangsstrom 50 mA mit Last gegen Masse.
< ¢ Maximaler Ausgangsstrom 200 mA mit Last gegen 24 V.

12 Ausgang BA4 F83 424V

+24 'V
- S A |
13 Ausgang BA5 F84 |
p
N | 1,<50mA
14 |Ausgang BA6 | F85 ZS._\ 1715 SR VR
& [ 12<200 mA N
—0——o GND — GND

15 | Ausgang BA7 |F86 SDS 16 SDS 16

16 GND Bezugsmasse, vom Umrichter galvanisch getrennt.

17 +24 Versorgungsspannung fiir die Ausgangstreiber (BA3 ... BA7).
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14.2 Optionsplatine SDP 4000

14.3 Optionsplatine SEA 4000 und SDP 4000 (Kombiplatine)

14.2 Optionsplatine SDP 4000

* F 123456789
|

X32

POSIDYN
SDS 4000

Front

Zweck:

PROFIBUS-Anbindung an einen Servoumrichter POSIDYN® SDS 4000.
» Steckerbelegung ist identisch mit Optionsplatine SEA 4000 und SDP 4000 (Kombiplatine).

Montage:

Bt pOSIDYN®

@ Auf der oberen Gehauseseite die Abdeckung mit geeignetem Werkzeug (Seiten-
schneider) herausnehmen. Nicht sagen. Es dirfen keine Metallspane ins Gerat fallen.
@ Platine senkrecht ins Gehause einfiihren und mit zwei Schrauben fixieren.

Klemme | Funktion Kommentar

1 Nicht belegt Fir eine korrekte Funktion sind fiir den Anschluss des Buskabels nur geeignete Stecker
zu verwenden.

TXD/RxD (N) = A

2 Nicht belegt
~ — In diesen Stecker kdnnen das ankommende und das abgehende Buskabel gesteckt und
) 3 TXD/RXD (P) = B | ygrschraubt werden.
il 4 RTS Beim letzten Teilnehmer muss der Schiebeschalter am Stecker auf ,on“ gestellt werden,
2 damit die Busabschlusswiderstédnde zugeschaltet sind.
) 5 DGND
S
= 6 VP
K
X 7 Nicht belegt
8
9

Nicht belegt

14.3 Optionsplatine SEA 4000 und SDP 4000 (Kombiplatine)

-
24V

(=) T ON—O

=z <C LU LU L) L) L) L
+ 00000 MOMmmmMm
1716151413121110 9 8 7 6 5

szsesese

[
POSIDYN
SDS 4000

A7
A6
A5
A4

X32

Front

Zweck:

Erweiterung der digitalen Ein-/Ausgange eines Servoumrichters POSIDYN® SDS 4000 um:
* 10 zusatzliche Binareingange (BES5 ... BE14), galvanisch getrennt.

H 5 zusatzliche Bindrausgange (BA3 ... BA7), galvanisch getrennt.
s posioYNe * PROFIBUS-Anbindung an einen Servoumrichter POSIDYN® SDS 4000.
Montage:

@ Auf der oberen Gehauseseite die Abdeckung mit geeignetem Werkzeug (Seiten-
® schneider) herausnehmen. Nicht sagen. Es dirfen keine Metallspane ins Gerat fallen.
@ Platine senkrecht ins Gehause einfiihren und mit zwei Schrauben fixieren.

Klemmenbelegung X21 und X32 siehe Optionsplatinen SEA 4000 und SDP 4000.
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15. Ergebnistabelle

Ergebnistabelle

Das Ergebnis von Aktionen, wie z.B. Werte speichern (A00=1), wird im Display angezeigt. Mégliche Ergebnisse:

0: fehlerfrei

Die Daten wurden fehlerfrei ibertragen.

1: Fehler!

allgemeiner Fehler

2: falsche Box

Datenspeicher in der Controlbox hat inkompatible Datenstruktur (z.B. Formatierung fiir eine andere
Speichergrofie).

3: ungiiltige Daten

Datenspeicher in der Controlbox enthalt ungultige Daten. Controlbox neu beschreiben und Vorgang
wiederholen.

5: OK (Anpassung)

Softwareversion von Controlbox-Daten 0.8. und Umrichter unterscheiden sich durch einige Parameter.
Mit -Taste bestatigen. Meldung hat keinen Einfluss auf Funktionalitat des Reglers.

6: OK (Anpassung)

Softwareversion von Controlbox-Daten o.a. und Umrichter unterscheiden sich durch einige Parameter.
Mit @-Taste bestatigen. Meldung hat keinen Einfluss auf Funktionalitat des Reglers.

9: BE Encoderspur

¢ Falls Synchron-Sollwert G27=0:BE-Encoder oder Posi-Encoder 102=0:BE-Encoder muss gelten:
F31=14(15), F32=15(14).
e Falls G27=1 (Synchron-Sollwert=X20) oder 102=1 (Posi-Encoder=X20) muss gelten:
F31-14(15), F3215(14).
Werte in Klammern: Encoder (Spur A, B) und Schrittmotoranschluss (Frequenz + Vorzeichen) greifen
auf den selben Zahler zu.

10: Grenzwert Eingabewert auerhalb des Wertebereiches.
Konflikt beim Zugriff auf Encoder - Impulszahler (es gibt nur einen!) oder Fehler bei Parametrierung des
EnDat®—Absqutwertgeber:
e X20 darf nicht gleichzeitig mit BE1 / BE2 oder X40 als Impulseingang programmiert werden
12: BE/X20/X41 (F31,F31+£14,15 und H40-2:Encoderin wenn H20=2,3 und umgekehrt)
e Bei Motor-Encoder B26=3:X41(Sin/Cos) muss H40=1:Sinus-Cosinus-Eingang programmiert werden
¢ Bei Motor-Encoder B26=3:X41(Sin/Cos) darf weder X20 noch BE1/BE2 als Impulseingang (Encoder
oder Schrittmotor) programmiert werden.
Durch die Programmierung F33=14 und F34=14 kann die Drehrichtungsvorgabe von Umrichtern mit der
13: BE vor/rlick FDS-Software 3.2 nachgebildet werden. Die Funktionen “Drehrichtung”, “Halt” und “Schnellhalt” dirfen

in diesem Fall nicht an andere BE's vergeben werden.

¢ Die Aktionen B40/B41 konnten nicht korrekt durchgefihrt werden.
¢ Aktion abgebrochen, z.B. durch Wegnahme der Freigabe.

14: h . ) - .
abgebrochen e Beim “Motor einmessen” oder “Phasentest” (B40, B41) hat der Strom den zulassigen Maximalwert

Uberschritten (Kurzschluss, Erdschluss).

15' R1 zu arol Bei “Motor einmessen” (B41) wurde ein zu groRer Statorwiderstand gemessen.

’ 9 Motor falsch beschaltet, Motorleitung fehlerhaft.

16: Phasenfehler U Fehler in der Phase U.

17: Phasenfehler V Fehler in der Phase V.

18: Phasenfehler W Fehler in der Phase W.

19: Symmetrie Fehler in der Symmetrie der Phasen U, V, W. Abweichung eines Wicklungswiderstandes um +10%.

20: Schaltungsart Resolver- oder Motorpolzahl stimmt nicht.

21: Freigabe? Bei den Aktionen J00 / JO1 / JO5 muss die Freigabe anliegen.

22: F20=F25 22 IIi:;;‘iﬁeFlz-\galogelngange AE1 und AE2 sind auf die gleiche Funktion programmiert. Es muss gelten:

Fehler bei der Motorverdrahtung (Reihenfolge der Phasen U, V, W stimmt nicht). Wird als Ergebnis von
25: Phasenfolge B40 Phasentest gemeldet.

e Motor - Verdrahtung (ggf. auch Resolverkabel) Gberpriifen

26:

EncoderOffset

Die Nullausrichtung des Motor-Encoders (Resolver) stimmt nicht. Wird als Ergebnis von B40 Phasen-

test gemeldet. Bei STOBER-Servomotoren liegt der Fehler meist in der Verdrahtung oder im Stecker.

¢ Motor- und Resolververdrahtung kontrollieren, danach Phasentest (B40) nochmals starten.

¢ Falls kein Verdrahtungsfehler gefunden: Durch A00=1 wird der gemessene Offset in H32 mit allen
anderen Parametern nichtflichtig gespeichert.
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Betriebszustande

Der Betriebszustand wird in der Betriebsanzeige der Controlbox mit Nummer und Name angezeigt und kann bei Feldbuszugriff in
E80 abgefragt werden. In der LED-Statusanzeige am Gerat erscheint eine Kurzform.

Controlboxanzeige asuﬁt:i;;
0: Betriebsbereit r dY | Umrichter ist betriebsbereit, Netzspannung liegt an.
1: Vorwarts r un | Stationare positive Drehzahl
2: Ruckwarts r un | Stationare negative Drehzahl
3: Beschleunigen r un | Beschleunigungsvorgang lauft (Accel).
4: Bremsen r un | Bremsvorgang lauft (Decel).
5: Halt HL F |Halt-Befehl steht an.
7: n > n-Max r un | Sollwert grofRer als das Minimum von C01 und E126 (per Analogeingang oder Feldbus).
8: Unzul. Drehrichtung d 1~ | Vorgegebene Drehrichtung widerspricht der zul. Drehrichtung (C02).
11: Schnellhalt HL F | Schnellhalt wird durchgefihrt.
Dieser Zustand verhindert einen ungewollten Anlauf des Antriebs. Wirksam, bei:
¢ Einschalten des Antriebs (Netz-Ein) mit Freigabe=High (nur wenn A34=0).
¢ Quittierung einer Stérung durch einen Low-High-Freigabewechsel.
12: Einschaltsperre 1nH |« Gebdffnetem Laderelais (Netzversorgung fehlt oder Phase fehlt).
e Wenn A30=3:SDP 4000 oder A30=4:CAN-Bus und ein Steuerbefehl ,Spannung
sperren” vom Feldbus gesendet wird oder die Freigabeklemme Low wird oder ein
Schnellhalt endet.
run
13: Seriell (X3) nic# Parameter A30=1 parametriert; Umrichter wird seriell iiber den PC gesteuert.
immer
14: Eingeschaltet E A A | Nur bei Drivecom-Profil méglich, Bus-Ankopplung.
15: Selbsttest F §F | Umrichter durchlauft einen Selbsttest.
16: Stérung E 44 | Leistungsteil des Umrichters wird gesperrt. Beispiel fiir Stérungsanzeige s. Kap. 17.
17: Posi.aktiv Po 5 |Lageregelung aktiv, warten auf ein Startbefehl. Grundzustand der Positioniersteuerung.
18: Fahren Bearbeiten eines Fahrauftrags, Antrieb in Bewegung. Erscheint anstelle der Zustande der
’ T U | Drehzahlbetriebsart (Beschleunigen, Bremsen, Links und Rechts).
Bei einer Fahrsatzverkettung mit definierter Pause oder bei Wiederholen von Relativ-
19: Pause Po 5 |bewegungen. Beim Anhalten zwischen zwei Folgeauftrdgen wird das Signal “In Position”
generiert, in der Anzeige erscheint aber “Pause”.
20: Warten PoS B.el einer Fahrsatzverkettung mit definiertem manuellen Start (warten auf Posi.Step-
Signal).
21: Ref.Fahrt r EF Wahrend der Referenzfahrt bei Posi oder Synchronlauf.
22: Hand r un | Wahrend der Handfahrt.
Nach einem abgebrochenen Fahrsatz (Halt-oder Schnellhalt) mit der Méglichkeit einer
Wiederaufnahme mit Signal Posi.Step. Mit Posi.Step wird dann die urspriingliche Ziel-
. position angefahren, selbst wenn der Antrieb zwischenzeitlich verstellt wurde. Der Zustand
23: unterbrochen Po5 “23:unterbrochen” bleibt erhalten, wenn bei aktivem HALT-Signal die Freigabe ab- und
zugeschaltet wird. Freigabewechsel ohne HALT-Signal sowie Handfahrt fihrt in den
Grundzustand “17:Posi.aktiv’.
24: Ref. warten ~EF V\(arten i\uf Posi.Start- oder Posi.Step-Signal zur Auslésung der Referenzfahrt nach Netz-
Ein (137=1).
25: Endschalter 5LP Antrieb steht auf Endschalter und kann nur mit Handfahrt oder Referenzfahrt herausge-
fahren werden.
26: Para.Sperre OFF Bei der Dateniibertragung vom PC zum Umrichter wurde die Freigabe softwaremafig vom

PC aus deaktiviert.
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Storungen / Ereignisse
Bei Stérungen kann der Umrichter die Antriebsaufgabe nicht erfillen und wird gesperrt. Es folgt ein Eintrag im Stérungsspeicher
(E40/E41) und das Relais 1 (Betriebsbereit) 6ffnet. Bestimmte Ereignisse (vgl. rechte Spalte der u. a. Tabelle) lassen sich per

FDS-Tool als Stérung, Meldung, Warnung oder unwirksam deklarieren.

Auto-
quitt

FDS-
Tool*

Controlboxanzeige

Status-
anzeige

31: Kurz-/Erdschluss

E31

Die Hardware-Uberstromabschaltung ist aktiv.
o Motor fordert einen zu hohen Strom vom Umrichter (Wicklungsschluss,
Uberlastung)

34: Hardware-Defekt

E34

Der nichtflichtige Datenspeicher ist defekt oder zeitlimitierte Software-Version.

35: Watchdog

E35

Uberwacht Auslastung und Funktion des Mikroprozessors.
Diese Stérung kann auch durch EMV-Probleme hervorgerufen werden
(z.B.: Schirm des Motorkabels oder PE-Leiter falsch, bzw. nicht angeschlossen).

36: Uberspannung

E36

Zu hohe Zwischenkreisspannung.

e Zu hohe Netzspannung

e Riickspeisung des Antriebes im Bremsbetrieb (kein Bremswiderstand ange-
schlossen, Bremschopper defekt, Bremschopper durch A20 deaktiviert).
Kap. 4.6.

¢ Bremswiderstand mit zu geringem Wiederstandswert (Uberstromschutz).

o Eine automatische Rampenverlangerung bei Umay ist mit A20=1 und A22=0
moglich.

37: n-Ruckfuhrung

E37

Resolver: Drahtbruch oder zu geringe Signalpegel.
Stérung ist nur durch Aus- und Einschalten der 24 V quittierbar!
EnDat™-Absolutwertgeber:
o Beim Gerate-Anlauf:
- Kommunikation zum Gerat gestort.
- Unbekannter Absolutwertgeber.
- Unbekanntes Kommunikationsprotokoll
o |Im Betrieb:
- Drahtbruch oder zu geringe Signalpegel.
- Anderung von B26.

38: Temp.

GeratSensor

E38

Die Kihlkérpertemperatur liegt iber dem Grenzwert, vgl. E25.
e Zu hohe Umgebungs-/ Schaltschranktemperatur.

39: Temp.Gerat i2t

E39

Der Umrichter begrenzt den Ausgangsstrom auf 99% des Nennstroms.
Das flir den Umrichter gerechnete i’t-Modell erreicht 100% thermische
Auslastung.

o Umrichter Uberlastet (Umrichter zu klein).

Zu hohe Umgebungs-/ Schaltschranktemperatur.

Geschlossene Bremse

Motor falsch angeschlossen.

Resolver falsch angeschlossen.

40: ungultige Daten

E40

Die Daten im nichtfliichtigen Speicher sind unvollstéandig.
Das Riucksetzen des nichtfliichtigen Speichers durch die Aktion “Werte
speichern” (A00) ist erforderlich. Dadurch wird die Werkseinstellung geladen.

41: Temp.Motor TMS

E41

Ubertemp. durch den im Motor eingebauten Temperaturfiihler.
¢ Motor Uberlastet evtl. fremdbeluften.
o Temperaturfiihler nicht angeschlossen (X40.2 - X40.6).

42: Temp.BremsWid.

E42

Das i?t-Modell fiir den Bremswiderstand erreicht 100% therm. Auslastung.
A20 falsch programmiert.

Zulassige Verlustleistung des Bremswiderstandes ist Uberschritten.

Bei internem Bremswiderstand: Briicke an X12 fehlt. & Kap. 5.2.4

Bei externem Bremswiderstand: Bremswiderstand nicht angeschlossen.

44: ext. Stérung

E44

Durch BE ausgel6ste Stérung.

45: UTempMot. i2t

E45

o Motor Uberlastet
e Unzureichende Kiihlung

* Ereignisse kdnnen Uber FDS-Tool als Meldung, Warnung oder Stérung programmiert bzw. ganz deaktiviert werden.
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17. Storungen / Ereignisse

Storungen / Ereignisse

Bei Stérungen kann der Umrichter die Antriebsaufgabe nicht erfillen und wird gesperrt. Es folgt ein Eintrag im Stérungsspeicher
(E40/E41) und das Relais 1 (Betriebsbereit) 6ffnet. Bestimmte Ereignisse (vgl. rechte Spalte der u. a. Tabelle) lassen sich per
FDS-Tool als Stérung, Meldung, Warnung oder unwirksam deklarieren.

Auto- | FDS-
quitt | Tool*

Status-

Controlboxanzeige anzeige

Zwischenkreisspannung liegt unter dem in A35 eingestellten Grenzwert.
46: Unterspannung E46 e Einbriiche in der Netzpannung. S v
e Zu kurze Beschleunigungszeiten (Rampen, D..).

Das zugelassene Maximalmoment wird Uberschritten.
47: Uberlast Antrieb | E47 Begrenzt wird das zugelassene Moment durch die Parameter C03, C04 und die \/ v
Uber Analogeingang mdégliche Momentbegrenzung (s. Kap 9.1).

48: Uberlast Beschl. | E48 Siehe "47:Uberlast Antrieb” jedoch wahrend eines Beschleunigungsvorgangs. \/ \/
49: Uberlast Bremsen | E49 Siehe "47:Uberlast Antrieb” jedoch beim Bremsvorgang. N N
50: Arbeitsbereich E50 Der unter C41 ... C46 definierte Arbeitsbereich ist verlassen. \/ \/
Nur beim Positionieren (C60=2). Posi.Start oder Posi.Step wurde nicht
akzeptiert.
o Zielposition liegt jenseits der Software-Endschalter 150 und 151.
51: verweigert E51 ¢ Im nicht referenzierten Zustand (186=0) werden keine absoluten Positionen S S

(z.B. J11=1) angefahren.
o Die Drehrichtung im aktuellen Fahrsatz stimmt nicht mit der zulassigen
Richtung 104 Uberein.

e Stérung bei der Kommunikation zwischen Umrichter und FDS-Tool beim
52: Kommunikation E52 Fernsteuern Uber den PC. v
e Storung der Kommunikation beim Feldbusbetrieb.

Ein Uber BE-Eingang angeschlossener oder uber Feldbus tiberwachter
53: Endschalter ES3 Endschalter hat angesprochen. Beim Referenzieren am Endschalter (130=1) N
fuhrt ein Vertauschen der Endschalter zur Stérung.

Der durch 121 erlaubte maximale Schleppabstand (Abweichung zwischen Ist-
und Sollposition) wurde tberschritten. N J
o Motoriberlast, zu starke Beschleunigung, Blockade.
o Kv-Faktor 120 zu klein, n-Vorsteuerung 125 zu klein.

54: Schleppabstand E54

e Beim Betrieb mit der Optionsplatine SEA 4000 fehlt die externe 24 V-Ver-
55: Optionsplatine E55 sorgung bzw. Karte defekt. Keine Stérung bei deaktivierter Freigabe.
o Keine Optionskarte gefunden.

56: Overspeed E56 Drehzahl ubersteigt n-Max um mehr als 15%.

* Die in Spalte FDS-Tool gekennzeichneten Ereignisse kénnen tiber FDS-Tool als Meldung, Warnung oder Stérung in Gruppe
U.. Schutzfunktionen parametriert werden.

Quittierung von Stérungen:

e Freigabe: Storung wahrend aktivierter Freigabe: Wechsel von H-Pegel auf L-Pegel (Display: Fehlercode E..), wieder auf
H-Pegel (Display: inh), wieder auf L-Pegel (Display: rdy).

e Bindreingang (F31 ... F34=13)

Stérung wahrend aktivierter Freigabe:

BE von L- auf H-Pegel (Display: inh), Freigabe von H- auf L-Pegel (Display: rdy).
o [Esd-Taste (nur wenn A31=1). ACHTUNG
« Autoquitierung (nur wenn A32=1). Antrieb lauft sofort an!

Uber die Parameter E40 und E41 kénnen die letzten 10 Stérungen abgefragt werden (Wert 1=Letzte Stérung). Uber FDS-Tool
kann bestimmten Ereignissen die Umrichter-Reaktion (Stérung, Warnung, Meldung oder keine) frei zugeordnet werden.
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18. Blockschaltbilder
18.1 Synchronlauf

1nejiai4ouAg

lyezysiqg Hesqsiieg

1=09D

(1vg 'z stejey)

Bunyolemqy
-UOJYOUAS "Xe|\

r
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
I
1
1
1
I
1
1
1
I

Sm__mhu_.oc\AwAH_

<

pelL
sw 05z
wi yubuig

(aners)
JOJON-U

Bunyolemqgy
-c%Eo:\Aw
unpla
Emudu !
PQaue '8 ¢
"Xew N
mn_m."womu J103-U day m
029) 929 29) "MQy 2
| 0 UOIYOUAS
‘ (e

vl #62d
® vl #0¢d

—ED <

Bunisna)s
-IOA-U

uaJalbau
Hemjlos

Bunyyou
-yaiQ

P

€29

Jo)Se|N-u

sgaien ‘Ie [0z9}-

HN._‘

19S9Y OUAS
uoiun4-g3vy

’ g
opIIBAD'G - xA_W
ved| ez

uaJalbau

Hamjos JZ43)
Japoou
uomung
Josy0"ouAS -Zav UoIHoUAS

(zzesiap)
19840

SNg Jopo JoM|[0S}Sa .ﬁ,q UOA "g'Z ‘WeM|[0S|yezyalqg B__mav_,qm

623)

HaMyoy [10S-u

(zav) 1av
uonun

-¢3av
0cd
MS-UDUAS L _

m::‘_mjmww._0>nc auJIaIXg

N
(13v) zav

,oleubissbuebulg” <
,oleubissbuebsny“ »

Bunjyory + zusnbai{ «¢=

NAUl = LvH
19pooUT €2=

zZav J1agabuaminosqy-lequl < |=
219SHO  Jopie- uopjung[ovH]
-2av Ay
B < Iopie)
TooH T Mleh | oo
129
(443 19G99-ISS G=

uonenwiIsS-ISS » =
Bunyory + zuanbaid €« €=

NAUl =Z2ZH
Buebuloiopoou] «g=
Bungaiyosiap
-sindwi|inN = ¥ZH
NAUl= LZH
uone|NWISIapooUT » |=

uomun4[ozH|

nAU|

1]

¢34

|V Indsiapoouz:GL _
: zusnbaidy| '
4%
uonyung
-¢34

J R 1|

m

" (ZIOpA) Bunjyoig:si
g 4ndsJepoouz.y L X EL
Led
uompjun
-139

89



90

POSIDYN® SDS 4000

«~= STOBER
ANTRIEBSTECHNIK
18. Blockschaltbilder
18.2 Drehzahlvorgabe Schnellsollwert aktiv (D99=1)
AET 2:Feldbus n-Soll
i 1:Seriell
AE1 AE1  Ag1 Funkiion ' soliwert n-Nach- ol
Pegel Offset Faktor negieren  _max Rampe Tigfpass
AE1 Rampen (E0D)
4 - (Gruppe D..)
— D02 7 ! =3 n-Regler
5
BE-Funktion D > Z (O P>
503 > 0 : 6:Drehrichtung |_° , _ M-Soll
BE-Funktion n-ist
A30 8:Halt Kp
D99 = 1 Steuer- Ki
eingang
Schnellsollwert aktiv

Bei Uberschreitung von n-Max (C01) geht
das Gerat in Storung E56 ,,Overpeed*.
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18. Blockschaltbilder
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18.3 Drehzahlvorgabe Schnellsollwert nicht aktiv (D99

A

uompung-g3v

J9|Bay
-did

eIN-| <
. :owﬁcmyx_\m,_ﬁc_\% “YOSWNXBWW 0L SioAUl .
_||||||||||||_ » rmj uopjuny
< Jayois|b
“ |||||| (sne aqebiol4 Jopo MOT=F3g=¢3d UUSM }BU|]DUYDS 'L=8EH PUN ¥|L=pE4 PUN ¥1=¢E4 189 ‘MZq) }jByjjouyos 6 nw .
| = |e usbueb |
| I< (UBIH=p39=c39 UUBM J|leH ‘pL=pEd PUn y1=g€4 18q ‘MZq) }eH ‘8 .mc_m Mo> mo
unydnu
ybIH=439 Inu uuam spemio) / YbiH=g3g Jnu uuam SIEYY
ww_mwum_ﬁu _ @ I SHBADONY PUSYoRIdsiUS p=pEd Pun L=5€4 18q Mzq) Bumyouyaid 19 | w3ao | S |t N
Z°€A 'MIOA [y = $39 PuUn g°€A ‘MY ‘pL = €39 “-p3g
EE&.MMNM_WM _ Ll uuam ‘uaplam Jaujewesed z3g pun L3g .
- [ ..w_ Y91 USLINP J[BYI[BUYIS :6,, SIMOS .u__mm._mm_oﬁ_m mwmm gV 1HodIoIoN © . .
apuaba | «JEH 8., ‘. Bumysuyaiq :9,, usuompjuni--3g a1q 9000 MS 1100 : :
| | nodiojop\ I " .
[ J wemjosise4 | 12a | oza |2 Bl WWmmmm__w
; ; R 0 2| 2yemiosiseq| L |1 |1 -lag e
| - ajeybiq
. : = e 9 [ ovemiosisad[0 [1 [+
%] yoiH mol | | P c HamosIse4[1za [ozd [ L N e A|E . b
.|v|.. — T ] N | emjosise4 [ L1d [0Fa | | ST emosssa 0 To 1T N )
adwel $ ~"bai1q ‘Bojeuy | 1o | ood | 0 Jﬂ.o MS-1se4 —o —/+ C ] WX
2BYISuYS | | €[ cHemosIsad| L [T [0 a
19280 | pamilos  [e0aq @00y [IN I (093) [z zrommosea[0 (T [0 €
| _ Jopjs|es 1 | | ¥em|ios1saq[ 1 [0 |0 Z P1eI8S MS € 4 ) E
| Jojesauan) yez uadwey _ _>>w 0 [Paig Bojeuy |0 [0 [0 L DI2IaS MS 2 co_ww_w_mq_dm_
-MS ‘uU9-M\S i 01l ¢ YD) 0
_ awyeu 110S-u | I N HOMIOS  |-jag mS OPIBIBS MS -+
%2 | -geuyequy “gauequ | - JO]B9S-HoM||0S
[920Y | : 0
uabunpuajgsny-u | yaiq ‘|nz 8galen | | paleys
€10 010 _ e I _ =
| goLyaq |L |
| -I3OIM : —¢ |
L
_ _ 29 o
[y . (@,
og . m
@ addnio) n_, | qN o W AIfRULO ! 10Pe4 - 18SHO
aduwey Gedisy (03 I [100] | | ort 2] ® oo PERe [ Ay Ay v
yoeN-U @ osu | xepu | ueiaiBau W _ ¥0a ya
; vaniios sl oGl i @ 4 |
XeW-U i D~ 3
o) womping-av \ | =l - o |
Hedtiey 4 2| vo0a] | [s0a] msoufs:zL
= 127 SUIUUSHIBMIOS | 19540
JnejuoIyouls A _ L |F|V® | BUNUOEMISAN NS uonyundg-L 3y
gl "dey| ‘s Hamyoy
nejuoiyouhs u__e_?m__,u&_ow_v_m E llos-u 0gv
@mmmw«_m misqn Bieiy L'z} dey s o
| Ham||0S “MS -MS J19]69y-ald PlIg}EYISHO0|g o %| alRIspuyos
Sm%mwmw_%m_u.wpmmcmwo%m \A | BINETIOY] . 9 ETEIES
%d| zez sdex
. . / | 0 6¢
PR ¢ _ vl sngpiod
| ubIH E T | LoM[[OSINpIaLI0Y] 1] -¢3v 09009, Haleys-z3y (wooaAuq) snapje4
A|IF|E . _u TOPIEIMS %
on |, ol ~ T Tping ot y — 9 zogepue
< ][ ozuaIbjuswWop 'z £¢4d v o
X _“ | ozuaibsbun;sio] ¢ ssedjel| -z3v 6
. e e Jopfed 19540 19694
Isiu/L Zav -Zav -zav -Zav

91



POSIDYN® SDS 4000

19. Parametertabelle

& STOBER
ANTRIEBSTECHNIK

Parameter | WE | Eing. Parameter WE | Eing. Parameter

A.. Umrichter C32 | n-Regler Ki [%]| 30 E.. Anzeigen

A0O | Werte speichern [%] €33 | n-soll Tiefpass [ms] 2 EO00 | I-Motor [A]
AO1 | Lies Parabox&Speich  [%] C34 | n-Motor Tiefpass [ms]| typab. EO01 | P-Motor [kW]
AO02 | Eingabe priifen [%] C35 | n-Regler Kp Stillstand  [%]| 100 E02 | M-Motor [Nm]
A03 | Parabox schreiben [%] C40 | n-Fenster [Upm] 3 EO3 | U-Zk [\
A04 | Werkseinstellung [%] C41 | Arbeitsber.-n-Min. [Upm] 0 EO06 | n-Soll [Upm]
A10 | Mentiumfang 0 C42 | Arbeitsber.-n-Max.  [Upm]| 6000 EQ07 | n-NachRampe [Upm]
A11 | Parametersatz Edit C43 | Arbeitsber.-M-Min [%] 0 EO08 | n-Motor [Upm]
A12 | Sprache 0 C44 | Arbeitsber.-M-Max [%]| 400 E09 | Rotorlage [U]
A13 | PaBworteingabe C45 | Arbeitsber.-X-Min [%] 0 E10 | AnalogEing.1-Pegel [%]
A14 | PaBwort C46 | Arbeitsber.-X-Max [%]| 400 E11 | AnalogEing.2-Pegel  [%)]
A15 | Auto-Riicksprung 1 C47 | Arbeitsbereich C45/C46 0 E16 | AnalogAusg.1-Pegel [%]
A20 | BremsWd-Typ 20 C48 | Arbeitsbereich C47 Betrag 0 E17 | Relais 1

A21 | BremsWd-R [Q]| typab. C49 | Arbeitsbereich Accel & Frg. 0 E18 | BA2

A22 | BremsWd-P [kW] | typab. C50 | Anzeigefunktion 0 E19 | BE15...BE1 & Freigabe
A23 | BremsWd-Tau [s]| 40 C51 | Anzeigefaktor 1 E20 | Auslastung-Gerat [%]
A30 | Steuereingang 0 C52 | Anzeige-Nachkomma 0 E21 | Auslastung-Motor [%]
A31 | <Esc>-Quittierung 1 C53 | Anzeigetext E22 | i2t-Geréat [%]
A32 | Autoquittierung 0 C60 | Betriebsart 1 E23 | i2t-Motor [%]
A33 | Zeit-Autoquittierung  [min] 15 D.. Sollwert E24 | i2t-BremsWd [%]
A34 | Autostart D00 | Sollwert-Accel [ms/3000Upm] 0 E25 | Temperatur Gerat [°C]
A35 | Unterspg.-Grenze [Vl| 350 D01 | Sollwert-Decel [ms/3000Upm] 0 E26 | Bindrausgang 1

A36 | U-Netz V1| 400 D02 | n (Sollwert-Max) [Upm]| 3000 E27 | BA15..1&Rel1

A37 | Schleppzeiger riicksetzen D03 | Sollwert-Max [%]| 100 E28 | AnalogAusg.2-Pegel [%]
A38 | DC-Einspeisung 0 D04 | n (Sollwert-Min) [Upm] 0 E29 | n-Soll Rohwert [Upm]
A40 | Parabox lesen [%] DO5 | Sollwert-Min [%] 1 E30 | Betriebszeit [h,m,s]
A41 | Parametersatz Vorgabe D06 | Sollwert-Offset [%] 0 E31 | Aktive Zeit [h,m,s]
A42 | Para.satz Kopie 1>2 [%] D07 | Sollwert-Freigabe 0 E32 | Energiezahler [kWh]
A43 | Para.satz Kopie 2>1 [%] D08 | Sollwert-Uberwachung 0 E33 | U-Zk-Schleppzeiger [\
A50 | Tippen D09 | Festsollwert-Nr. 0 E34 | I-Schleppzeiger [A]
A51 | Tipp-Sollwert [Upm]| 300 D10 | Accel 1 [ms/3000Upm]| 60 E35 | Tmin-Schleppzeiger [°C]
A55 | Taste Hand Funktion 1 D11 | Decel 1 [ms/3000Upm]| 60 E36 | Tmax-Schleppzeiger  [°C]
A80 | Serielle Adresse 0 D12 | Festsollwert 1 [Upm]| 750 E37 | Pmin-Schleppzeiger  [kW]
A82 | CAN-Baudrate 1 D20 | Accel 2 [ms/3000Upm]| 90 E38 | Pmax-Schleppzeiger [kW]
A83 | Busadresse 0 D21 | Decel 2 [ms/3000Upm]| 90 E40 | Stérungsart

A84 | Profibus Baudrate D22 | Festsollwert 2 [Upm]| 1500 E41 | Stérungszeit

B.. Motor D30 | Accel 3 [ms/3000Upm]| 120 E42 | Stérungsanzahl

B0OO | Motor-Typ typab. D31 | Decel 3 [ms/3000Upm]| 120 E45 | Steuerwort

B02 | EMK-Konstante [Vl 110 D32 | Festsollwert 3 [Upm]| 3000 E46 | Statuswort

BO3 | Fremdlifter 0 D40 | Accel 4 [ms/3000Upm] 5 E47 | n-Feldbus [Upm]
B10 | Polzahl 6 D41 | Decel 4 [ms/3000Upm] 5 E50 | Gerat

B11 | P-Nenn [kW]| typab. D42 | Festsollwert 4 [Upm]| 500 E51 | Software-Version

B12 | I-Nenn [A]| typab. D50 | Accel 5 [ms/3000Upm] 10 E52 | Geratenummer

B13 | n-Nenn [Upm]| typab. D51 | Decel 5 [ms/3000Upm] 10 E53 | Variantennummer

B17 | MO (Stillstand) [Nm]| typab. D52 | Festsollwert 5 [Upm]| 1000 E54 | Optionsplatine

B26 | Motor-Encoder 2 D60 | Accel 6 [ms/3000Upm] 20 E55 | Kennummer

B40 | Phasentest [%] D61 | Decel 6 [ms/3000Upm] 20 E56 | Para-Satzkennung 1

B52 | L-Motor [mH]| typab. D62 | Festsollwert 6 [Upm]| 2000 E57 | Para-Satzkennung 2

B53 | R1-Motor [Q]] typab. D70 | Accel 7 [ms/3000Upm] 25 E58 | Kommubox

B64 | Ki-IQ (Moment) [%]| typab. D71 | Decel 7 [ms/3000Upm]| 25 E60 | Sollwert-Selektor

B65 | Kp-IQ (Moment) [%]| typab. D72 | Festsollwert 7 [Upm]| 2500 E61 | Korrektur-Sollwert [Upm]
C.. Maschine D81 | DecelS [ms/3000Upm] 2 E62 | Aktuelles M-Max [%]
C00 | n-Min [Upm] 0 D90 | Sollwertquelle 0 E63 | PID-Regler Grenze

C01 | n-Max [Upm]| 3000 D91 | Motorpoti-Funktion 0 E64 | Haltebremse

CO02 | Zul. Drehrichtung 0 D92 | Sollwert negieren 0 E65 | PID-Regelabweichung [%)]
C03 | M-Max 1 [%]| 150 D93 | SW-Generator E71 | AE1 skaliert [%]
C04 | M-Max 2 [%]| 150 D94 | Sollwert-Generator Zeit [ms] | 500 E72 | AE2 skaliert [%]
C30 | J-Last/J-Motor 0 D99 | Schnell-Sollwert 1 E73 | AE2 skaliert 2 [%]
C31 | n-Regler Kp [%]| 60 E80 | Betriebszustand
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19. Parametertabelle

Parameter WE | Eing. Parameter WE | Eing. Parameter | WE | Eing.
E81 | Ereignis-Level F77 | BE13-invers 0 l.. Posi.Maschine

E82 | Ereignis-Art F78 | BE14-invers 0 100 | Verfahrbereich 1
E83 | Warnzeit F80 | BA1-Funktion 1 101 | Umlaufiange [105]| 360
E84 | Aktiver Parametersatz F81 | BA2-Funktion 1 102 | Posi.-Encoder 2
F.. Klemmen F82 | BA3-Funktion 1 103 | Richtungsoptimierung 1
FOO | BA2-Funktion 1 F83 | BA4-Funktion 1 104 | Zulassige Richtung 0
FO3 | BA2 t-ein [s] 0 F84 | BA5-Funktion 1 105 | Einheit-Auswahl 2
FO04 | BA2 t-aus [s] 0 F85 | BA6-Funktion 1 106 | Dezimalstellen 2
FO5 | BA2 invers 0 F86 | BA7-Funktion 1 107 | Weg/Geberumdr. Zahler[l05]| 360
F06 | Bremsliftzeit [s]{ 0,1 G.. Technologie 108 | Weg/Geberumdr. Nenner[U] 1
FO7 | Bremseinfallzeit [s]| 0,052 GO0 | PID-Regler 0 109 | MaReinheit

FO8 | Bremse 0 GO01 | PID-Regler Kp 0,3 110 | Max. Geschwindigkeit[I05/s] 10
F10 | Relais1-Funktion 0 GO02 | PID-Regler Ki [1/s] 0 111 | Max. Beschleunigung[l05/s2] 10
F19 | Schnellhalt-Ende 0 GO03 | PID-Regler Kd [ms] 0 112 | Hand-Geschwindigkeit[I05/s]| 180
F20 | AE2-Funktion 0 G04 | PID-Regler Grenze [%]| 400 115 | Accel-Override 0
F21 | AE2-Offset [%] 0 G05 | PID-Regler Grenze2 [%]| -400 116 | S-Rampe [ms] 0
F22 | AE2-Faktor [%]| 100 G06 | PID-Regler Kp2 1 119 | FRG-unterbrechen 0
F23 | AE2-Tiefpal® [ms] 0 G10 | Wicklerbetrieb 0 120 | Kv-Faktor [1/s]| 30
F24 | AE2-Offset2 [%] 0 G11 | Durchmesser-Ermittiung 0 121 | Max. Schleppabstand [I05]| 90
F25 | AE1-Funktion 10 G12 | Wickeldurchm. Min [mm] 10 122 | Positionsfenster [105]

F26 | AE1-Offset [%] 0 G13 | Wickeldurchm. Max  [mm]| 100 123 | Totband Lageregler  [I05]

F27 | AE1-Faktor [%]| 100 G14 | Wickelanfangsdurchm. [mm] 10 125 | n-Vorsteuerung [%] 80
F30 | BE-Logik 0 G15 | Ubersteuerungs-SW [Upm] 0 130 | Referenzfahrt-Typ 0
F31 | BE1-Funktion 8 G16 | Durchm.Rech.Rampe[mm/s] 10 131 | Referenzfahrt-Richtung

F32 | BE2-Funktion 6 G17 | Zugabfall [%] 0 132 | Ref.Geschw.Schnell [I05/s]] 90
F33 | BE3-Funktion 9 G19 | Wickel-Ist-Durchmesser[mm] 133 | Ref.Geschw.Langsam[I05/s]| 4,5
F34 | BE4-Funktion 0 G20 | Elektrisches Getriebe 0 134 | Referenz-Position [105] 0
F35 | BE5-Funktion 0 G21 | Drehzahl Master 1 135 | Ref.Encoderspur 0 0
F36 | BE-Inkremente [VU]| 1024 G22 | Drehzahl Slave 1 136 | Fortlaufende Referenz 0
F38 | Schnellhalt 0 G23 | Kp Synchronlauf [1/s] 30 137 | Referenzfahrt Netz-Ein 0
F40 | Analogausg.1-Funktion 4 G24 | Max. Synchr.-abweichung[°]| 3600 138 | Referenz Folgesatz 0
F41 | Analogausg.1-Offset [%] 0 G25 | Synchron Reset 3 140 | Posi.-Step Speicher 0
F42 | Analogausg.1-Faktor  [%]| 100 G26 | n-Korrektur-Max. [Upm]| 3000 150 | Software-Endschalter - [I05] | -10000000
F43 | Analogausg.1-Betrag 0 G27 | Synchron-Encoder 0 151 | Software-Endschalter +[I05]| 10000000
F45 | Analogausg.2-Funktion 1 G28 | n-Master [Upm] 160 | El. Nocke 1 Anfang [105] 0
F46 | Analogausg.2-Offset [%] 0 G29 | Synchronabweichung [°1 0 161 | El. Nocke 1 Ende [lo5]| 100
F47 | Analogausg.2-Faktor  [%]| 50 G30 | n-Vorsteuerung [%]| 80 170 | Position-Offset [105] 0
F49 | BE-Getriebefaktor 1 G31 | Referenzfahrt-Richtung 0 180 | Ist-Position [105]

F51 | BE1-invers 0 G32 | Ref.Geschw.schnell [Upm]| 1000 181 | Soll-Position [105]

F52 | BE2-invers 0 G33 | Ref.Geschw.langsam [Upm]| 300 182 | Aktiver Fahrsatz

F53 | BE3-invers 0 G35 | Ref.Encoderspur 0 0 183 | Selektierter Fahrsatz

F54 | BE4-invers 0 G38 | Synchron-Offset [ 0 184 | Schleppabstand [105]

F55 | BE5-invers 0 G40 | Statisch. Reibmoment [Nm] 0 185 | In Position

F60 | BE6-Funktion 0 G41 | Dyn.Reibmom.[Nm/100Upm] 0 186 | In Referenz

F61 | BE7-Funktion 0 G42 | T-Dyn Tiefpal® [ms] 50 187 | Elektrische Nocke 1

F62 | BE8-Funktion 0 H.. Encoder 188 | Geschwindigkeit [105/s]

F63 | BE9-Funktion 0 H20 | X20-Funktion 1 J.. Posi.Sollwert

F64 | BE10-Funktion 0 H21 | Encodersim. Inkremente 2 JOO | Posi.Start

F65 | BE11-Funktion 0 H22 | X20-Inkremente [U]| 1024 JO01 | Posi.Step

F66 | BE12-Funktion 0 H23 | X20-Getriebefaktor 1 J02 | Fahrsatznummer 0
F67 | BE13-Funktion 0 H24 | X20-Nullimpuls [°] 0 J03 | Handbetrieb

F68 | BE14-Funktion 0 H31 | Resolverpole 2 J04 | Teach-In

F70 | BE6-invers 0 H32 | Kommutierung-Offset [ 0 JO5 | Referenzfahrt starten

F71 | BE7-invers 0 H40 | X41-Funktion 0

F72 | BE8-invers 0 H41 | X41-Inkremente (/u]) 1024 = Normaler Meniiumfang, vgl. Par. A10
F73 | BE9-invers 0 H42 | X41-Getriebefaktor 1 Erweiterter Mentumfang: A10=1
F74 | BE10-invers 0 H60 | SSl-invers 0 WE = Werkseinstellung

F75 | BE11-invers 0 H61 | SSI-Code 0

F76 | BE12-invers 0 H62 | SSI-Datenbits 25
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Parameter | WE Eingabe Fahrsatz 1 — 8 (Fahrsatz 9 ... 32 nur iber FDS-Tool programmierbar!)
Satz 1 Satz 2 Satz 3 Satz 4 Satz 5 Satz 6 Satz 7 Satz 8
J10...J18 [J20...J28 |J30..J38 |J40..J48 |J50...J58 | J60...J68 |J70...J78 |J80...J88
J..0 Zielposition [105] 0
J.1 Fahrmethode 0
J.2 Geschwindigkeit [105/s] 1000
J..3 | Accel [105/s7] 1000
J.4 Decel [105/s%] 1000
J.5 Wiederholungen 0
J..6 Folgesatz 0
J.7 Folgestart 0
J..8 Pause [s] 0
Parameter | WE | Eingabe
L.. Posi.Sollwert 2 (Erweiterte Fahrsatze)
L10...L12 |L20...L22 |L30..132 |L40...L42 |L50..L52 |L60..L62 |L70..L72 |L80...L82
L..0 Bremse 0
L..1 Schaltpunkt A 0
L.2 Schaltpunkt B 0
Parameter | WE | Eingabe

M.. Meniiausblendung (Meniisprungziele)

Sprungziel F1

Sprungziel F2

Sprungziel F3

Sprungziel F4

M50 ... M52 M60 ... M62 M70... M72 M80 ... M82
M50 | F1-Sprungziel
M51 | F1-Untere Grenze
M52 | F1-Obere Grenze
Parameter WE Eingabe
N.. Posi.Schaltpunkte
Schaltpunkt S1 Schaltpunkt S2 Schaltpunkt S3 Schaltpunkt S4
N10 ... N14 N20 ... N24 N30 ... N34 N40 ... N44
N..0 |S..-Position [105] 0
N..1 | S..-Methode 0
N..2 | S..-Speicher1 0
N..3 | S..-Speicher2 0
N..4 | S..-Speicher3 0
Parameter WE Eingabe = Normaler Menlumfang, vgl. Par. A10
U..Schutzfunktionen Erweiterter Mentumfang: A10=1
U00 | Level Unterspannung WE = Werkseinstellung
U01 | Zeit Unterspannung
U02 | Level Ubertemp. Gerét i2t
U03 | Zeit Ubertemp. Gerat i2t 10
U10 | Level Ubertemp. Motor i2t 1
U11 | Zeit Ubertemp. Motor i2t 30
U20 | Level Uberlast Antrieb 1
U21 | Zeit Uberlast Antrieb 10
U22 | Text Uberlast Antrieb %ﬁ:::;t
U30 | Level Uberlast Beschleunigung 1
U31 Zeit Uberlast Beschleunigung 5
U32 | Text Uberlast Beschleunigung Begsﬁlrtleisr:ig.
U40 | Level Uberlast Bremsen 1
U41 | Zeit Uberlast Bremsen 5
U42 | Text Uberlast Bremsen |l3J rt;?]:f;
U50 | Level Arbeitsbereich 1
U51 | Zeit Arbeitsbereich 10
U52 | Text Arbeitsbereich proetts-
U6B0 | Level Schleppabstand 3
ue1 Zeit Schleppabstand 500
U70 | Level Posi.verweigert 1
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20. Zubehor

20 ZUBEHOR

20.1 Zubehoriibersicht

Id.-Nr. | Bezeichnung Bemerkung
42604 | Optionsplatine SEA 4000 Kap. 14.1
Zusatzlich 10 Binareingange und 5 Bindrausgange.
42605 | Optionsplatine SDP 4000 Kap. 14.2
PROFIBUS DP-Ankopplung
42559 | Optionsplatine SDP 4000 und SEA 4000 Kap. 14.3
(Kombiplatine)
Zusatzlich 10 Binareingange und 5 Bindrausgange, | PROFIBUS DP
sowie PROFIBUS DP-Ankopplung. Dokumentationen:
Impr.-Nr. 441525 (deutsch)
Impr.-Nr. 441535 (englisch)
- CAN-Bus Ankopplung CAN-Bus Dokumentation:
integriert Impr.-Nr. 441532 (deutsch)
Impr.-Nr. 441562 (englisch)
42940 | Master-Slave Verbindung (vorkonfektioniert) Kap. 11.2
Verbindung der Inkrementalgeberschnittstelle in der
Konfiguration Ausgang des Masterantriebes zur
Inkrementalgeberschnittstelle in der Konfiguration
Eingang des Slaves.
Impr.- | CD LIBRARY Download des FDS-Tool
Nr. | Diese CD-ROM enthilt: 2;ch//uber: oobord
441893| « Applikationsbeispiele, DLWWW.ST08Der.de
* Dokumentationen, . FDS-Tool-Dokumentationen:
+ FDS-Tool (PC-Programm zur Programmierung, Impr.-Nr. 441349 (deutsch)
Bedienung und Beobachtung der Umrichter) Impr.-Nr. 441409 (englisch)
» Feldbus-Dateien
41488 | Verbindungskabel G3 Kap. 5.4

Verbindungskabel PC <-> FDS mit Sub-D-Stecker,
9-polig, Stecker/Buchse
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Id.-Nr. | Bezeichnung Bemerkung
42224 | Ext. Bedieneinheit, CONTROLBOX
Bediengerat zur Parametrierung und Bedienung der
Umrichter.
Die Controlbox bietet Speicherplatz fiir die
Parameter von bis zu 7 Geraten.
Verbindungskabel (1,5 m) ist im Lieferumfang
enthalten. Kap. 7
Controlbox-Dokumentationen:
Impr.-Nr. 441445 (deutsch)
Impr.-Nr. 441479 (englisch)
Impr.-Nr. 441651 (franzdsisch)
Zusatzliche Kabel verfiigbar:
42225 | Ext. Bedieneinheit, om: l'g':m;' 22’51?
im Einbau-DIN-Gehause 96x96 mm B
s.0.
Schutzart IP54
42558 | PC Adapter mit Netzteil Kap. 7
Spannungsversorgung fiir Controlbox beim direkten
Datenaustausch zum PC.
42583 | PC Adapter mit PS/2-Stecker Kap. 7

Spannungsversorgung Uber PS/2-Schnittstelle fiir
Controlbox beim direkten Datenaustausch zum
Laptop.
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20.2 Bremswiderstand

20.2.1 Zuordnung Bremswiderstand zu SDS 4000

FZT FzzT FZDT VHPR (s
300x45 400x65 400x65 500x65 VHPR150V VHPR500V
300 W 600 W 1200 W 2500 W 150 W 400 W
Typ 80 Q >30 Q 300 30Q 100 Q 47 Q
Id.-Nr. 41730 41641 41643 41645 45973 45974
Thermische
Zeitkonstante T [s] 40 40 40 30 80,1 65,0
SDS 4011 42227 X - - - X X
SDS 4021 42228 X - - - X X
SDS 4041 42229 X X X - - X
SDS 4071 42230 X X X - - X
SDS 4101 42961 X X X X - X
SDS 4141 42231 X X X X - X
20.2.2 Bremswiderstand FZT / FZZT /| FZDT (Abmessungen)
FZT FZZT FZDT
L R R R
m===== 1
i© o!
o TINP
® I ‘\\:Lrj/;: T
L
10 K
U
Typ FZT 300x45 FZT 400x65 | FZZT 400x65 | FZDT 500x65
FZT 365
+ LxD 300 x 45 400 x 65 400 x 65 500 x 65
FZZT H 87 120 120 120
K 58x12 6,5x 12 6,5x 12 6,5x12
M - 426 426 526
(0] 405 506 506 606
FZT @45 R 75 92 185 275
U 48 64 150 240
Y 384 - - -
Gewicht [kg] ca.1,5 ca.2,6 ca. 4,6 ca.7,8

[Angaben in mm]
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20.2.3 Bremswiderstand VHPR (Abmessungen)

-

w| w
< —— —e

w| e A w
500 +10 .
b = =\ 1
o= y \

[ \ o
—= :1—; 4 i
/8

D VHPR150V VHPR500V
150 W, 100 Q 400 W, 47 Q

L 212 337

C 193 317+2

B 40 60

A 21 31

D 4,3 53

E 8 11,5

F 13 19,5

Igr?;?;ﬁiee!lt:_[s] 80,1 65,0

Gewicht [g] ca. 310 ca. 1020

[Angaben in mm]

20.3 Eingangsfilter (Abmessungen)

Typ Id.-Nr. Eingangsfilter fur Funkstorgrad ,,B
SDS 4011 42227
SDS 4021 42228 FS 4834-10-29
SDS 4041 42229 10 Aerr [28203]
SDS 4071 42230
SDS 4101 42961 FS 4835-25-29
SDS 4141 42231 25 Aeir [28204]
‘ Luftrichtung Luftrichtung
_ | +——————— | ¢ ——-—-—-——
' FS4834-10-29 ' FS4835-25-29 .
______ |Bauhohe 60 ; Bauhohe 70 -G
‘ .
o 1.
} | % !
| M6
280 \ HREE
320 \
|
310
[Angaben in mm] 350
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Adressenverzeichnisse

Immer aktuell im Internet: www.stoeber.de

- Willkommen - Information

e Technische Biiros (TB) fiir Beratung
und Vertrieb in Deutschland

o Weltweite Prasenz fiir Beratung und
Vertrieb in liber 25 Landern

e Servicepartner Deutschland

e Service Network International

+ STOBER Tochtergesellschaften:

Osterreich USA

STOBER ANTRIEBSTECHNIK GmbH STOBER DRIVES INC.
Fabriksplatz 1 1781 Downing Drive
4662 Steyrermuhl Maysville, KY 41056

Fon +43 7613 76000 Fon +1 606 7595090
Fax +43 7613 76009 Fax +1 606 7595045
eMail: office@stoeber.at eMail: sales@stober.com
Schweiz Groflbritannien
STOBER SCHWEIZ AG STOBER DRIVES LTD.
Bahnhofstr. 9 Ability House

6341 Baar 121 Brooker Road, Waltham Abbey
Fon +41 41 7605905 Essex EN9 1JH

Fax +41 417606262 Fon +44 1992 709710
eMail: info@stoeber.ch Fax +44 1992 714111

eMail: mail@stober.co.uk

Italien Korea

STOBER TRASMISSIONI S. r. I. DAE KWANG STOEBER CO. LTD.
Via Risorgimento, 8 2 Ma 301-3 Sihwa Industrial Complex,
20017 Mazzo di Rho (Milano) 1704-3 Jungwang dong, Siheung city,
Fon +39 02 93909-570 Gyunggi do, Korea

Fax +39 02 93909-325 Postcode 429-845

eMail: info@stoeber.it Fon +82 314347047

Fax +82 314347048
eMail: dkstoeber@stoeber.co.kr

Frankreich

STOBER S.a.r.l.

131, Chemin du Bac a Traille
Les Portes du Rhéne

69300 Caluire et Cuire

Fon +33 4 78989180

Fax +33 4 78985901

eMail: mail@stober.fr

Polen

STOEBER POLSKA
ul.H.Kamienskiego 201-219
51-126 Wroclaw

Fon +48 71 3207417

Fax +48 71 3207417
eMail: biuro@stoeber.pl
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STOBER PRODUKTPROGRAMM STOBER ANTRIEBSTECHNIK
Drehstromantriecbe MGS Getriebemotoren GmbH + Co. KG
. . Kieselbronner Str. 12
MGS Sirnradgetriebemotor C 75177 PFORZHEIM
MGS Flachgetriebemotor F GERMANY
MGS Kegelradgetriebemotor K Tel. 0049 (0) 7231 582-0

Fax 0049 (0) 7231 582-1000
eMail: mail@stoeber.de
www.stoeber.de

MGS Schneckengetriebemotor S

Servoantriebe SMS Getriebemotoren
SMS Planetengetriebemotor P
SMS Planetengetriebemotor PA
SMS Planetengetriebemotor PK
SMS Planetengetriebemotor PH
SMS Planetengetriebemotor PHA
SMS Planetengetriebemotor PHK
SMS Stirnradgetriebemotor C
SMS Flachgetriebemotor F
SMS Kegelradgetriebemotor K
SMS Schneckengetriebemotor S

Umrichter Leistungselektronik
Servoumrichter POSIDRIVE® MDS 5000
Servoumrichter POSIDYN® SDS 4000
Frequenzumrichter POSIDRIVE® MDS 5000
Frequenzumrichter POSIDRIVE® FDS 5000
Frequenzumrichter POSIDRIVE® FAS 4000

Getriebe Modulsysteme

Modulare Getriebesysteme SMS/MGS
Stirnradgetriebe C

Flachgetriebe F

Kegelradgetriebe K

Schneckengetriebe S

ServoFit® Planetengetriebe
ServoFit® Classic Line P
ServoFit® Advanced Line PA
ServoFit® Power Line PH
ServoFit® Advanced Power Line PHA
ServoFit® Econo Line PE

/oaaoﬁoaanaaaaaoool"

ServoFit® Planeten-Kombigetriebe
Classic Line PKX

Classic Line PK

Power Line PHKX

Power Line PHK

Motoren Modular ausbaubare Motoren
MGS-Systemmotor
Servomotor EK
Servomotor ED
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