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Intelligent services for smart processes

Single Servo Controller Zu dieser Anleitung

1. Zu dieser Anleitung

1.1 Allgemeines
P Diese Anleitung richtet sich an alle Personen, die mit dem Single Servo Controller (SSC)
arbeiten und diesen in-Betrieb nehmen.

P Bitte finden Sie den Aufbau- und Funktionesbeschreibung des Single servo Controllers in
der mitgelieferten Betriebanleitung.

P Bitte beachten Sie, dass Arbeiten an elektrischen Geraten eine Ausbildung zur
Elektrofachkraft voraussetzen.

P Falls dieser Anleitung Erganzungsbléatter (z.B. fiir Sonderanwendungen) beigefligt sind,
sind die darin enthaltenen Angaben gultig. Widersprechende Angaben in dieser Anleitung
werden somit unguiltig.

Das Original dieser Anleitung wurde in Deutsch erstellt, alle anderen Sprachversionen sind
Ubersetzungen dieser Anleitung.

2. Verwendungszweck

Der Single Servo Controller (SSC) ist eine Servoregler welcher den Vorschub der Linear Feed Unit
(LFU) ansteuert und regelt.

Ein geregelter Vorschub ermdéglicht die gezielte, auf die Bearbeitungsbedirfnisse abgestimmte
Vorschubmdglichkeit fir das beste Ergebnis bei Bohr-, Fras-, Entgrat oder Sagetatigkeiten.

Revision: 02 BA-SSC-BL-kurz-de de-5



Leistungsmerkmale

3.

ToolDrives
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Single Servo Controller

Leistungsmerkmale

Leistungsmerkmale

Alle Servoregler dieser Baureihe besitzen die folgenden Leistungsmerkmale:

) Integrierte Feldbus Schnittstellen

CANopen-Schnittstelle fur die Integration in Automatisierungssysteme
EtherCAT-Schnittstelle (CoE)
ProfiNet-Schnittstelle (Metronix Standard Telegramme, basierend auf PROFldrive)

Y Integrierte universelle Drehgeberauswertung fir folgende Geber:

Resolver

Analoge und Digitale Inkrementalgeber mit und ohne Kommutierungssignale
hochaufiésende Sick-Inkrementalgeber mit HIPERFACE

hochauflésende Sick-Inkrementalgeber mit HIPERFACE DSL (Einkabelvarnante)
hochauflésende Heidenhain-Inkrementalgeber mit EnDat 2.2
Leitfrequenz-Ein-/Ausgang und Pulsrichtungs-Interface

) AnschlieRbare Motoren

pemanentemegte Synchronmaschinen mit sinusformigem Verauf der EMK
Torquemotoren
Lineamotoren
« eisenlose und eisenbehaftete Linearmotoren mit geringer
Motorinduktivitat (0,5 ... 4 mH)
« Automatische Emittlung der Motorparameter

) Anwenderfreundliche Parametrierung mit dem PC-Programm
Metronix ServoCommander®

Einstellung séamtlicher Parameter uber den PC und Online-Darstellung von
Betriebsgrofen und Diagnosemeldungen

Benutzergefuhrte Erstinbetriebnahme, Laden und Speichem von Parameterséatzen,
Offline-Parametrierung moglich

Oszilloskopfunktion zur Optimierung des Antriebs und zur Analyse der SPS |0-
Ankopplung

Sprachunterstitzung: deutsch, englisch

Automatische Motoridentifikation und Verfahren zur Kommutierlagenfindung bei
Gebem ohne Kommutierspur

Automatische Einstellung der Regelkreise fur Strom-, Drehzahl- und Lageregelung

de-6
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3.1 SSC - LFU: Einspeisung/Leistungsdaten
Versorgung des SSC:

Verorgungsdaten vorbereiten.

Information e Der Servoregler benétigt neben der Versorgungsspannung
eine 24V Versorgung

) Steckerbelegung [X9]

WEIDMULLER
Laishingsatscke BLF 5 08HC/O09ME0 SN B BX

GEHD L -

iy

AEH
n_ENT

]

| -
T+ | -
-~ 1

H

- o

= e m W

HIIIOE

o ® m o®m @ oW

m Bezeichnung | Spezifikation

1 GND Bezugspotential Versorgungsspannung

2 24V Versorgungsspannung fir Steuerteil und Haltebremse
3 PE Anschluss Schutzleiter vom Netz

4 R CH Anschiuss Bremswiderstand

5 R_EXT Anschluss Bremswiderstand

8 ZK- Pos. Zwischenkreisspannung

T ZE+ Neg. Zwischenkreisspannundg

g N Neutralieiter

g9 L Aulenleiter/fNetzphase

Revision: 02 BA-SSC-BL-kurz-de de-7
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) Leistungsdaten [X9]

Egenshant b1 4102 AL 410

Versorgungsspannung 11?5:-.230?&(:_[_:1[!95;,50...&:]—&
Typ des Versorgungsnetzes TN, TT

Im Dauerbetrieh max. Netzstrom 3 A BA
zwisc}wﬂ;refssmu-g 325VDC (Bei U, = 230 VAC)

24V Versorgung 24VDC [£20%] (0,35 A) "

"} Zuziglich Stromaufnahme einer evtl. vorhandenen Haltebremse und EA's

[ HINWEIS | Zusitzliche Informationen

« Inder Netzzuleitung ist ein einphasiger Sichenngsautomat 16 A mit trager
Charaktenstik (B16) einzuseizen.

- Falls ein Betrieh mit niedriger Spannung erforderich ist, empfiehlt sich die
Yemnwendung eines Vorschaltirafos oder Trenntrafos, der die Spannung
herabsetzt.

Anschluss: Spannungsversorgung [X9]

Der Anschluss der Servoregler der Reihe BL 4100-C an die Versorgungs spannung und
einen optional anschliefbaren Bremswiderstand erfolgt gemak folgender Abbildundg.

Haupizicheung  Spannungsversorgung [X9]

X

LB il "fg-?_»{— L BuRerieiter Halrphass
H *"'dj ”"f.-—;-{— M Fleubralbeser
FE D e | Pas Iwischenkeispammung
—— IH- | Nef 2wischenkiaisapanning
i ] REXT |y nsciies dos

| ren Exiernen Bramawiceratindes

FE Schultaiar

#24 v o—F - 2y | 2ANSpanmiangsears ogung

T GND | Bazugspotential Yersargungespannung

de-8 BA-SSC-BL-kurz-de Revision: 02



ToolDrives

Intelligent services for smart processes

Single Servo Controller Anschlusse

4, Anschlusse

4.1 Ubersicht Anschliisse

» Ansicht von vorne

AVERTISSEMENT!

01 Produktbezeichnung 08 LED (RUN/SF/MS)
02 Erdungsschraube 09 LED (ERR/BF/MS)

03 LED-Zustandsanzeige 10 [X21] Realtime-Ethemet-Schnittstelle
(READY, ERROR, ENABLE)

04 Siebensegment-Statusanzeige 11 [X4] CANopen-Schnittstelle
05 [X3] STO-Schnittstelle (STOA, STOB), 12 Sicherheitszeichen gemaf ISO 7000

Endschalter (DING, DINT)
Dig. Ausgang (DOUTD)

06 [X19] USB-Schnittsteile 13 Wamhinweise
07 [X18] Ethemet-Schnittstelle

Revision: 02 BA-SSC-BL-kurz-de de-9
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4.2 Ansicht unten und oben

» Ansicht von oben / Ansicht von unten

L ammEsassssemnss )
B ssaerppassan D
-

!

y

14 [X9] Spannungsversorgung 17 [X2A] Resolverf Analoge Hallgeber
15 [X6] Anschiuss fir Maotor 18 Siot fiir microSD-Speicherkarte
16 [X2B] Multi-Encoder 19 [X1] FO-Kommunikation

de-10 BA-SSC-BL-kurz-de Revision: 02
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Single Servo Controller Anschlusse
Anschluss Motor X6
Anschluss: Motor [X6]
> Ausfuhrung am Gerat [X6]
Weidmuller SLS.08HC/09/90G 3.2SN BK BX
) Gegenstecker [X6]
Weidmuller BLF DBOSHFCOEC180 SN BK BX
) Steckerbelegung: Motor mit Motortemperatur-Sensor
Anscriuse Moy [XE] mt Nclonerperalr-Senedr BLF s("cm:?:c‘?”wgz
i [aeacichnung
1 U Motorphase U
2 v Motorphase V
3 w Motorphase W
4 PE Motor-Schutzleiter
5 MT+ Motortemperatur-Sensor +
6 MT- DSL- Motortemperatur-Sensor -
] DSL+
8 BR+ Haltebremse +
9 BR- Haltebremse -
Revision: 02 BA-SSC-BL-kurz-de de-11
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Anschluss Resolver X2A

Anschluss: Resolver/Analoge Hallgeber
[X2A]

An den 9-poligen D-Sub-Stecker konnen zwei unterschiedliche Gebertypen
angeschlossen werden:

« Resolver

« Analoge Hallgeber mit um 90° versetzten Spuren (Sinus/Cosinus)
Abweichend zur Analogauswertung Uber die X2B Schnittstelle besitzt dieser Eingang
eine hohere Auflosung und es konnen groRere Amplituden eingelesen werden.

) Ausfiihrung am Gerat [X2A]
D-SUB-Stecker, 9-polig, Buchse

) Gegenstecker [X2A]

« D-SUB-Stecker, 9-polig, Stift
« Gehause fur 9-poligen D-SUB-Stecker mit Vemiegelungsschrauben 4/40 UNC

) Steckerbelegung [X2A]

D SUB-Stecker Resobverausgang des
an X2A Motors

52/ 8N+
T saisN |
$1/C08* |
83/C08- |
T GND
Mr-
R1/ Trigers
R2 | Trigee-
MY

S ——

Schrm joptonal) |

— " Swchergeniee |

Abbildung 120: Steckerbelegung: Resolveranschiuss [X2A]

« Deraulere Schim wird immer am Servoregler an PE (Steckergehause) gelegt
« Die drei inneren Schirme werden einseitig am Servoregler auf PIN 3 von X2A
gelegt

de-12 BA-SSC-BL-kurz-de
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Anschliisse

4.5

Anschluss Encoder X2B

Anschluss: Encoder [X2B]

An den 15-poligen D-Sub-Stecker konnen unterschiedliche Encodertypen angeschlossen
werden (siehe auch Abschnitt 12.5 Encoderanschluss [X2B] auf Seite 239):

« Analoge Inkrementalgeber (1V)

« Inkrementalgeber mit seneller Schnittstelle (Pegel RS485, z.B. EnDat,
HIPERFACE®, BISS)

« Digitale Inkrementalgeber (RS422, HALL-Sensoren)
Es besteht die Moglichkeit, ein optionales Fehlersignal (AS/NAS) uber Pin 6 auszuwerten.
Teilweise bieten Inkrementalgeber die Moglichkeit, Uber einen Ausgang die Erkennung
von Verschmutzung oder anderen Storungen des Messsystems darzustellen (AS bzw.

NAS). Die Auswertung des Fehlersignals ist bei digitalen und analogen Inkrementalgebem
maoglich.

Die Auswertung bei analogen Inkrementalgebem ist nur moglich, wenn keine

Kommutierspur (Z1) parametriert und angeschlossen ist. Die Auswertung des
Fehlersignals kann invertiert werden.

2 Ausfiihrung am Gerat [X2B]
D-SUB-Stecker, 15-polig, Buchse

) Gegenstecker [X2B]

« D-SUB-Stecker, 15-polig, Stift
« Gehause fur 15-poligen D-SUB-Stecker mit Vemegelungsschrauben 4/40 UNC

(o140 (el Sachschaden durch falsche Spannungsversorgung

Im Falle einer falschen Spannungsversorgung kann der Geber zerstort werden. Stellen
Sie sicher, dass die richtige Spannung aktiviert ist, bevor der Geber an [X2B]
angeschlossen wird.

Starten Sie hierfur das Parametrierprogramm Metronix ServoCommander® und wahlen
Sie das Menu Parameter/Gerateparameter/Winkelgeber-Einstellungen.

Vinkelgeber - Einctellungen
Kommutiergeber 7 324 11 X28 1 X1
[ aktiv x28

Geberliste  Drstdlungen  Parametersetzverwaltung

Gebertyp: Seciell: EnDat 22 v
Spannungsversorqung @s5v Oy
Revision: 02 BA-SSC-BL-kurz-de de-13
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4.6 Anschluss 1/0-Schnittstelle
Anschluss des SSC-SD:

1/0-Schnittstelle.

Information e Der Servoregler besitz 3 digitale Ausgange (DOUT, 9
digitale Eingange (DIN), sowie 2 analoge Eingange (AIN)

) Steckerbelegung [X1]

Pin____|Bez. _____|Spezifikation

1 #AINT Analogeingang 1, max. 30V Eingangsspannung
14 AN
2 FAIND Analogeingang 0, max. 30V Eingangsspannung
15 AIND
3 Al CLK Inkrementalgebersignal A / Schrittmotorsignal CLK
16 A#lCLK Inkrementalgebersignal A# [Schrittmotorsignal CLK
4 B/DIR Inkrementalgebersignal B / Schrittmotorsignal DIR
17 B#/DIR Inkrementalgebersignal B# / Schnttmotorsignal DIR
5 M Inkrementalgeber Nullimpuls N
18 #H Inkrementalgeber Nullimpuls N#
3] GMND24 Bezugspaotential fur EAs an X1
19 DIND Digitaler Eingang 0 (Ziel D)
Fi DiINA Digitaler Eingang 1 (Ziel 1)
20 DINZ Digitaler Eingang 2 (Ziel 2)
2] DIN3 Digitaler Eingang 3 (Ziel 3)
21 DINg Digitaler Eingang 4 (Eingang)
9 DINS Digitaler Eingang 5 (Reglerreigabe)
il DING Digitaler Eingang 6 (Endschalter 0}
10 DINT Digitaler Eingang 7 (Endschalter 1)
23 DINS Eingang (Fliegende Sage)
11 5V Gebenversorgung (siehe Pin3 ... 18)
24 24V Hilfsspannung fur EAs an X1
12 DouUTO Ausgang frei programmigrbar
25 DouUTH Ausgang frei programmierbar
13 DouT2 Ausgang frei programmisrbar

de-14 BA-SSC-BL-kurz-de Revision: 02
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) Digitale Ausginge

Nennspannung 24V

» Digitale Eingange

Nennspannung 24V gemall DIN EN 61131-2 15V, < 10V low bis 30 V hugh)
Stromaufrahme  Max. 3.2mA

Die Funktion der digitalen Eingange it zu grofien Tellen konfigunerbar. In Klammem ist
die jeweilige Default-Enstefiung angegeben.

Eigomsctaft | Wert | Fiteeit W e

DIND...DIN3 Frei konfigurierbar 4xt,  1xl,
(Positionsselekior)
DINS Reglerreigabe axt, xl
DING, DINT Endschaiter 0, 1 dxt, 1xt,
DiNg Frei konfigurierbar axt,  Ixt,
' {Start Positionierung) "~ {15ns beim Sampiing)
DINB Fred konfigunersar 4xt, 12,
(Sampling, Fliegende Sage) {15 ns beim Sampling)

*) i entspricht der konfiguneraren Lagereglerzykiuszedt

Revision: 02 BA-SSC-BL-kurz-de de-15
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Anschluss USB X19

Anschluss: USB [X19]

Der Servoregler vom Typ BL 4100-C besitzt einen USB Anschluss vom Typ B.

Fur den komrekten Betrieb ist ein kurzes USB Kabel (<3m) und eine komekte Installation
und Erdung des Servoreglers erforderiich. Sollte es dennoch durch starke Stérungen zu
Problemen mit hangender Kommunikation kommen, kann der USB Stecker kurzzeitig
abgezogen werden, um die Kommunikation neu aufzubauen.

Femer wird der Einsatz von zertifizierten und doppeitgeschirmten Kabein vom Typ AB
(USB-2.0-Anschlusskabel, Typ-A-Stecker auf Typ-B-Stecker) AWG28-1P AWG24-2C
mit geschirmten Steckem empfohlen.

HINWEIS | Nicht EMV-gerechte Verdrahtung von Servoregler und Motor

Bei einer nicht EMV-gerechten Verdrahtung von Servoregler und Motor kann es zu
Ausgleichsstromen Uber den angeschlossenen Rechner und die USB-Schnittstelle
kommen. Dies kann zu Problemen mit der Kommunikation fihren.

Um dieses zu vermeiden, empfehlen wir die Verwendung des galvanisch getrennten

USB-Adapters "Delock USB Isolator® (Typ 62588 von der Firma Delock) oder eines
vergleichbaren Adapters.

> Ausfiuihrung am Gerat [X19]
USB-Buchse, Typ B

) Gegenstecker [X19]
USB-Stecker, TypB

) Steckerbelegung USB [X19]
Schnittstellenkabel fur USB-Schnittstelle, 4-adrig geschirmt und verdnilit (Typ B).

Abbildung 121: Steckerbelegung USB-Anschiuss

P Jpezechnung [ Spenthation

2 D- Data-
3 D+ Data +
4 GND GND
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4.8 Anschluss Standard Ethernet X18

Anschluss: Standard Ethernet [X18]

Der Servoregler vom Typ BL 4100-C besitzt einen Netzwerkanschiuss vom Typ RJ45.

> Ausfuhrung am Gerat [X18]
RJ45-Buchse, Cat. 6

) Gegenstecker [X18]

RJ45-Stecker

) Steckerbelegung Netzwerkanschluss[X18]
Cat.6 Patchkabel RJ45 LAN Kabel S-FTP/PIMF.

L*J * I B ¢ R ¢ R ¢ <)
1 ' IEVE."BN TS

-

Abbildung 122: Steckerbelegung Netzwerkanschiuss
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1 Sendesignal +

2 TX- Sendesignal - Orange
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Anschluss Realtime-Ethernet X21

Anschluss: Realtime-Ethernet [X21]

Die Verbindung in ein Ethercat- oder PROFINET-Netzwerk, erfolgt uber zwei
RJ45-Buchsen. Details hierzu sind in den jeweiligen Feldbus-Handbichem zu finden.

) Ausfiihrung am Gerat [X21]
RJ45-Buchse, Cat. 6

) Gegenstecker [X21]

RJ45-Stecker

) Steckerbelegung Realtime-Ethemet Anschluss [X21]
Cat.6 Patchkabel RJ45 LAN Kabel S-FTP/PIMF.

ToooDooon
1 ‘T3 4VE."8BA T8

s e

Abbildung 123: Steckerbelegung Netzwerkanschiuss
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410 Anschluss STO X3

Anschluss: STO [X3]

Lebensgefahrliche elektrische Spannung! /\
Fuhren Sie die STO-Verkabelung ausschliellich als PELV-Stromkreise aus!

Stellen Sie sicher, dass keine Bricken o. a. parallel zur Sicherheitsverdrahtung
eingesetzt werden konnen, z.B. bei Anschluss am zugehorigen Steckverbinder durch
Verwendung des maximalen Aderquerschnitts von 1,5 mm? oder geeigneter
Aderendhulsen mit Isolierkragen.

» Ausfiihrung am Gerat [X3]

SC 3.81/08/90F 3.2SN BK BX

) Gegenstecker
BCF 3.81/08/180F SN BK BX

) Steckerbelegung [X3]

1 8

i [oezechong —[oescivermg

1 STOA Steuereingang A fur die Funktion STO.

2 GNDA Bezugspotential fir STO-A.

3 STOB Steuereingang B fur die Funktion STO.

< GNDB Bezugspotential fir STO-B.

S DING Verbunden mit X1, Pin 22

6 DIN7 Verbunden mit X1, Pin 10

7 DOUTO Verbunden mit X1, Pin 12

8 GND Bezugspotential fur Hilfsversorgungsspannung.

Zur Sicherstellung der Funktion STO ,Safe Torque Off* sind die Steuereingange STOA
und STOB zweikanalig in Parallelverdrahtung anzuschlieen, siehe Abschnitt 8.6.1
Sichere Momentabschaltung (STO, .Safe Torque Off°) auf Seite 219. Diese Anschaltung
kann z.B. Teil eines Not-Halt-Kreises oder einer Schutztir-Anordnung sein.
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5. Montage

Montage
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6. Bedienung

6.1 Parametrierprogramm Oberflache

Das Parametrierprogramm bedienen

IAWARNUNG! Verletzungsgefahr durch unkontrollierte Motorbewegungen.

Die online Ubertragenen Daten konnen zu ungewolitem Verhalten und gefahrlichen
Bewegungen des Antriebs fihren.

Stellen Sie sicher, dass sich keine Personen im Gefahrenbereich des Antriebs befinden.
Testen Sie zunachst an einem frei drehbaren Antrieb.

Der Metronix ServoCommander® (LMSC*)ist ein PC-Programm zur Parametrierung und
Bedienung des Servoreglers. |hr Vertriebspartner stellt das Programm zur Verfigung.

Die im MSC vorgenommenen Einstellungen werden in der Regel sofort an den Servoregler
ubertragen. Dadurch kénnen Anderungen unmittelbar umgesetzt und der Regler interaktiv
in Betrieb genommen werden.

Die Bedienoberflache

= e Rame bl a2y <thhhie®Eo

° | P,
U imremn prat— —
U St whpntenn b — -
Q reenon || S
S - ) Vg [S—
® e — =
U e vor one
eI P — ) A g
U Pote g gt -
O e caga ) * Vs
U headen | oo
—o——y "
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U debomngad
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@ memvoremons na—. "y amm—
Owpmummssess = || Ofepme [ e e e
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Abbildung 2: Hauptfenster des Metronix ServoCommander®

Am oberen Bildschirmrand des MSC-Hauptfensters befinden sich die Menuleiste und die
Symbolleiste.

Alle Programmfunktionen sind grundsatzlich uber die Menuleiste aktivierbar. Zahireiche
Funktionen sind altemativ uber die Symbolleiste zuganglich.
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6.2 Kommunikation herstellen

Kommunikation herstellen

Beim Programmstart versucht das Programm, eine Kommunikation zu einem Servoregler
uber die zuletzt verwendete Schnittstelle herzustellen. Gelingt dies nicht, erscheint
folgendes Fenster im Metronix ServoCommander®:

Timeout / Kommunikationsstdrung Online-Verbindung

Auf der genairiten Kommurskatomachestivtele bann bane Online-Yer binching sufgebeut werden
Bitte natien Sw sine anders Schrvttstele oder snders Kormrmun ket cragerameter

E RS2312 @ use a—!a Ethernet ﬂ_? Offlne
‘berfOgbere Geraee

Name des Antnebs Gentetyp N Firmaare
smatSevo BLSW-C % 10900001915

Abbildung 3: Fenster Kommunikationsschnittstelle wahlen®

In diesem Fenster wahlen Sie die Schnittstelle (USB oder Ethemet) aus, uber die Sie das
Gerat parametrieren wollen. In der Regel werden alle verfugbaren Geréate automatisch
angezeigt. Sie konnen altemativ Uber die Schaltflache Aktualisieren nach neuen Geréaten
suchen.

Stellen Sie mit einem Doppelklick auf das gewunschte Gerat oder durch Anklicken der
Schaltfiache Verbindung neu aufbauen eine Online-Verbindung her.

Kommunikation uber USB

Wenn Sie das Gerat zum ersten Mal an einen PC anschlielen, kann es unter Umstanden
mehrere Minuten dauem, bis das Betriebssystem Windows den USB-Treiber installiert hat
und Sie das Gerat angezeigt bekommen.

Bei Problemen kann im Windows Geratemanager uberpruft werden, ob die Hardware
erkannt und der Treiber komekt geladen wurde.

Wenn der Servoregler nicht erkannt wird, ziehen Sie kurzzeitig den USB Stecker vom
Servo oder vom PC ab und stecken ihn dann wieder auf. Hierdurch wird der
Verbindungsaufbau neu gestartet.
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Kommunikation uber Ethemet

o 11t (el Schaden am Servoregler durch Verbindung mit dem Internet.
Verbinden Sie die Ethemet-Schnittstelle niemals direkt mit dem Intemet.

Die Ethemet-Schnittstelle emdglicht den vollen Zugniff auf alle Parameter und
Funktionen des Servoreglers. Der Servoregler selbst besitzt keinerlei
Sicherheitsfunktionen, um ihn vor unbefugtem Zugnff zu schitzen.

Setzen Sie den Servoregler ausschlieBlich innerhalb eines abgeschlossenen Netzwerks
ein, dessen Zugang durch Sicherheitsmechanismen nach dem aktuellen Stand der
Technik geschutzt ist.

Wenn Sie Ethemet als Schnittstelle ausgewahit haben, zeigt Ihnen das Betriebssystem
unter Umstanden sehr viele Servoregler an. Uber die rechte Maustaste konnen Sie den
angewahiten Servoregler identifizieren. Auf der Siebensegment-Anzeige des aus-
gewahlten Reglers wird dann HELLO" als Zeichensequenz angezeigt.

(o110 (el Schaden am Servoregler durch falsch verbundenes Gerat.

Uber Ethemet kdnnen sehr viele Gerite sichtbar sein. Wahlen Sie das gewlnschte
Gerat mit erhohter Aufmerksamkeit aus.
Beispielsweise kann das Laden des Default-Parametersatzes an einer laufenden

Maschine Schaden verursachen. Prifen Sie daher unbedingt, ob es tatsachlich das
gewunschte Gerat ist, mit dem Sie gerade uber Ethemet verbunden sind.

Beim Schlieen des Dialogs ,Kommunikationsschnittstelle wahien® kann es bei einigen
Windows Systemen dazu kommen, dass das Fenster fur ca. 3 Minuten den
Metronix ServoCommander® blockiert und erst dann geschlossen wird.

Dies wird von einer fehlerhaften Windows API-Funktion verursacht und kann umgangen
werden, indem eine Eingabeaufforderung gedffnet und der folgende Befehl eingegeben
wird: netsh interface ipv4 set global multicastforwarding=disabled".
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6.3 Betriebsart und Fehleranzeige

Betriebsart- und Fehleranzeige

Eine Siebesegment-Anzeige am Servoregler zeigt die Betriebszustande und eventuell
vorhandene Fehler an.

Drehmomentengeregelter Betrieb

Drehzahlgeregelter Betrieb

In dieser Betriebsart werden die dueren Segmente ,umlaufend®
angezeigt. Die Anzeige hangt dabei von der aktuellen Istposition
bzw. Geschwindigkeit ab.

Bei aktiver Servoreglerfreigabe ist zusatzlich der Mittelbalken aktiv.
Positionierbetrieb

Referenzfahrt.

Die Ziffer steht fur die jeweilige Phase der Referenzfahrt:
0: Suchphase

1: Kriechphase

2 : Fahrt auf Nullposition

Die Ziffem werden nacheinander angezeigt.
Auslieferungszustand

Der Servoregler muss noch parametriert werden.

Fehlermeldung

Fehlermeldungen beginnen mit dem Buchstaben E.

Die ersten zwei Ziffern nach dem E geben den Index, die letzte Ziffer
den Subindex an. Im nebenstehenden Beispiel wird der Fehler 12-3
angezeigt.

Wamung

Die ersten zwei Ziffern nach dem Bindestrich geben den Index, die
letzte Ziffer den Subindex an.

Im Beispiel wird Wamung 27-0 angezeigt.

Option ,,Sicherer Halt“ aktiv

(Siebensegmentanzeige = H, dauerhaft)
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6.1 Netzwerkadresse

> Manuelle Vergabe der Netzwerk-Adresse

Im Auslieferungszustand beziehen die Servoregler ihre IP-Adresse automatisch. Dies
erfolgt entweder von einem DHCP-Server in ihrem Netzwerk oder aber uber Auto-1P,
wenn Sie eine 1-zu-1-Verbindung, beispielsweise zu einem Laptop, hergestellt haben.

Sie konnen den Servoregler aber auch so konfigurieren, dass er eine fest eingestelite IP-
Adresse verwendet. Die Einstellungen hierzu emreichen Sie im Menu unter:

Optionens Kommunikation / Kommunikationsparameter UPD (Ethemet) / Konfiguration
(Servoregler).

Hetzaereinstellungen (Sen)

Netraerkeinstellungen

@ 1P-Adresse automatsch beziehen

Auto [P (DHCP

Folgende 1P-Adresse veraenden: —— :
1P Adresza: 192 183 0O 32 10 12 33 €63
Subnetzmeaske: ) 25 26 %2, 0
Gateway: 192 163 0 @2 10 12 32 1
DNS-Sanver 192 153 0 32 10 & 31 26
Parametnierschnittstelle: 'onsom;.&mmg( v
Port-Nummen 2902
Timeout-Zait W05
Benutzerasbmeldung: < ’

Diese Binsellungen werden erst nach 'Save (Parameted’ und ‘Reset’ des
Sarmoreghies witksaml | Save &iReset l

T .
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7. Inbetriebnahme
71 Metronix Servo Commander

Fir die Vorbereitung wéahlen Sie die

. Kommunikationsschnittstelle.
Information

e Metronix Servo Commander starten.
e Verbindung Uber Ethernet zum Controller.

Kommunikationsschnittstelle wahlen
Kommunikationsparameter
fEE] Rrs232 | e use ﬁ Ethernet Bj% Offline
Verfugbare Gerdte:
Name des Servoreglers Geratetyp S/N IP-Adresse Firmware
TD BL4104 smartServo BL 4104-C 399 169.234.216.143: 881 1.0.0.1.2
s Alctualisieren G//fw Manuelle Auswahl Netzwerkadapter
R F
Verbindung neu aufbauen | Abbrechen Hilfe
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7.2 Uberblick - Startbildschirm

Verschaffen Sie sich zunachst einen Uberblick im

. Startbildschirm.
Information

o Reglerfreigabe muss jedenfalls hardwaremafig gesetzt sein.

Dates  Brtrabamaduy H.u-qv Paamne  Fenls I‘-lrll-nﬂ- Fuife

= Jﬂgﬂgmuﬁ*t&tt -é--—-khlﬂtah'lg

W_ : Intwene
@ : G Swndghat
&) Twsschenkren geisden - pan Q0w
g Beamguagen b Fegdefiegabe gl S [
Endte sitr feciiuas
0 [T rr————— Lo Annongabing et
0 Tutand il skt e i e
(L tergwtrer Fachtung prspert # benkieeian
L) Poutrs Bxhtomg grapert e
L) Brumechttn 3 (et s PR - 1. MAacettorry [1.T%
0 Gndsabusite 1 {pastnd 1 Tippbereh
) Betermrutabe akis e
@ Frteupnioon ity
0 Postamenng st Gesemwnbel 2]
Q_ Linl wrvwaitd mm Tempaittaren
el g i Temp. Mmor [(ACEEr
0 eytociaintusi srect fynechronment Femp Lestungitek 15
@ vepiteomars evech Fiuggemae Lay farnp Kordmasie T
O Fr Mot e AP ;
(R T— S Foarory Y mm
‘J — Fegiarbaie Abmailer Foptonmsn 3
ok
N iz T
3 & ]
e ——y v e—— Reglerfreigabe muss R —— ——
hardwaremabig gesetzt s =
. b ChEn krelispannutg B
sein !
Eammurdation e STl Sho
T Orkes Tye  smetbers BLAIMC VN 1% Ty ST istegrest Q) Fati
B8 e m Hues T BLATM PR 18012 ) Weerung
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7.3 Referenzposition

Verschaffen Sie sich zunichst einen Uberblick im

. Startbildschirm.
Information

e Wahlen Sie die Referenzposition
e Wahlen Sie die Startposition der Referenzfahrt.

Referenzposition Referenzposition
Methode | Einstellungen | Fahrprofil | Nullimpulsab hung | M Sonderfunkti i gen | Fahrprofil | Nullimpulsa hung | M S
Methode: max. Suchstrecke
Ziek Anschiag o [¥] Referenzfahrt nach Reset und Reglerfreigabe
[ Max, Positionsgrenzen
Bezugspunkt: Anschiag = [¥| Fahrt auf Nullposition nach Referenzfahrt g
[JReferenzschalter an Nullimpulsspur von X28
: i —— - 1000,000 mm
Richtung: negativ i L] Timeout-Uberwachung
Timeout-Zeit
< >
Methode: -17 Offset Startposition
[ Referenzfahrt nach Bestimmung der
Kommutierlage unterdriicken 5,000 mm
[C1Keine Synchronisation wahrend der Referenzfahrt
Referenzschaltertyp
() Offner
(®) SchlieBer
pem ( [ (
Positionier-Einstellungen ‘ Positionier-Einstellungen
oK Abbruch Hilfe oK Abbruch Hilfe
Referenzposition Referenzposition
Methode | Einstell Fahrprofil | Nullimpulsib hung | Momente | Sonderfunktionen Methode | Einstellungen | Fahrprofil | Nullimpulsa hung  Momente s
Geschwindigkeit Beschleunigung Ruckdrei Zeiten Drehmomentschwelle / Momentenbegrenzung
Suche Suche Suche Schwellwert 1044 [#] Schwellwert far Methode "Anschlag” verwenden
16,667 mm/s 167 mm/s* 167 mm/s* 0,00 ms 100,00 ms X >
< > < > < >
Toleranzzeit 150,00 ms
Kriech Kriech Kriech 5 2
1,667 mm/s 17 mm/s* 17 mm/s’ 0,00 ms 100,00 ms
< > < > < >
Fahrt Fahrt Fahrt
166,667 mm/'s 1667 mm/s* 1667 mm/s* 0,00 ms 100,00 ms
< > < > < >
Positionier-Einstellungen : Positionier-Einstellungen ;
oK Abbruch Hilfe oK Abbruch Hilfe
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7.4

Positionierung

Positionierung

Der Servoregler besitzt eine Tabelle von 256 Positionen, die genutzt werden konnen, um
Ziele vorab zu parametrieren. Weiterhin gibt es spezielle Positionssatze fur den Feldbus

und den Tipp-Betrieb.

Einstellungen fur alle P

ositionssatze

Fur die Applikationen im lagegeregeiten Betrieb und im Positionierbetrieb mussen
bestimmte Grundparameter gesetzt werden. Dies geschieht im Menu
Parameter/Positionierung/Einstellungen fur alle Positionssatze.

Postiomerbermch
Maomum 2478848000
Mnmum 214738284800V
Viegprogramm
T Wegprogramm aktv
Digitake Bingings | | Koomikteksnming
Posmionssatz HOME 0
Positionssatz START 0
Postionsvorhalt Synchronlage
(0 dy
Referenzfanet
Zide poronetneren

Abbildung 40: Fenster _Einstellungen fur alle Positionssatze®

Bei absoluten Positionierungen wird jede neue Zielposition auf Einhaltung der Grenzen fir
den absoluten Positionierbereich uberpruft. Die Parameter Minimum und Maximum im
Feld Positionierbereich geben die absoluten Positionsgrenzen fur den Lage-Sollwert und
den Lage-Istwert an. Der Positionieraum bezieht sich immer auf die Nullposition des
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7.5 Ziele parametrieren Schaltflachen

Ziele parametrieren: allgemeine Schaltflachen

E‘E Parameter/Positionierung/Ziele parametrieren

Abbildung 41: Fenster Ziele parametrieren” - Registerkarte Einstellungen®
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7.6 Ziele parametrieren Einstellungen

Ziele parametrieren: Registerkarte Einstellungen

@ Parameter/Positionierung/Ziele parametrieren

Die Parametrierung der Zielpositionen geschieht im oben aufgefuhrten Menu. Es erscheint
das untenstehende Fenster mit Auswahl der Registerkarte Einstellungen:

D Cradirgey fbpett Sagrregeerer  Dowts
L s
: St bl ovde Postson ourg Avebrmosgmaeg
9051 i @ Storbdf grorien taes
082 O tor wtws Dl wrtwver < »
055 O St rmams Tl artatvn
soLs
053 Meturgen Nereterncmtoxsry
e Pactmsy AU Flsr  [LHOONA TSy |
057 i
o2
1059 D sgre 1 Peamor et sow
o510
#0511 Optires
rosn: [) Srwchwarnsece
:2::: = [ ) Soopp mach e “Eredpmscdnensd ghet* ungoch Nl
O CAN-tun
P
~ PRCENT
O Tophetsed
g
3
Feasorser - Bestel Lrge Yoprew &
o

Abbildung 43: Fenster Ziele parametrieren” - Registerkarte _Einstellungen®

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

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

« Startbefehl ignonieren: Der Positionierungsauftrag fur die neue Position kann erst
nach Beendigung der vorigen Positionierung angewahit und gestartet werden.

« Erstaltes Ziel anfahren: Die laufende Positionierung wird zu Ende gefuhrt und
danach die neue Positionierung begonnen. Die nachste Positionierung kann vor der
laufenden Positionierung angewahit werden. Der Start erfolgt dann automatisch
nach Abschluss der laufenden Positionierung. Bei Start einer relativen
Positionierung entspricht die Bezugsposition fur relativ® somit im Normalfall der
letzten Zielposition.

« Sofort neues Ziel anfahren: Die laufende Positionierung wird unterbrochen und
gleich die neue Position angefahren. Wird die Positionierung relativ® ausgefihrt, so
ist die Bezugsposition fur die Berechnung der neuen Zielposition die aktuell
wirksame Sollposition. Diese Kombination ist in der Regel nicht sinnvoll. Bei der
Option relativ, bezogen auf letztes Ziel ist dagegen die Bezugsposition die (alte)
Zielposition der gerade unterbrochenen Positionierung.
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Ziele parametrieren Fahrprofil

Ziele parametrieren: Registerkarte Fahrprofil

E@ Parameter/Positionierung/Ziele parametrieren
E
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Abbildung 44: Fenster Ziele parametrieren” - Registerkarte [Fahrprofil*

Im Feld Zielposition kann die Zielposition angegeben werden. Es kann angegeben werden,
ob die Zielvorgabe absolut bezogen auf Referenzpunkt) oder relativ interpretiert werden
soll. Relativ bezieht sich auf die aktuelle Sollposition, beispielsweise bei einer laufenden
Positionierung. Die Option relativ, bezogen auf letztes Ziel hingegen berechnet die neue
Position auf Basis der aktuell angefahrenen oder aktuell anzufahrenden Zielposition.

Bei einem Positioniervorgang kann die hierfur erforderliche Beschleunigung optional mit
einem Filter verschliffen werden. Dadurch erhait man eine ruckbegrenzte bzw. ruckfreie
Positionierung. Im Feld Ruckfreies Positionieren wird die zugehorige Filterzeit eingestelit.
Der Beschleunigungsvorgang bzw. der Bremsvorgang veriangert sich dann jeweils um
diese Zeit. Die Gesamtdauer der Positionierung veriangert sich ebenfalls um diese
Filterzeit. Bei einer Ubersteuerung, d.h., wenn die ruckfreie Zeit die Beschleunigungs-
bzw. Bremszeit uberschreitet, wird ggf. nicht mehr die eingestellte Fahrgeschwindigkeit
emeicht.
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Im Feld Geschwindigkeit kann die Fahrgeschwindigkeit angegeben werden, mit der die
Fahrt zum Ziel durchgefuhrt wird. Die Endgeschwindigkeit gibt an, mit welcher
Geschwindigkeit der Antrieb beim Emeichen der Zielposition laufen soll. Sie ist in den
meisten Fallen Null.

Eine Endgeschwindigkeit ungleich Null wird verwendet, um zwei Positionierungen
aneinanderzuhangen, ohne dass der Antrieb auf Null abbremst. In diesem Fall wird die
Endgeschwindigkeit des ersten Satzes auf die Geschwindigkeit des zweiten Satzes
eingestelit.

In der unteren Skizze ist ein Fahrprofil mit 2 Satzen (P1 und P2) angegeben. Im linken Bild
bremst der Antrieb auf Null ab, bevor die zweite Positionierung gestartet wird. Im rechten
Bild wurde die Endgeschwindigkeit des ersten Satzes auf die Profilgeschwindigkeit v,
des zweiten Satzes gesetzt. Dadurch wird zwischen den Positionierungen nicht mehr auf

Null abgebremst.
v r— \: ’—‘
- Pl "p—' - P "T’

Abbildung 45: Positionierung: Fahrprofil

In den Feldem Beschleunigung und Bremsbeschleunigung kénnen die Beschleunigungen
fur das Anfahren bzw. Abbremsen des Antriebs parametriert werden.

Im Bereich Zeiten konnen die resultierenden Zeiten ausgelesen werden.
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Positionen anfahren

Positionen anfahren

Es gibt verschiedene Maoglichkeiten, Ziele auszuwahlen und Positionierungen zu starten:
« Uber digitale Eingange
. Uber die Parametrierschnittstelle mit dem Metronix ServoCommander®
« Ubereinen Feldbus

Positionierung uber digitale Eingange

Die Einzelziele werden durch digitale Eingange selektiert. Eine steigende Flanke an dem
fur den Start einer Positionierung parametrierten digitalen Eingang bewirkt die Ubemahme
des Zieles und den Beginn der Positionierfahrt.

Die Geratefamilie BL 4100-C besitzt am Grundgerat 4 digitale Eingange (DINO...DIN3) far
die Zielselektion von 16 Positionen. Weiterhin besteht die Option, die werksseitig
eingestelite Funktionsbelegung der am Grundgerat vorhandenen Digitaleingange zu
verandem (siehe Abschnitt 7.7 Digitale Eingéange auf Seite 181). Je nach Anwendungsfall
konnen somit Uber (DINO...DIN3) hinaus auch die anderen Digitaleingange mit fur die
Positionierauswahl benutzt werden.

Positionierung uber die Parametrierschnittstelle (USB/Ethemet)

)

> Parameter/Positionierung/Ziele anfahren

Uber diese Schnittstelle kénnen samtliche 256 Positionen angefahren werden. Zusatzlich
ist ein Positionssatz fur die Ansteuerung uber USB/Ethemet reserviert. Die Befehlssyntax
fur die Parametrierung dieser Positionen sowie das Starten ist in der Application Note 38
"RS232-Befehle fur ARS 2000" beschrieben.
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Referenzfahrt

Referenzfahrt

Jede Positioniersteuerung bendtigt beim Betriebsbeginn einen definierten Nullpunkt
(Referenzpunkt), der ggf. durch eine Referenzfahrt emmittelt wird (nicht erforderich bei
absoluten Multitumgebem). Diese Referenzfahrt kann der Servoregler eigenstandig
ausfuhren. Als Referenzsignal wertet er verschiedene Eingange aus, z.B. die
Endschaltereingange oder auch einen Endanschlag.

Eine Referenzfahrt kann Gber Feldbus, iber den Metronix ServoCommander®, Gber einen
digitalen Eingang gestartet oder automatisch bei Erteilen der Reglerfreigabe ausgefuhrt
werden. Fur die Referenzfahrt sind mehrere Methoden in Anlehnung an CANopen-
Protokoll DSP 402 implementiert. Die meisten Methoden gliedem sich in 3 Teile:
Suchfahrt (1), Kriechfahrt (2) und Fahrt auf die Nullposition (3). Zuerst wird mit
Suchgeschwindigkeit ein Referenzsignal (z.B. ein Schalter) gesucht. Bei der Kriechfahrt
wird der Schalter langsam wieder verlassen, um eine genauere Position zu emitteln. Zur
weiteren Erhohung der Genauigkeit kann ein zusatzlicher Bezugspunkt (z.B. das
Nullsignal des Winkelgebers) verwendet werden. Zusatzlich kann die Option Fahrt auf
Nullposition nach Referenzfahrt aktiviert werden, sodass der emittelte Nullpunkt
angefahren wird, damit der Antrieb am Ende der Referenzfahrt auf der Nullposition steht.
Dies ware ansonsten aufgrund des Bremsvorgangs und der Verwendung weiterer
Bezugspunkte nicht immer der Fall. Wird eine Referenzfahrt iber CANopen gestartet,

erfolgt grundsatzlich keine Anschiusspositionierung zur Nullposition.

Fur die Referenzfahrt sind die Rampen und Geschwindigkeiten parametrierbar und sie
kann zeitoptimal und ruckfrei erfolgen. Der erfolgreiche Abschiuss der Fahrt wird durch ein
gesetztes Statusbit im Gerat angezeigt, welches auch uber einen Digitalausgang
ausgegeben werden kann.

) Referenzfahrtmethoden / Ubersicht

Nachstehende Tabelle gibt eine grobe Einteilung der Referenzfahrtmethoden nach Ziel
und Bezugspunkt wieder. Eine detaillierte Beschreibung finden Sie in den folgenden
Abschnitten. Bei den schematischen Darstellungen der Referenzfahrt ist die Fahrt auf die
Nullposition immer eingezeichnet. Unter Umstanden werden nicht alle eingezeichneten
Verfahrvorgange auch ausgefuhrt, falls z.B. die Lage des Nullimpulses bereits bekannt
ist.

Ziel " aerugspunk

Anschlag Anschlag -18, 17
Anschlag Nullimpuls -1,-2
Endschaliter Endschalter 17,18
Endschalter Nullimpuls 1,2
Referenzschalter Referenzschalter 23,27
Referenzschalter (Pos/Neg) Referenzschalter -23,-27
Referenzschalter Nullimpuls 7]
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710 Methode 17 und 18 Anschlag

Methode -17 und -18: Anschlag

Bei dieser Methode bewegt sich der Antrieb in positiver (-18) oder negativer (-17)
Richtung, bis er den Anschlag emreicht. Im Nomalfall wird eine Erhohung des it-Werts um
S0 % als Kriterium verwendet, um den Anschlag zu erkennen. Altemativ kann ein
Vergleichsmoment angegeben werden, bei dem der Anschlag als erkannt gilt (siehe
Abschnitt 6.1.14 Registerkarte: Momente auf Seite 93). Der Anschlag muss mechanisch
so dimensioniert sein, dass er bei dem parametnierten Maximalstrom keinen Schaden
nimmt. Die Nullposition bezieht sich direkt auf den Anschiag. Dain diesem Fall die
Nullposition direkt auf dem Anschlag liegen wirde, sollte der Parameter Offset
Startposition verwendet werden, um die Nullposition geeignet zu verschieben.

A7 H: -18H

Abbildung 28: Verwendung von "Offset Startposition™

Methoden -1 und -2: Anschlag mit
Nullimpulsauswertung

Diese Methoden entsprechen den Methoden -17 und -18, die Nullposition bezieht sich
allerdings zusatzlich auf den ersten Nullimpuls des Winkelgebers in negativer (-2) bzw.
positiver (-1) Richtung vom Anschlag.

-1 rg—i 2 {M

v v

i

INOmpuls Indaxgus

X X

Abbildung 29: Referenzfahrt auf Anschiag mit Auswertung des Nullimpuises
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7.11 Methode 23 und 27 Referenzschalter

Methoden 23 und 27: Referenzschalter

Diese beiden Methoden nutzen einen Referenzschalter, der nur uber einen Teil der
Strecke aktiv ist. Diese Referenzmethode bietet sich besonders fur Rundachsen-
Applikationen an, wo der Referenzschalter einmal pro Umdrehung aktiviert wird. Bei
dieser Methode bewegt sich der Antrieb zunachst mit Suchgeschwindigkeit in positiver
(23) bzw. negativer (27) Richtung, bis er den Referenzschalter erreicht. Danach fahrt der
Antrieb in Knechgeschwindigkeit zurick und sucht die genaue Position des
Referenzschalters. Die Nullposition bezieht sich auf die fallende Flanke vom
Referenzschalter. Falls der Antrieb sich zunachst vom Referenzschalter weg bewegt,
bewirkt der jeweilige Endschalter eine Drehrichtungsumkehr, so dass auch in diesem Fall
der Referenzschalter gefunden wird.

0
v

n . :
23 [—« 27M
/[\J \

Refecenz-
schabier

Referenz-
schalter

—

Start auf dem Referenzschalter:

v v

Referanz.
sthaher

Reforena-
schalter

1

Richtungsumikehr auf dem Endschalter

v

Reflecenz.
schahar

Endschaber
(posny)

LA
N\ 2 /.‘ X

Referenz.
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—
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Abbildung 32: Referenzfahrt auf den Referenzschalter

Revision: 02

BA-SSC-BL-kurz-de

de-37



ToolDrives

Intelligent services for smart processes

Inbetriebnahme Single Servo Controller

712 Methode 7 und 11 Nullimpulsauswertung

Methoden 7 und 11: Referenzschalter und
Nullimpulsauswertung

Die Methoden 7 und 11 benutzen wie die Methoden 23 und 27 den Referenzschalter,
zusatzlich wird allerdings die Nullposition auf den ersten Nullimpuls in negativer oder
positiver Richtung vom Referenzschalter bezogen.

n ¢ B :
7 '_‘_._ 1" M
N g4 N
\}U( X A'W X
Referenz E Referenz 3
schaher schaher
>4 =
Nulirpuls . Nulimpuis -
| Y 1 15 ) el O L
X X

Start auf dem Relerenzschalier.

v v
Referenz : Referenz '
schabar schaber
= [ ]
Nullrputs 4 Nulimpuis 4
I 184 75 0 9 S
X X
Richtungsumkehr auf dem Endschalter:
v v
I\ Y N AN JAN
Referenz- Referenz-
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=3 [ 1
Endschater " Endschaber S
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B L]
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Abbildung 33: Referenzfahrt auf den Referenzschalter mit Nullimpulsauswertung
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713 Methode 23 und 27 Referenzfahrt auf Schalter

Methoden -23 und -27: Referenzfahrt (pos/neg) auf
den Referenzschalter

Diese Methoden ahnein den Methoden 23 und 27. Allerdings wird hier zuerst das jeweilige
Ende des Bewegungsbereiches gesucht, z.B. der Endanschiag oder ein Endschalter. Erst
dann wird der Referenzschalter gesucht. Dadurch konnen an dem gleichen Eingang fur
den Referenzschalter mehrere Schalter angeschlossen sein. Wahrend der Referenzfahrt
wird dann der Jetzte* Schalter in Suchrichtung als Referenzschalterv

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

Referenz-
schalier

Endschaler
(posnv)

x

Reforenz.
schalter

Endachalter
(negativ)

—

X X

Abbildung 34: Referenzschalter bei positiver und negativer Anfangsbewegung

Methoden 32 und 33: Referenzfahrt auf den
Nullimpuls

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

n 9 n n 2
33/ _ 32 M
YA\ [\
vy §vV.
[ |

X
Nulimpuls

-4 1 1 30 O B0 S 1

X X

X
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Abbildung 35: Nullimpuls bei negativer (32) und positiver (33) Anfangsbewegung
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7.14 Oszilloskop

Oszilloskop

[

Anzeige/Oszilloskop

Die in dem Parametrierprogramm integrierte Oszilloskop-Funktion erlaubt die Darstellung
von Signalveridufen und digitalen Zustanden des Servoreglers. Es 6ffnen sich zwei
Fenster: das eigentliche Oszilloskop und das Einstellungsfenster fur das Oszilloskop.

Oszilloskopfenster

Abbildung 63: Fenster ,Oszilloskop*
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Symbolschaltflachen Oszilloskop

) Symbolschaltflachen des Oszilloskops

Das Oszilloskop besitzt verschiedene Symbolschaitflachen, mit denen man Aktivitaten
ausloésen kann:

T 1

Verschiebt den angezeigten Ausschnitt in horizontaler Richtung.
Offnet das Meni Reversiergenerator.

Beendet die Zoomfunktion.

Zoom-Funktion: VergroRert den mit der Maus ausgewahiten Teil des
Oszilloskopfensters.

Ruft Microsoft Excel auf und erzeugt ein Tabellenblatt mit den
Messwerten der letzten Messung (Auf dem PC muss Microsoft Excel
installiert sein).

Druckt das Oszilloskop-Fenster.

Speichert das Oszilloskop-Fenster als Bitmap-Datei.
Maximiert das Oszilloskop-Fenster.

Minimiert das Oszilloskop-Fenster.

Andert die Darstellung der Signalveriaufe auf dicke/diinne Linien.

N HOBPE LA -

Offnet das Einstellungs-Fenster.

EARuN/ sTOP Auswahl/Anzeige, ob das Oszilloskop aktiviert oder deaktiviert ist.

0 Anzeige, ob das Oszilloskop auf ein Triggerereignis wartet (griin) oder
Daten ausliest (rot).

Refresh Aktualisiert manuell die Darstellung.

Foxe Lost sofort ein Triggerereignis aus. Dies kann zur Prifung der
: komekten Kanal-Einstellungen verwendet werden.

Im rechten Teil des Oszilloskop-Fensters werden die aktuellen Einstellungen angezeigt.

Ein Doppelklick auf einen Kanal 6ffnet das entsprechende Einstellungs-Fenster.
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7.16

Oszilloskop Einstellungen

Oszilloskop-Einstellungen

Das Fenster Oszilloskop—-Einstellungen beinhaitet Registerkarten fur genauere

Einstellungen

« CH1...CHS8: Auswahl der MessgroRRe auf Kanal 1...4 (auf 8 erweiterbar)

« Zeitbasis: Einstellung der Zeitbasis
« Tngger: Einstellung des Triggers
« Optionen: Zum Beispiel Speichem der Oszilloskop-Einstellungen

Die Registerkarten werden in den folgenden Abschnitten naher efautert.

Registerkarten: CH1 ... CH8

Das Oszilloskop besitzt bis zu acht Kanale. In den Registerkarten CH1 ... CH8 lassen

v.

Osbiviug - Segebnges

Wov Mow Mo WO Zabes Tigge **

o

Ovedzahi-bnwent

Sabeung: 1 Uirenidhy
< >

Ok 000 e 0
< >
CIAC-Kopphung
Lonchen

o Attrugh

Oaicop - Entdhangen

oL

Foe wait e Ko Ot ekt
Sabeung Q00 /dw
< >
D 000 by 0
¢ >
AL Cepplang
Lonchen

Fees adtare Korveren A s cerndpdt

Nermme Obtpekt 1E b
o cannt sl
wped O
phyr. Bebee
MMasce FESERIET Ow)
Kerrrverter

Qc Arbrugh

Mon WOC Wouw WO Zate Tigge * *

‘A.

sich fur die entsprechenden Kanale folgende Einstellungen auswahlen:
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Darzustellende Messgrole

Klicken Sie die Auswahlbox des jeweiligen Kanals an und wahlen Sie die physikalische
Grofle oder das Ereignis, welches Sie grafisch darstellen wollen.

Farbe

Klicken Sie auf die farbige Flache. Es erscheint ein Dialog zur Farbauswahl des Kanals.
Skalierung

Hier legen Sie fest, in welcher Y-Skalierung der Messwert angezeigt wird.

Offset

Hiemit verschieben Sie die vertikale Position der dargesteliten Kurve. Ein Klick auf die
Schaltflache 0 bewirkt das Rucksetzen des Offsets auf 0.

AC-Kopplung
Wahlen Sie diese Option aus, um den dargestellten Signalveriauf mittelwertfrei

darzustellen. Zum Beispiel wurde eine sinusformige Spannung mit Gleichanteil
unabhangig vom Gleichanteil um die Nulllinie herum dargestelit.

Wenn Sie die Schaltflache Loschen anklicken, wird der entsprechende Kanal deaktiviert.

Wird als darzustellende Gro3e Frei wahibares Kommunikationsobjekt gewahit, konnen
Sie jeden intemen Parameter des Servoreglers (Kommunikationsobjekt) auf dem
Oszilloskop darstellen. Hierzu werden zusatzlich folgende Angaben bendtigt:

« Die Objektnummer des Kommunikationsobjektes

« Die Information, ob das Objekt einen vorzeichenbehafteten Wert zuruckliefert. In
diesem Fall ist das Kontrollkastchen signed zu markieren.

« Die physikalische Einheit des Objektes

« Eine Maske. Mit dieser Maske lassen sich einzelne Bit eines
Kommunikationsobjektes ausmaskieren und zur Anzeige bringen. Bei analogen

Werten sollte diese Maske auf FFFFFFFF (hex) eingestellt werden. Diese Maske
dient im Wesentlichen dazu, einzelne Bits eines Statuswortes darzustellen.
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Registerkarte Zeitbasis

Registerkarten: Zeitbasis

Ouidledop - Enstelbingen
WO B BOa B O Zethen Tngger * *

Zetbaws
Zew 1 eldw

'megonn; | 20ms

Samples
Anzah| der Sarrgien 2% v

o Abbeugh

Mit dem oberen Schiebeschalter Zeit kann die Zeitauflosung angegeben werden. Ein Wert
von 10 ms/div bedeutet beispielsweise, dass eine Kastchenbreite in der
Oszilloskopdarstellung einem Zeitraum von 10 ms entspricht.

Mit dem Schiebeschalter \Verzogerung kann die Position des Triggerereignisses im
Oszilloskopbildschirm bestimmt werden. Ein Wert von 0 bedeutet, dass das
Triggerereignis am linken Rand des Oszilloskopbildschimes dargestelit wird. Ein
negativer Wert fur die Verzogerung bedeutet, dass die Ereignisse vor dem Auftreten der
Triggerbedingung mit aufgezeichnet werden ("Pretrigger”). Durch einen negativen Wert
verschiebt sich die Triggermarke nach rechts in den Oszilloskopbildschim.

Mit der Auswahischaltflache Anzahl der Samples im Feld Samples kann die Anzahl der
aufgezeichneten Werte pro Kanal geandert werden. Bitte beachten Sie, dass bei
maximaler Anzahl Samples die Dauer der Datenubertragung erheblich ansteigt.
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Registerkarte Trigger

Registerkarten: Trigger

Die Auswahlliste Triggerguelle legt fest, welcher Kanal verwendet wird, um die
Oszilloskop-Aufzeichnung zu starten (,zu triggem®).

Oty Eoidiaregen

WO B BMOd WO Zesbess Togger ¢+ »

Tnggerquele
[0 CHY Vrsmrom - Sciwent (a7 )

Leved S0

e o JER

Mo,

@ Auto O Narmad OSingle

o Asbrugh

Es wird zwischen digitalen und analogen Triggerquellen unterschieden. Digitale
Triggerquellen konnen nur den Zustand ja oder nein (bzw. aktiv oder inaktiv) annehmen.
Ein Beispiel ist "Ziel emreicht”. Im Gegensatz dazu konnen analoge Triggerquellen
beliebige numerische Werte annehmen (z.B. Drehzahl-Sollwert). Bei analogen

Triggerquellen muss daher noch die Triggerschwelle (Level) angegeben werden. Zudem
kann uber Schaltflachen ausgewahit werden, ob auf die steigende oder fallende Flanke

des Signals getriggert werden soll.
Je nach ausgewahlter Triggerquelle bedeutet dies:

| |Analoge Triggerquelle Digitale Triggerquelle

Steigende Schwelle wird bei groRer werdenden Werten Ereignis tritt ein
Flanke emeicht.

Fallende Schwelle wird bei kleiner werdenden Werten Ereignis verschwindet
Flanke emeicht.

Im Feld Modus konnen 3 verschiedene Triggermodi ausgewahit werden:

Auto: Es wird fortwahrend getriggert und angezeigt, egal ob die Triggerbedingung erfulit
wurde oder nicht.

Nomal: Es wird getriggert und angezeigt, sobald die Triggerbedingung erflit wurde. Nach
erfolgter Anzeige und bei emeutem Auftreten der Triggerbedingung wird wieder getriggert.

Single: Es wird nur einmal getriggert, wenn die Triggerbedingung erfullt wurde. Danach
wird der Zustand inaktiv geschaltet, indem das Kontrollkastchen RUN / STOP deaktiviert
wird.
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8. Auslieferungszustand der LFU - Einheit

Set-Up der LFU Achse

e Enfernen Sie stets die Absaugeinheit vor dem Einrichtbetrieb.

e Nach Kaltstart fahrt die SSC-LFU Vorschub-Achse den Referenzpunkt an. Bedingung ist
jedoch das setzen der Regler-Freigabe bzw. Statusworts tber den Servo Comander oder
EtherCAT/Profinet.

Die Achse fahrt sehr langsam auf Block, in der Endlage reversiert sie und fahrt (im
Auslieferungszustand) auf den gesetzten Referenzpunkt von 5 mm vor die Endlage/den
Nullpunkt der Achse.

Methode Einstellungen Fahrprofil  Nullimpulsiiberwachung Momente Sonderfunktionen

rax. Suchstrecke
Referenzfahrt nach Reset und Reglerdfreigabe

Fahrt auf Mullpesition nach Referenzfahrt | Max. Positionsgrenzen
[ Referenzschalter an Nullirmpulsspur von X28
. 25765803879,079 mm
[ Timeout-Uberwachung
Timeout-Zeit 20,0s
< >

) Offset Startposition
il Referenzfahrt nach Bestimmung der

Kemrmutierlage unterdriicken ‘ 5/000 mm

[] Keine Synchronisation wahrend der Referenzfahrt

Referenzschaltertyp
() Offner
(®) Schlicher
o 0
Positionier-Einstellungen THTTS GO

[ o [ asbugh |[ e

T

e Durch das Menue Referenzfahrt kann dieser Vorgang wiederholt werden bzw. kann der Punkt
auch individuell an die Anforderungen angepasst werden. Auch die Parameter wie
Geschwindigkeiten, Drehmoment usw. kdnnen angepasst werden. In jedem Fall missen die
neuen Werte gespeichert werden!!.
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Methede Einstellungen Fahrprofil  Nullimpulsoberwachung  Momente  Senderfunktionen
Geschwindigkeit Beschleunigung Ruckfrei Leiten
Suche Suche Suche
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e Der max. Hub betragt 100 mm. Um eine hohe radiale Steifigkeit der Flihrung zu nutzen ist der
geforderte Nutz-Hub in die oberen Vorschub-Fahrstrecke der Achse zu legen.
Die Achse ist Betriebsbereit und erwartet weitere Positionerbefehle der lGibergeordneten
Leitsteuerung Uber Bus oder I/O.
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Alle Rechte, auch die der fotomechanischen Wiedergabe, der Vervielfaltigung
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ToolDrives GmbH & Co. KG vor.
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