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1. Beschreibung des Automatenantriebs P200SE

- Der SERVO-TOR Automatenanirieb ist ein blirstenloser Gleichstrommaotor.

£r basteht aus: Motor (Synchronmetor mit berhrungslosem Kommutierungsgeber)
Steuerung
Istwertgeher PD1 (Positionsgeber)

- Cer SERVO-TOP Automatenantrieb wird an einem elnphasigen Wechselstromnetz
{(vorzugsweise 180 - 230 V 1 10%, 50 Hz} betrieben.

- Der SERVO-TOP Automatenantrieb ist konzipiert fur den Anschlull an einé ibergeordnete Rechnersteuerung
und kann nur in Verbindung mit dieser betrieben werden.

1.1 Dar Motor QE 5542 (Art.Nr. 71.610)

Der Motar ist ein Synchronmotor mif Dauermagnetidufer und berihrungsiosem Kommutierungsgeber,
Die Bemessungsieistung des Motors (Wellenleistung) betraigt in der Batriebsart S5 550 W,

Die Bemessungsdrehzahi ist 4200 U/min, die maximale Drehzahl igt 5000 U/min,

Der Motor besitzt zwei Anschiullkabal:

a) 4-adrig mit 4-poliger Buchse zum Anchiulk der Standerwicklung an dar Steuerung (X14)
b) &-adrig mit 15-poligem Sub-0 Stecker zum Anschlufl des Kommutierungsgebears an der Sfeuerung (X2)

1.2 Die Stouerung (s. Abb.1 - Art. Nr. 61.369 / 61.370)

T
Die Steuerung besteht aus folgenden Hauptkomponenten: sl IR
~ Netzanschlu® mit Netzfitter B
- Gleichrichtor, Gleichstromzwischenkreis
- Geregeltes Schaltneteteil i1
- Wechselrichter
- Regesl- und Informationselektronik I® =

Die Steuerung hat folgende Anschlisse;
- Stecker (X8} fur den Netzanschluf J—
- Stecker (X14) fir die Stdnderwicklung des Motors
- Stecker (X4) for ein Bedienfeld XB4

- Buchse (X1) fir den Istwertgeber (Positionsgeber) q
- Buchse (X2} flr denKommutierungsgeber des Motors AN
- Buchse (X3) fur die Verbindung zur (ibergeordneten Steuerung. Abb.1
_ ]
I

Die Steuerung ist in einem Gehause (B =73 mm, H = 264 mm, T = 161,5 mm) mit Schutzgrad IP20 unter-
gebracht. Sie ist for dan Einbau in gin Gehduse mit héherem Schulzgrad vorgesehen,

Die Montage mufs dabel in senkrechter Lage erfolgen, damit die natrliche Konvektion fur die Kihlung der
Bauelemente gewahrleistet ist.

1.3 Der Istwertgeber PD1 (Positionsgeber - IWG - Art, Nr. 62.053)

Der IWG ist ein mechanisch-elektrischer Wandler (Drehwinkelgebar),

£r besitzt eine Geberscheibe, die Uber Lichtschranken abgatastat wird.

Die GGeberscheibe hat eine Signalspur mit 480 Inkrementen am Umifang und eine Synchronisationsspur
mit einem Inkrement.

Dier Gaber wandelt die Inkremente der Geberscheibe in elektrische Signale (Impulse). Der Geber lisfert
Impulse der E‘_;:gnalspur auf zwei Kanglen (FA, FB). Die Impulse der beiden Kanale sind gegencinander
urm 80° elektrisch phasenverschoben, Dadurch wird der Steuerung die Erkennung der Drehrichtung ermoglicht

Die Synchronisationsspur liefert Qber den Kanal M sinen Impuls pre Umdrehung,
der die Breite ven 240 impulsen der Signaispur hat (Tastverhaltnis 1:1).
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2. Verbindung zwischen Automatenantrieb und iibergeordneter Steuerung

- Die Kommunikation {der Signalaustausch) zwischen der Ubergeordneten Rechnersteuerung (Master)
und dem SERVO-TOP Automatenantrieb {Slave) erfolgt tber eine symmetrische serieile Schnittstelle
nach der Norm RE 422. Die Datenobertragungsrate batragt 9600 Baud.

- Der elekirische Anschiufy des Masters am Slave erfoigt an der Buchse X3 (25-polig).
Diese Buchse hat die Anschilsse der RS 422-3chnittstelle und 10 weitere parallele Signalanschldsse.

Zur Verbindung zwischen Master und Slave ist ein Kabel 12 paarig, paarverseilt, hochflexibel, gesamtgeschurmt.

z.B. LEYCY 12 X 2 x 0,2 mm* zu verwenden,

2.1 Belegung des AnschluBsteckers X3
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Die Verdrahtung des AnschiuRsteckers X3 hat so zu erfolgen, dafi die zusammengehdrenden komplementaren

Signate Uber je ein verdniltes Adernpaar laufen;

TXD/TXD
RXD / RXD
REF1/REF1
REF2/ REFZ
FA / EA
FB/FB
SM/SM
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2.2 Steuersignale

-FA:;
-FB.
-SM:
-REF1:

-REF2:

Kanat A vom istwertgeber (480 inkremente/Umdr.)

Kanal B vom lstwertgebar (480 Inkremente/Umdr,)
Sychronisstionsmarke (SM} vom Istwertgaber

Referenzsignal 1 (aktiv low) mit einer Mindestdauer von 833 usec und
ginem rnaximaien Fehler ven 0,3 Winkelgrad

Referenzsignal 2 {aktiv tow) mit einer Mindestdauer von 833 ysec und
ginem maximaten Fehier von 2 msec zur tatsdchlichen Pasition.

Der Fehler 1A%t sich au_ch in Winkelgrad ausdriicken, wenn die Maschinendrehzahi bekannt ist.

Beide Referenzsignale sind kirzer als 2,5 msec.

Die Signale REF1 und REF2 kénnen nicht beliebig diehi aufeinander falgen
(Bystemgrenze vom Automatenantrieb).REF 1 und REFZ sind so programmirt, daf’ sie bei maximaler
Drehzaht einen Abstand von mindesténs 5 psec nichtunterschreiten.

2.3 Kommunikationsprotokol!

2.3.1 Die serlelle Dateniibertragung

Es ist eine asynchrone Ubertragung mit ginem Startbit, 8 Datenbits,
einem Paritatsbit (gerader Paritét) und einem Stopblt vereinbart.

[ S e W e EEY e I

- Im Protokoll wird zwischen Master (ibergesrdnete Steuerun

Ubertragungsrahmen

I
L ! & Datenbits ! J i
Starthit Paritétsbit

Stophit

- Der Slave darf nur nach Aufforderung durch den Magter sanden.
- Fine Botschaft besteht aus:

Befehishyie Datenbyte 1 ... Datenbyte 3 Checkbyte

- Eine Ruckmeidung vom Slave besteht in der Regel aus einam Acknowledge oger
einer Stbrungsmeldung (ein Byte). Nur auf Stafusabirage sendet der Siave Botschaften von max. 4 Bytes.

P200SE-DE

g) und Slave {Autoematenantrieb) unterschieden.
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2.3.2 Begriffserklarung

Befehisbyte
Mit jedermn Befehlsbyte ist die Lange der Botsehaft (Anzahl dar Bytes festgelagt).

Datenbyte 1
Das Datenbyte T ist in der Regel das LS-8yte des 1. Datums. Es isi nicht bei allan Befehien vorhanden.

Datenbyte 2
Das Datenbyle 2 ist in der Regel das MS-Byte des 1. Datums. Es ist nicht bei allen Befahlen vorhanden.

{Datenbyte 3 _ )
Das Natenbyte 3 ist das 2. Datum (Byltegrofie). Es ist nicht bei allen Befehlen vorhanden.

Chackbyte

Das Checkbyte wird aus der Querparitéi von Befehls- und Datenbytes gebildet. Es wird gerade Paritat
verzinbart (Row Even Parity), Das Paritatsbit wird auf Nulf gesetzt, wenn die Zahl der Einsen gerade ist.
Es wird auf Eins geseizt, wenn sie ungerade ist{EXKLUSIV-ODER-Verknupfung).

Beispiek: Befehisbyte 00010000  (10R)
Datenbyte 1 00001011 (OBh)
Datenbyte 2 10111000  (B&h)
Datenbyte 3 00010011 (13h)
Checkbyte 10110000  (BOR)
Riickmeldung

Eine Rickmeldung wird nach jedem Empfang giner Botschaft gesendet. Die Ruckmeldung kann sain:
- Ein Acknowledge, wenn die Uberiragung in Ordnung ist. Das Befehlsbyte wird als Quittungsbyte
zuriickgesendet (Wertebereich = 00H..2FH). Damit ist der gesendete Befehl akzeptiert worden.

- Eine Antwort auf eine Abfrage. Die Abfrage (Befehl) ist akzeptiert und es wird eine Meldung bestehend
aus einem Antwortbyte (Wertebereich = 00h..2Fh), einem Datum (8- oder 16 Bt breit) und dem Checkbyte
gesendet. Die Antwortzeiten auf Befehle differieren, |.d.R. wird sofort nach dem Empfang des Checkbytes
die Antwort (s. oben magliche Antworten) gesendet. Eine typische Antworizeit betragt in solchen Falien

ca. 2 msec. Diese Zeit schlielt auch die Kommunlkationsstorungsmeldungen gin,

Allerdings gibt es Kommunikationsstérungen die eine Antwortzeit van typisch 11 msec {Timeout Siave)
bedingen. Diese Kommunikationsstdrungen sind:

Befehiscode-Error, Framing-Parity Error und Time-Qut-Slave. in dieser Prioritétsfolge werden sie erkannt
und auch zurickgermeldet.

- Eine Stdrungsmeldung bei Ubertragungsstdrung oder Sttrung im Automatenantrieb.

Far Ubertragungsstérungen ist der Bereich von 30h bis 4Fh reserviert. Stérungen im Automatenantrieb
werden im Bereich van 50H bis FFH zurGckgemeket,

Empténgt der Master einers Uberiragungsstérungsmeldung, se untemimmt er zwel weitere Versuche.
die Botschaft zu abermitteln. ist die Ubertragung weiterhin erfolglos, wiederhoit der Master mit dem
Stop-Befehl die Prozedurund bricht dann den Arbeitsprozel mit einer Stérungsmeldung ab.

Bel einer Strung soll die Steuerung die M8glichkeit haben, mit dem Reset-Befehl dis Stérungsmeldung
zurickzu-setzen {nur bei Stdrung der Kommunikation- > Stérungsmeldung 30h - 4Fh). st die Stérung
weiterhin vorhanden, sendet der Slave beim néchaten Befehl wieder eine Starungsmeldung. Die in der
Stelierung zuerst erkannte Stérung (Kommunikationsstérung oder Storung im Automalenantriab} wird
zurickgemeidet,

Time-Cut
Um die Funktionsfahigkelt von Master und Slave zu Uberwachen, ist in beiden Systemen aing
Time-Out-Routine Installiert. '

Time-Out-SBlave

Der Siave startet nach dem Empfang eines Befehlshytes eine Konirolizeit. Hat der Slave die volistand ige

Bot’eéchaft nach max. 10 ms nicht erhalten, erkennt dieser elne Uberiragungsstrung und sendet sine Sitrungs-
meidung.

Time-Out-Master

Der Master startet nach dem Senden des Checkbytes eine Kontrollzeit. Erhalt er nach max.10 ms vom Slave
keinc Rickmeidung, erkennt er eine Ubertragungsstdrung.
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Totmann

Beim Totmann Oberwachen sich Master und Slave gegenseaitig. Findet kein Datenaustausch zwischen Mastar
und Slave statt, wird nach Ablauf der Totmannzeit vom Master eine vereinbarte Botschaft gesendel (20h),
Bleibt die ROckmeidung vom Slave bis zum Time-Qut-Master aus, verfahrt der Master wie bei einer Uber-
tragungsstérung.

Parallel hierzu kontroliert der Slave, dal er innerhalb der Totmannzeit eine Botschaft vom Master erhait,
Ernalt der Slave innerhall disser Zeif keine Botschaft, flihrt dieser salbsténdig einen Stop aus.

Die Totmannzeit ist im Bereich von 10 ... 100 ms in 10 ms-Schritten vom Master programmierbar (geplant).
Der momentane maximale Wert liegt bei 1 sec. Weiterhin kann wahrend der Inbetriebnahme durch Senden
des Wertes 0 die Totmanniberwachung vortbergehend abgeschaltet werden, Vorraussetzung dafur ist sin
gesteckies Bedienfeld XB4 am Automatenanirieb. Das Bedienfeld darf nur im ausgeschalteten Zustand
gesteckt bzw. abgezogen werden.

Abkruch der Kommunikation
Empfangt der Automatenanidieb (Slave) 5mal nacheinander verstiimmoelte Botschaften, wird der Motor
gestoppt. {interner Zahler for fehlerhafte Kommunikationen vgl. Befehlsliste)

Zahlposition
Position (Steliung) innerhalb einer Umdrehung, an der der Positionszahler unabhangig von der Orehrichiung
inkrementiert wird.

Positionszdhler
Zghler flir das Passieren der Zahlposition in beiden Drehrichtungen,

Synchronisationsemarke ist die Stellung der Antriebswelle innerhalb siner Umdrehung, in der das Synchroni-
sationssignal das [shwertgebers von dunkel {1/H) nach hell (C/L) umschaltet.

Synehronisationssignal (SM)
Signal voin |stwertgeber (Positionsgeber), das Uiber % Umdrehung (180° <) 'Lund Uber ¥4 Umdrehung (180° <) 'H'ist.

Sollposition (Zielposition)
gewtnschie Pesition y der Antriebswelle (Maschine) innerhalb einer Umdretiung (v = 0 ... 239 Inkremente)

Vorhait '

Istein durch den Automatenantrieb zu ermitteinder Wert (z), der durch den notwendigen Bremsweg (Umdrehungen)
bestimmtisl, D.h., um aus einer bestimmten Drehzahl ‘'n’ nach x Umdrehungen sicher die Position y zu erreichen,
muB bei (x - z) Umdrehungen der Bremsvorgang (Bremsrampe) gestariet werden {sishe Befeh| 0Bh).

Pratokoll
tst eine Vereinbarung, die die Einzetheiten des Informationsaustausches zwischen Master und Slava regelt.

2.3.3 Die Ubertragungsprozedur

max. 2mal wiederhoian und dann Notstop senden

Time-Out-Master Ende
starten g Tima-0Out-Master

||

—» [Bafehisbyta}  [Dalenbyte 1]..[Datenbyle 3|  [Chackbyte]

Master |
Slave i Rickmeddung Fehler-
k 4 meldung
s ¥ 3
| Anzahl der S8endebytes | Checkbyte
bestimmen prilfen

L Time-Out-Slave starten

Ende
| [ Time-Out-Slave

P I
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Synehronisation der Kommunlkation

Nach dem Zuschalten der Versorgungsspannungen (Powar On) sandet der Master in Abstanden von 10 ms
(Time-Out-Master) das Byte 00H und wartet auf eine beliahige Rickmeldung des Slaves. Der Masler ignoriert
den inhalt der ersten Rickmeldung und sendet dann den Resst-Bafehl (2mal das Byte 00h). Der Slave meldet
sigh dana mit 2inem Acknowledge (O0H) oder mit einer Stdrungsmeldung. Master und Stave sind dann sychronisiert.

Master

00h 0ah 00h Q0h [00h

xXh Q0h

Slave

GemaR Proiokoll wird die Synchronisation mittets einer vem Master gesendeten Q0h singaleitet,
Der Anirieb anbwortet mit ginem Datenbyte, welches folgendermatten codiert ist:
Hardwareversian Softwareversion
(higher Nibble]) {lower Nibbie)

3 Bh
38h
2.3.4 Befehlo fiir das Protokoll des Automatenantrisbs

a) Befehisliste

BefehiDaturr 1 Datum2  Datum3  Checkbyte Bedsuiung

0Ch - - - 00k Reaset der Schnittstelle, Reset des internen
Zahlers fir Kommunikationsfehler

01h — - 1% Stopin OT

02h xxh - yyh Positionieren auf Position xxh bei Rechtsiauf
Wertebereich 0-239

03h xxh - - yyh Positioniaren auf Position xxh bei Linkslauf
Wertebereich 0-23%

04h xxh - — yyh Positionieren auf kiirzesten Weg in der
Position xxh.
Wertabsreich 0-239,

‘Aus dem Lauf in Drehrichtung, aus dem Stand in
bellebiger Richtung, Der Befehl seizt voraus,
daRk vorher mindastens eine Umdrehung gemacht

wurde.
0sh e -— - 05h auf klirzesten Weg in OT laufen
(Nur nach Netz-Eitn maglich)
08h - - - 06h Abfrage Ist-Position
Q6h xxh ) yyh Antwort vom Slave: Ist-Position (0-239)
Achtung:
Zeitversatz der Kemmunikation beachten!
07h aoh - 07h Abfrage Zustandsregister 0
a7h ®xh - e yyh Antwort vom Slave: Inhalt Zustandsregister 0
07h 0th — 06h Abirage Zustandsregister 1
07h Xxh . -—- yyh Antwort vorn Slave: inhalt Zustandsregistar 1
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07h
37h
08h

08h
0gh

GAh

0Bh

aCh

oCh

ODh

10h

11h

12h

12h

13h
13h

20h

02h --- - 05h Abfrage Zustandsregister 2 (lefzter Storungsuode)

xxh - o yyh Antwort vom Stave: [nhali Zustandsregister 2
00h -— - 08h Abfrage Maschinenparameter 0
g1th — - 08h Abfrage Maschinenparameter 1
QZh -— - Oah Abfrage Maschinenparameter 2
xxh — - yyh Antwort vom Slave: Parsmeterwert
00h xxh yyh Programmieren Maschinenparam, 0
01h xxh - yyh Programmieren Maschinenparam. 1
Q2h xxh o yyh Pragrammieren Maschinenparam. 2
- - - GAh Reset 16-Bit Positicnszéhler
xxh xxh yyh z2z2h Pesitionteren nach xxxxh Umdr.
auf Pos. yyh (0-239)
— QCh Abfrage 18-Bit Positionszanier
Achtung:

Zeitversatz der Kornmunikation beachten’

xxh xxh - yyh Antwort vom Slave: Inhalt des Positicnszahiers
1. Lowbvte, 2. Highbyte (Zeitversatz durch die
seriefle Kommunikation beachien)

— - - 0Dh Raset Wegtiberwachung
xxh xxh yyh Drehzahlvorgabe, Drehrichtung rechis
(Drehzahl: 1. Lowbyte, 2. Highbyle)
Xxh %xh - yyh Drehzahivorgabe, Drehrichiung links
(Drehzahl: 1. Lowbyte, 2. Highbyte)
—_ - -— 12h Drehzahlabfrage
Achtung:
Zeitvarsatz der Kommunikation beachten!
xxh xxh - yvh Antwort vom Slave: Drehzahl: 1. Lowbyte,
2. Highbyte
00h e — 13h Rampenvorwaht: steile Rampen [rpm / msec)
01h new 12h Rampenvorwahl: flache Rampen (0,1 ipm/ msec)
- - 20h Totmann-Signal

b} Beschreibung der Befahle

00h

Gk

02k

Storungszihler riicksetzen
ImAutomatenantrieb wird der Storungszahier (Zahler fir erfoiglose Kemmunikationsversuche) risckgesetzt,

Antrieb stilisetzen

Bet Motorlauf: Motor wird gaebremst stillgesatzt.

Position: akfive Flanke der Synchronisationsimarke des Antrisbes,

Bei Stillstand: Befehl ist wirkungsios, Motor bleibt in seiner momentanen Position stehen.

Soll-Postion anfanren el Rechislauf

Bei Moterlauf: Es wird auf Soll-Position angehalten.

Bei Stitistand: Der Motor lauft rechts mit Positionierdrehzahl auf die Soll-Position innerhalb einer Umdrehung.
Liegt die Soll-Position innerhalb eines symmetrischen Fensters von 5 inkramenten um die momentane [st
pestion, dann macht dar Moter fast eine volistadndige Umdrehung.

Bei Stillstand unmittelbar nach Netz-EIN und erfoigter Synchronisation der Kommunikation:

Der Motor macht eventuell mehr als elne Umdrehung, um die Soll-Position anzufahren.

Hinwaeis:

Zuz Anfahran elner Soll-Position mui die Synchronisationsmarke des Antriebes mindestens einmal erkannt
worden sein,
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03h

04h

05h

08h

07h

G3h

0%h

DAh

Soll-Postlon anfakren bel Linkslauf

Bei Motorlauf: Es wird auf Scil-Position angehalten.

Bei Stilisiand: Der Motor i8uft links mit Positionierdrehzahl auf die Soll-Position innerhalb einer Umdrehung.
Liegt die Soll-Position innerhalb eines symmetrischen Fensiers von § Inkremanten um die momentane
[st-position, dann machi der Moter fast eine volistandige Umdrehung,

Bei Stillstand unmittelbar nach Netz-EIN und erfolgter Synchronisation der Kommunikation:

Der Motor macht eventuel! mehr als eine Umdrehung, um die Soll-Position anzufahren.

Hinweis:
Zum Anfahren einer Sail-Position mull die Synchronisationsmarke des Antriebes mindestens einmat
erkannt worden sein.

Soll-Position anfahren bei Links~ oder Rechtslauf

Bei Motorauf: ££s wird auf Sclf-Position angehalten.

Bei Stillstand: Die Soll-Position wird auf kiirzestern Weg angefahren. Wenn die Soll-Position innerhals
eines symmetrischen Fensters von & Inkrementen um die Istposition liegt, erfolgt eine Lagekorrekiur.
Die Dauer der Korrektur ist abhangig von der Lageregelungs2eit (Parameter 889, Adr. 04h).

Bei Stillstand unmittelbar nach Netz-EIN und erfolgter Synchronisation der Kemmunikation:

keine Bewegung des Motors, im Antrieb wird eine Stérungsmeldung (3Eh) generien,

da die Synchronisationsmarke des Antriebs npch nicht erkannt wurde,

Oberen Totpunkt auf kiirzestem Weg anfahren mit n = 100 U/min.

unmittelbar nach Netz-ein,

Synchronigationamarke des Antrichs ist noch unbekannt,

Wird dieser Befehl gesendet, nachdem die Synchronisationsmarke erkannt wurde, wird im Antrieb
eing Stdrungsmeldung (30h) generiert.

Achtung: Zeitversatz der Kommunikation beachten!

Abfrage der Istposition (Winkelstellung der Antriebswaells in Bezug zur Nuliposition
{Referenzposition)).

Der Wert der Position bewegt sich zwischen 0.... 230,

Wird dieser Befehl gesendet vor der arstmaligen Erkennung der Synchronisationsmarke,
wird im Antrieb eine Storungsmeidung (3Eh) generiert.

Abfrage der Zustandsregister mit den Adressen

- 00h
-01h > siehe unter 2.3.5
- D2h.

Abfrage elnes Parameterwertes

Gesendst wird,

das Befehishyte, die Parameteradresse und das Checkbyte.,
Riickgesendet wird;

das Befehishyte, der Parameterwert und das Checkbyte.

Der Befehl kann auch bei laufendem Antrish ausgegaben werden.

Programmieren ginez Parameters

(ist rur im Stillstand des Antriebs méglich)

Gesendet wird:

das Befehisbyte, die Parameteradresse, der Paramaterwert, das Checkbyte.

Der zeitliche Abstand zwischen zwei Befehlen mufl minimal 40 msec betragen.

Wird diese Zeit unterschritten, wird eine StSrungsmeldung (38h) generiert.

Komml der Befehl, wenn der Antrieb lauft, wird eine Stérungsmeldung (35h) generiert.

Resst des 16 Bif Positionsziihlers
s kénnen bis 65.535 Uberschreitungen dar Zahlposition in beidan Dreh richturgan gezahl werden,
Dieser Befehl wird nur im Stillstand des Anlriebs wirksam.
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OBh Positionieren auf Position y nach x Umdrehungen

Gesendet wird: N
das Befehisbyte, der Wert x (erst das Lowbyte, dann das Highbyte), die Position y, das Checkbyte.

ienplizit wird mit dem Befehl die Weguberwachung gestartet. Nach Erreichen des Vorhaltes (siehe unter

2.3.2 Bagrifiserklarung)wird die Bremsung eingeleitet und nach x Umdrehungen auf den Winketwert (y)
ositioniert.

E'or Erreichen des Vorhaltes kann jederzeit eine beliebige Drehzahl aufgeschaltet werden.

Drehrichtungsumschaltung ist bei laufender Weglberwachung und laufendem Antrieb nicht erlaubt

und fuhrt zur Stérungsmeldung (38h). Abfrage ist (ber Statusregister moglich,

Liegt die Sollposition innerhalb einer Umdrehung, fihrt der Befehl 08h zur Stérungsmeidung (3Bh).

VWichtig:

Die Sollposition mulk mindestens 3 inkremente von der Zahiposition entfemt liegen.

Ist die Bremsrampe fur Weguberwachung {Parameter <723>) im Automatenantrieb zu steil eingestelit,
wird eine Stérungsrmeldung (6Eh} genetiert, der Antrieb wird abgebremst und kommt ahne definierte
Position zum Stillstand.

0Ch Abfrage des 16-Bit Positionszihlers
Ruckgesendei wird:
das Befehlsbyte, der inbalt des Zahlers (erst das Lowbyte, dann das Highbyte}, das Checkbyte.
Die Abfrage des Positionszahlers igt jederzeit mdgiich, ist aber vor dem erstmaligen Erkennen der
Synchronisationsmarke des Antriebes nicht sinnvoll.

0Dl Reset der Wegiiberwachung
Die Weagttberwachung {gestartet mit Befehl 0Bh) kann jederzeit abgebrochen werden, solange der
Vorhalt - bezogen auf den Soliwert x - im Positionsz&hler nicht erreicht ist.
Es wird die Bremsung singeleitat und der Antrieb pasitioniert auf der Scllposition y.
Der Zustand ‘Bremsen’ wird im Zustandsregister 00h des Antriebes signalisiert.
In diesam ZFustand darf kein never Positionierbefehl (02h, 03h, 04h) und kein neuer
Drehzahtbefehi (10h, 11h) gesendet werden,

10h  Soll-Drebzahl fiir Rechtslauf
Gesendet werden:
das Befehlshyte, die 2 Wertebytes fUr die Solidrehzahi (zuarst das Lowbyte, dann das Highbyte),
das Checkibyte,
Wird dieser Befehl gesendet, wenn der Motor links l&uft und/oder die Bremsung eingeleitel ist,
dann wird eine Storungsmeldung (38h) geneniar und rackgesendet.

11h  Soli-Drehzahl flir Linkslauf
Gesendet werden:
das Beifehisbyte, die 2 Wertebytes f0r die Solldrehzahl {zuerst das Lowbyte, dann das Highbyte),
das Checkbyte,
Wird dieser Befehi gesendet, wenn der Motor reéchts lauft und/oder die Bremsung eingeleitet ist,
dann wird eine Sttrungsmeldung (35h) generiert und rGckgasendet.

12k  Abfrage des Drehzahl-lstwerles
Ruckgesendet werden:
das Befehlsbyte, zwei Wertebytes (erst das Lowbyte, dann das Highbyte) und das Checkbyte.
Die Wertebytes sind im Zweier-Kompliment codiert. Die Abfrage des Drehzahl-istwertes ist zu
jeder Zeit maglich.

13h Beschlieunigen, Bremsen
Mit diesem Betehl wird zwischen normalen Rampen (starkes Beschleunigen und Bremsen)
und aiternativen Rampen (sanftes Beschleunigen und Bremsen) umgeschaltet.
Mit dem Datenbyte O0h warden e normalen Rampen (Parameter 722 Adr.11h und
Parameter 723 Adr.12h) wirksam.
Mit dem Datenbyte 01h werden die aiternativen Rampen (Parameter 852 Adr.49h und
Parameter 853 Adr.1Ah) wirksam, (siehe Pkt 2.3.7 Hinweisa zur Programmierung ¢) ).

20h Totmannsignal

Es veranlafi bei eingeschalteter Totmannuherwachung das Rocksetzen der gestartetan
Software-Zeitschaiter (Totmanntimer und Time out Slave). Das Signal kann zu jeder Zeit gesendet werdan,
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2.3.5 Status- (Zustands-)Register des Automatanantriebes

Adresse

00h

01h

02h

F200SE-DE

2ustand

bit 0
bit 1
bit 2
bit 3

bit 4

bit 8
bit &

hit 7

oit 0

bit 1

bit 2
bit 3
bit 4
bit &
bit &

bit 7

/

-

Bedeutung

Stillstandsbremse Aus
Stillstandsbremse Ein

Lageregeluhg Aus
Lageregelung Ein

Maotor steht
Motor dreht

Bramzen
Beschieunigen / Treiben

Position stimrnt aicht mit dam letzten Positionierbefahl
(berein oder s kam inzwischen ain Drehzahlbafeh|
Position stimmi mit dem letzten Positionierbefehl iberein
(£ 4 Inkremente = > ¥ & Grad am Mandrad)

Motor dreht links (Blick auf den Antrieb)
Motor draht rechts

Positionsgeber dreht links (Blick auf den Antrieb)
Paositionsgeber dreht rechts

normale Rampe wird beim Beschleunigen odar
Verzégern aufgeschaltet '
alternative Rampe wird beim Beschleunigen oder
Verzogern aufgeschalfet

z. Bsp. Drehzahiaufschaltung moglich

Antrieb befindet sich in der Brermsrampe bei gestarieter
Weg(berwachung (keine Drehzahlaufschaltung méglich)

SYMA noch nicht erkannt
SYMA, erkannt

nicht belegt
nicht belegt
nicht betegt
nicht belegt
nicht balegt
nicht belegt

letzter aufgetretener Stérungscade im Automatenantrieb

10
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2.3.8 Parameteradressen und -erkldrung

Parameternummer Addresse Bedautung

884 00n P-Verstirkung Drehzahlregler

885 Q1h |-Verstarkung Drehzahiregler

886 02h P-Verstérkung Lageregler

887 02h D-Verstérkung Lageregler

889 D4h Zeit fur die Lageregelung

8a0 ash P-Verstarkung Lageregler fur Stillsiandsbremse
891 08h D-Verstarkung Lageregier fOr Stillstandsbremse
718 07h maximales Moment for Stilistandsbremse

851 08h bitd nicht belegt

897 bit1 0: Motor und IWG drehen gleichsinnig

gos 1: Moter und IWG drehen gegensinnig

894 bit2 nicht belegt

bitS 0O: bei Netz-Aus trudalt der Moter aus

blt3 1. bei Netz-Aus wird der Motor mit der EMK gebremut

bit4 0: Quiek Kommutierungsgeber

bitd 1: Standardtisierter Kemmutierungsgeber

bitS 0 6-pol. Mator

bits 1: 4-pol.. Motor

bit nicht balegt

bit7 O: Soliwert fur flache Rarmpen bei stichgezahlten Nahten
(Parameter 12h < 20)

bit7 1: Soilwert fur steile Rampan bej stichgezahlten Nahte

(Parameter 12h » 20) '
ge8 0%h EMK (Spannung) [V/1000 rpm)
ag7 0Ah Wicklungswiderstand des Motors [mOhm]
0Bh nicht belegt
QCh nicht belegt
606 0Dh minimale Maschinendrehzahl
Systemgrenze 30 rpm (Schrittweite 10 rom)
807 QEh maximale Maschinendrehzahi
Systemgrenze 10,000 rpm (Schrittweite 100 rpm)
850 QFh maximale Motordrahzahl
Systemgrenze 5.000 rpm (Schrittweite 10D rpm)
g09 10h Positionierdrehzahl
722 11h normale Beschieunigungsrampe {rom/mseac]
723 12h normale Verzégerungsrampe [rom/msec]
999 13h maximale Verzégerung (spater entfernbar)
14h nicht belegt
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804 15h Zahlposition

841 16h Referenzposition 1
842 17h Referenzpasition 2
18h nichibelegi
882 18h atternative Beschleunigungsrampe [0,1 rpm/msec)
8353 1Ah alterative Vierzogerungsrampe [0,7 rpmymsec]
iBh nicht belegt
840G 1Ch Lange der Totmannzeit (Schritiweite 10 msec)
0 = ausgeschaltet, 10r Einzelbefehlshetrieb des Anfriebs
1Dh nicht belegt
1Eh hicht belegt
843 1Fh Anwendungsspezifische Maschinenkennung

2.3.7 Hinwelse zur Programmierung siniger Parameter
a) Farameter 08h

in diesem Register werden informationan abgelegt, die zum Betreiben des angeschlossenen Motors
uneriafiich sind. Diese Informationen haben-aine Werkseinsteliung (Standardwert), die filr den Betrieb
des QES542 Motors erforderlich sind,

Mussen an diesern Punkt Anderungen vergenommen warden, 80 sind diese mit aulerster Vorsicht zu
erledigen, da bei einer falschen Einstellung ein zufriedenstsllender Motorlauf nicht gewahrigistet werden kann.

Besonderes Augenmerk ist hier auf das BIT1 zu richten, tn diesem Bt ist die Information gespeichert,
wie der Positionsgaber in Bezug zum Kemmutierungsgeber montiert ist. Diese Infarmation wird zur
lagerichtigen ,Bestromung” des Motors bendtigt, damit er optimal 8uft. Ist dieses Bit auf den fir die
konkrete Anordnung faischen Wart gesetzt, wird ein ,Umiernen” durchgefihrt.

Das ,Umiernen” erfoigt Uber 2 Kommutierungen (-> ca. 40 Winkeigrad beim Motor QE5542).

Zuerst lauft der Motor entgegen seiner Vorzugsrichtung an. Nach 2 Kommutierungen ist dieser Umlernprozet
abgeschlossen und der Motor #uft anschlieBend in seiner Vorzugsrichtung weiter. Dieser Umiernproze® wird
nur efn einziges Mal akiiviert, denn nach einem Umiernen wird die Information der mechanischen Anordnung

im EEFROM abgelegt. Von einem Master-Reset wird diese Information nicht beeinflubt. Wird dieser Maschinen-
parameter durch z.B. einen Kaltstart des Ubergeordneten Masters umgeschrieben, so ist darauf zu achten,

daft das BIT1 nicht mit einem fUr die Anordnung ungiiftigen Wert Oberschrieben wird.

Hinweis:

Man kann sich bei der Inbelriebnahme an einer Maschinenanerdnung den Wert des Bits ermitteln,
indem man erst den Wert des Parameters ausliest oder Gber das Bedienfeid anzeigen 144t
(<884> = |: entspricht BIT1 = 1; <884> = Il enispricht BIT1 = Q).

b} Parameter 12h

Dieser Parameter steilt die Verzagerungsrampe (<723>} dar (5. hierzu unter 2.3.8). Sig ist wirksam,
wenn der mit einer hohen Drehzahl laufende Antriab auf eine kisinere umgeschaltet wird.

Des weiteren ist die Verzégerungsrampe die Vorgabe fir das zeitoptimale (weggetiihrie) Positionieren.
Es ist ratsam, eine Uberprufung des etrelchbaren Maximaiwertes der Verzogerung in der Applikation
vorzunahmen, wenn beide Magtichkeiten benatigt werden. in der Regel wird die f0r den erstgenannten
Fail (Umschaltung von hoher auf niedrige Drehzahl) ermiftelte steilste mogliche Rampe fur den zweiten
Fail {(das weggefihrie Positionieren) zu steil sein.
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¢) Parameter 12h, 1Ah

Die alternative Rampe, beschrieben durch die Parameter ‘18h’ (Beschleunigungsrampe - <852>) und
Farameter "1AD' {Verzégerungsrampe -<853>}, wird durch die Befahisequenz '43’, ‘01h, *12h' aktiviert.
Die Befahlsequenz ist verslanden worden, wenn das Quittungsbyte zurlickgesandet wurde, Es gibt die
Einschrankung, dalt die neuen Rampen erst nach Abschiull iner anstehenden Rampe akzeptiert werden.
Befindet sich der Motor in einer Rampe (Beschleunigen, Verzagermn oder Positionieren) und es wird
zweimal hintereinander versuchi, eine andere Rampenpaarung anzuwahien, so wird beim zweitenma!

die Fehlermeldung '40h' generiert. Der erste Versuch der Rampenprogrammisrung ist aber vom Automaten-antrich
verstandeén worden.

Die aiternative Rampe ist unwirksam bei wegoptimalem Positioniersn, ausgeltst durch die Befehie '07h. '03h'
und ‘04h {s. hierzu unter 2.3.8). Beim weggefihrien Positionieren, ausgeisst durch den Befehi ‘0BH',

ist die alternative Rampe ebenfalls nicht wirksam. Hier greift der Parameater ‘12h’ {«723>).

2.3.8 Positionierverfahren

Allgemeine Hinweise zum Positionieren und zu den implementienten Verfahren

Mit dem Autormatenantriel kdnnen zwei unterschiedliche Positionierverfahren ablaufen:

a) Wegoptimalas Positionieren

Dieses Verfahren wird angewendet bel nicht umdrehungsgeziéhlten Abldufen

Bei diesem Verfahren erfolgt keine Zahlung der Umdrehungen,

Bei Abschaltung des Soliweries (Pedal in Ruhetage) wird dar Mator bis auf 1500 U/min mit ger maximalen
systambedingten Verzdgerung abgebremst.

Unterhalb von 1500 U/min wird der Motor anhand einer zweiten Bremsramps (<099>, Adresse 13R)
gesteuert verzogert und die Maschine suf der Sollposition (Winkel y) stillgesetzt (positioniert).

Ausgeldst wird dieseg Verfahren durch die Befeble 01h, 02k, 03h und Q4h,

b} Zeitoptimales Positionieren
Dieses Varfahren wird angewendet bsi programmierten (umdrehungsgeziihlten) Abl%ufen

8chnellstmogliches, positionsgenaues Stillsetzen einer Maschine (sines Antrisbs) mit optimalem
Bremsmoment (Verzogerung) auf Sollposition.

Sollposition {Zisiposition): Maschine halt nach x Umdrehungen auf einem Winkel v in der Umdrehung x+1.

Es wird mit voller Drehzahl bis zurn Vorhalt (x-z) Umdrehungen) gefahren. Mit Erreichen des Vorhaltes
wird der Bremsvorgang mit optimaler Verzogenung gestartet.

Ausgeldst wird dieses Verfahren durch den Befehl OBh. Der Antrieb erhéli anschiieRend sinen Drehzahl-Soliwer
und es wird die Weglnerwachung gestariet. Bai laufender Wegbberwachung entschaidet der Antriet selbst.
wann die Verzégerung beginnen mu (Einknickpunkt). Dieser Einknickpunkt ist abhéngig von dem eingesteiiten
Wert des Parameters 723 {Adresse 12h) und der momentanen Istdrehzahl. Der Anttieh folgt gefdhrt dieser Rampe
(gleichitirmig verzégerte Bewegung) bis in seine gewtinschte Zielposition. In der Zieiposition hat er den program-
miarten Weg {Anzahl der Umdrahungen) zurackgelegt.

Wenn der Wert des Parameters 723 (Bremsverzogening - Adresse 12h) zu groft ist, kann der Antriet der
zugehdrigen Bremsrampe nicht mehr folgen. D.h. die Sollposition wird Uberfahren! Um das zu vermeiden,
wird eine Stgrungsmeldung (6Eh) generiert und der Antrieb wird ohne Position stillgesetzt.

Lie Standardwerte beider Parameter (723, 999) sind fur sinen weiten Bereich der Anwendungen ausreichend,
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2.3.9 Parameterliste P200SE (3z_900_7.HEX)
Nr. Funktion (Bedeutung) Ebens Einstali-
bereich
806 (DRZ) Drehzahl: Stufe 1 (min.) BC 30-640
6807 (DRZ) Drehzahl: Stufe 12 (max.) B,C 100-10000
608 (SN/DRZ) Schneiddrehzahl 1 B.C 30-250
718 (STBR) Stillstandsbremse-Taktung (0 = Bremse aus) B.C 0-100
722 {DRZAN) Beschieuhigungsrampe B.C 1-60
1 flach
50  steil
723 (DRZAB} Bremsrampe B,C 1-50
1 fiach
50  steil
804 (POS) Zahliposition for Umdrehungszéhiung B,.C 0-239
8B40 (TGTM) Kentrollzeit (Totmannzett) fir asynchrone B.C 0-1000
Kommunikation
841 (POS} Referenzposition 1 fir Synchronisation BC 0-239
842 (POS) Referenzposition 2 fur Synchronisation BC 0-239
8§43 (SONST) Anwendungsspezifische BC 0-255
Maschinenkennung
850 (DRZ} Maximale Motordrehzah! B.C 200-6000
851 (PRIDRZAB) Brermnsrampe fiir gezéhlte Néhte B.C
| steil
I fiach
852 (DRZAN} Beschleunigingsrarnpe 2 BC 1-260
1 flach
80 stell
853 (DRZAB) Bremsrampe 2 B,.C 1-250
1 flach
50  stei
884 (SONST) Auslaufverhalten bei Netz sus B.C
|  Abbremsen mit EMK
I Ausiauf ohne Bremsung
884 (REG) Proportional-Verstarkung der Drehzahlregelung B.C 1-80
{allgemein)
865 (REG) Integral-Verstérkung der Drehzahlregefung B.C 0-100
886 (REG) Proportional-Verstirkung des Lagereglars B.C 1-50
887 (REG) Differentiai-Varstarkung des Lagereglers B.C 1-100
889 (EINZ/REG) Zeit fur Lageregealung (0 = immer) B,C 0-1000
800 (REG) Properiional-Verstarkung des bergeordneten B,C 1-860
Lagereglers fir Stillstandsbremse
891 (REG) Proportionai-Verstarkung des untergeordneten B,C 0-50
Drehzahireglers fOr Stillstandsbremse
854 (REG) Laufrichtung von Moter und Istwertgebar B.C
i verschieden
. i gleich
897 (MOT) Variante MINI-Motor B,.C
{ fang
i kurz
898 {SONST) Poizahil des Motors B,C
" 4 Pole
i 6&Pole
214 (VERZ/BREN) Einschaltzeit flir Brenner vorn B.C 0-255
818 {EINZ/SAUG) Einschalizeit fir Fadensaugen B.C 0-255
997 (REG) Wicklungswiderstand des Motors [mQOhm] ~  B.C 1000-8800
908 (REG) KE-Konstante des Motors [Volt/100¢ U/min]  B,C 10-250
999 (REG/NVERZ} Verzogerung fir wegoptimiertes BLC 20-50
Positionieren
P200SE-DE 14
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Standard-
wert

200 Kl
1500 Ki
200 Kl
0 Ki.
45 Kl
45 Kl.
120 Kl
100 Kl
Q Kl
0 Kl
285 Kl
S000 I
| Kl.
10 “l.
20 Ki.
I Ki.
12 Ki.
el K.
20 K.
32 Kl
400 K,
25 Kl.
20 Kl
i Ki
1] Kl
H| Ki.
0 KL
0 Kl,
5000 KI.
g0 Kl
33 Kl

= L A N e
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2.3.105t6rungsmeldungen

a) Dbersicht

Code

30h - 4Fh
30n
31h
32h
33h
24h
35h
36h
37h
38h
39h
3Ah
3Bh
3Ch
3Dh
3th
3Fh

40h

41h - 4Fh

50h - FFh
50h
51h
52h
53h
54k
55h

56h

P200SE-DE

Bedeutung

Ubertragungsstérung

Time-Out-Slave abgelaufen (Befehlsstring unvollstandig)
Falscher Befehlscode

Framing- oder Parityerror

Checksumme stimmt nicht

Falsches Datum bei Abfragen

Kein Parameter programmierbar {Motorlauf)

Der Parameter ist nicht vorhanden

Falscher Parameterwert (aulerhalb des zulsssigen Bereichs)
EEPROM wird programmiert

Falsche Maschinendretzahl (aulierhalb des zuléssigen Beraichs)
Falsche Position

Waeg 10r das gefOh:te Positionieren ist zu kiein

Kein Reset des Positionszahiars moglich {Moterlauf}

In OT drehen nach Netz-Ein nicht erlaubt (SYMA einmal erkannt)
SYMA noch nicht sinmal erkannt (vgl. Befehl '04h")

Zielposition < 3 Inkr, von der Z&hlposition entfernt

2. mal versucht dieé Rampensteithsit umzuprogrammieren in giner
Beschieunigungs- oder Bremsphase {Rampe)

nicht belegt

Stérung im Autoematenantrieb
Netziiperwachung (Ausfall von 2 Netzhalbwellen)
Stérung Leigiungselektronik bei der Initiafisierung
KurzschluR i Motor

Netzspannung Aus arkannt

Stérung Leistungselektronik im Betrigh

Keine Inkrements

Motor blockiert

1§
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Code Bedeutung

57h Kommutierungsgeber nicht gesteckt

5B8h jstwartgaber nicht gestackt

58h gestorter Motarlauf (Solldrehzahi nicht efreicht)

5Ah nicht betegt

8Bh Regelalgorithmus ist gesperrt (kein Motarlauf)
5Ch - 88h nicht belegt

GAR EEPROM nicht programmiarbar

8Bh EEPROM fehlt

8Ch Master Reset durchgefiihrt

6Dh nicht belegt

8Eh Restweg fir die wegliberwachte gefihrie Verzégerungsrampe ist zu klein

6Fh Slave hat 5 verstimmelte Botschaften hinterginander empfangen

70h Totmannzeit ist abgelaufen (keine Kommunikation erfolgt vom Master im Totmannzeitraster)
7th - FFh nicht belegt

b} Kommunikations Stétungen (Dbertragungsstérungen)

Es werden unter dem Begriff Datum alle empfangenen Byles (Befehl, Daten, Checkbyte) verstanden,
wenn dies nicht anders beschrieben ist, '

30h Time-Out-Elave (alle Bafehla)
- Es wurde kein volisténdiger Datenframe innerhalb 10msec empfangen,
- Es wurde ein gQitigar Befehl gesendet, aber falsch verstenden
(z.Bsp. DAh gesendet und 0Bh verstanden)

31h Falscher Befehiscode (alle Befzhle)
- Es wurde ein nicht verstandliches Befehlbyte empfangen (z.Bsp. 1Ah)

3n Framing- oder Parityerror {zlle Befehig)
- Es wurde ein glitiges Datum gesendet, aber falsche Baudrate,
Anzahl der Daten- und/oder Stopbits
- Es wurde ein gilltiges Datum empfangen, aber falsche Paritat

33h Checksumme stimmt nicht (alle Befehle)
- Dasg herechnete Checkbyie gebildet aus dem Befehl und den weiteren Daten stimmt
nicht mit demn empfangenen Checkbyte Gberein.

34h Faisches Datum bei Abfragen (Befehle: 07h, 08h, 13h)
Es wird bei der Abfrage des Maschinenzustandss sin Datum >02h abgefragt.
Es wird bei der Abfrage der Parameterwerte eing Parameteradresse > 1Fh abgefragt,
Es wird versucht bei der Rempenumschaltung ein Datum > 1 zu programmieren.

35h Parameter nicht programmierbar {Befehl: 09f)
- Es wurde versucht wahrend des Motorlaufes einen Parameterwert zu programmieren.

38h Falsche Paramsternummer (Befshl: 08h)
- Es wurde versucht eine Parameteradresse > 1Fh zu programmieren.
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37h Falscher Parameterwart (Befehl. 09h)
- Der zu programmicrende Parameterwert liegt auterhalb des zugelassenen Wertebereichs.

38h EEPROM wird programmiert (Befehl: 08h) _
- Es wurde versuchi 2 oder mehr Paraméterwertd direkt bintereinander Zu programmieren.
Durch die Busy-Zeit des EEPROMSs und einen mdglichen Fehler bei dem
Verifytest ergibt sich der minimale Zeitabstand zwischen 2 zu programmierenden
Parametern zu 40 msee.

38h Ungaltige Sofldrehzahl (Befehle: 10h, 11h)
- Dig Solldrehzanl liegt auiderhalb des zugelassenen Wertebereichs
- Bei laufendem Motor versuchi die Drehrichtung zu dncern.
- Es wurde versucht eine andere Drehzahl aufzuschalten wahrend sich der Anirieb i der
wagliberwachten Verzégerungsrampe befindst

3Aah Faische Position (Befehle: 02k, 03h, 04h)
- E5 wurde versucht wahrend des Drehens in OT nach Netz-Ein einen Positionierbefeh!
Zu senden.
- Der Wert far die Zielposition ist » 233 geweasen.

3Bh Weg fiir das gefihrie Positionieren ist zu klein (Befehi: OBh)
- Der programmierte Vorhall ist kleiner als der momentane Stand des Positionzahiers.
« Es wurde versucht die Wegtiberwachung fiir eine Umdrehung (einmaliges Passieren
der Z&hlposition) 2u starten.

3ACh Kein Reset des Posifionszdhlers maglich (Befehl: 0Ah)
- £8 wurde versucht wahrend des Motorlaufes den Positionszahler zurGckzusetzan.
3bh in OT drehen nach Netz-Ein nicht erlaubt (Befehl; 0Sh)
~ Nach dern die Synchronisationsmarke einmal erkannt war, wurde srnaut versucht in
OT zu laufen,
3Eh Synchronisationsmarke noch nicht erkannt (Befehl: 04h, 06h)

- Es wurde versucht auf dem kilrzesten Weg eine Position anzufahren,
ohne daf} die Synchronistaionsmarke erstmalig erkannt war.

3Fh Zielposition < 3 Inkr. von der Zahlposition entfarnt (Bafehl; 0Bh)
- Ist die Zahlposition nicht mindestens 3 Inkremente von der anzufahrenden Zielposition
entfernt, kommt es zu dieser Storungsmeldung.

40h Es wurde zweimal versucht dis Rampensteiihelt umzuprogrammieren wihrend einer
Beschieunigungs- oder Bremsphase (Rampe, Bafehl: 13h)

¢) Stérungen im Automatenantrieh

50h Netzilberwachung
Netzspannung zu gering (30 V - 150 V)

51h Leistungsteil nach Netz Ein nicht batriebsbereit
Netzspannung < 130V

52h Erdschiufy

Der Motor cder die Motorzuleitung oder der Motorstecker hat i elner oder mehreren Phasen
einen Erdschiull.

54h Storabschaltung Leistungsteil
a) Uberstrom
Kurzschiufs im Motor oder in Motorzuleitungen oder im Motorstecker
b} Uberspannung
Netzspannung zu hoch {> 300 V) Motar beim Verzdgern berlastet
¢} Unterspannung
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55h

£6h

&7h

58h

Soh

BAh

6Bh

GCh

6Eh

8Fh

70h

P200SE-DE

istwerigeber liefert keine inkrements
a) lstwertgeber ist nicht gesteckt
b} Riemen ist nicht aulgelegt oder nicht gespannt

Maschine blockiert
Es wird kein Inkremerit vom [stwartgaber bei max. Motormoment erkannt.

Kommutisrungsgeber nicht gesteckt
Istwertgeber (Positionsgeber) nicht gesteckt
Der Motor ist Uberlastet bei Drehzahlen < 100 U/min

Der Automatenantrieb hat nach dem Verassen der programmiechnischien inilialisierung
den Regelaigorithmus nicht freigegeben.

Das EEPROM ist nicht programmierbar. Nach zwei intern durchgefiihrten arfolglosen
Programmierversuchen (Datenverify), ausgeldst durch eine Parameterverdnderung,

wird diese Storungsrmeldung generiert.

Es ist entweder kein EEPROM vorhanden oder das vorhandene EEPROM wird nicht erkannt
Der Automatenanyriel hat beim Auslesen der Parameter eine Verletzung der Plausibilita:
erkannt und eigenstandig ein Master-Reset ausgefthrt.

Das Auslesen der Parameter geschieht in der Initialisierung.

Die gewahlie Verzdgerungsrampe fir Wegaberwachung ist zu steil. Der Antrieb kann dieser
mit seinem maximalen Verzégerungsmoment der eingesteliten Rampe nicht folgen,

Der Autornatenantrisb (Slave) hat vom Obergeordneten Master 5. fur ihn nicht verwertbare,
Befahlssequenzen erhalien.

Die Zeitgrenze (Totmannzelt) for die Kommunikation (velistandigar String -> Befeh.
Daten und Checkbyte) vom Master zurm Slave ist tiberschritten.
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Technische Daten Automatenantrieb

Bemessungsdaten
Spannung

Frequenz

Strom (Antrish)
Strom (Steuerung)
Leistung {abgegeben)
Drehzahl
Drehmoment

Tragheitsmoment des Motors (Jmaol)
{ohne Riemenscheibe)

Betriebsart

Schutzart
isslationskiasse '

Schutzart Steuerung

Grenzwerte
Nennspannungsbereich
Dretizahl

Crehmorent (Beschleunigung)
Leistung (kurzzeitig)
Tragheitsmoment {Jmasch)

der Maschine, reduziert
auf die Motorwelle

Eingatzbedingungen

{Einbaulage senkrecht an der GerdteauBlenwand oder anders mit erzwungenier Konvekt.‘cn'

L

auf fralen Luftzutritt achten)
Umgebungstemperatur

Umgebungstemperatur
(mittlere Ober 24h)

Luftfeuchte (relativ)

230 V, sinphasig

50/60 Hz

S5CA

06 A

550 W

4200 U/min

1,28 Nm

7 kg em?

S5 (40% EDbeits =25 %)

Ausseizbetrieb mit elekirischer Bramsung,
relative Einschalidausr 40%, Spietdauer 2,5 8
(P40

£

1P20

180 - 240V +/- 10% einphasig
5000 Ufmin

8 Nm

1600W

10 kg em?

+3°Chis40°C

«35°C
85% bei 30° C

Gewichte Motor {ohne Riemanschaibe) 5,440 ky
Konsole mit Schrauben 1,150 kg
Steuerung 2,600 ky
Istwertgeber 0,240 kg
Rizmenscheibe (@58 - 2120mm} 0,172 kg - 0,320 kg
Riemenschutz 0,270 kg

Maie siehe 5.23 Abb.2 und Abb.3
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