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Benutzerhandbuch Vorwort

Vorwort

Dieses Handbuch soll den Betreiber bei der Bedienung des Antriebsverstarkers der Serie ED1
unterstiitzen. Der Inhalt dieses Handbuchs, einschlieBlich des Vorworts, der technischen
Bewertung, der VorsichtsmaRnahmen fiir die elektrische Planung, der Softwareeinstellung, des
Betriebs und der Fehlerbehebung, ist entsprechend dem Verfahren zur Konfiguration einer
Maschine angeordnet.

Dieses Handbuch sorgfiltig durchlesen, um den Antriebsverstarker der Serie ED1 korrekt zu
bedienen.
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Benutzerhandbuch Zulassungen

Zulassungen
EU-Richtlinien UL-Zulassung
EMV-Richtlinien Niederspannungsrichtlinien UL 61800-5-1
EN 61800-3: 2018 EN 61800-5-1: 2007+ A1:2017 CSA C22.2 Nr. 27417
IEC 61800-3: 2017 IEC 61800-5-1: 2007 + A1:2016
BS EN 61800-3: 2018 BS EN 61800-5-1: 2007; A1:
(Kategorie 03) 2017+A11: 2021
(PD2, QVC IlI)
ED1[]-[J[J-0422-1J-0 5
101z OO0 c P s
ED1[]-[J[J-2022-]J-JO
ED1[]-[1[1-5033-[1 -1 UL 61800-5-1

Ep1[-[101-7533-(101-010J

STO IEC 61508 Teile 1-7: 2010 Functional
(Sicher abgeschaltetes IEC 61800-5-2: 2016 Safety
Drehmoment) IEC 62061: 2015
1S0 13849-1: 2015 TOVRheinland
IEC 60204-1: 2016 (in Ausziigen) www.tuv.com
ID 0600000000

EU-Richtlinien Eidgenossische Kommunikationskommission
EMV-Richtlinien Niederspannungsrichtlinien Leitungsgebundene Gestrahlte Storaussendung
IEC / EN 61800-3: IEC / EN 61800-5-1:2007 Storaussendung ANSI C63.4-2014, FCC Teil 15
2004/A1:2012 (PD2, 0VC Il ANSI C63.4-2014, FCC Teil Unterabschnitt B, KDB174176
(Kategorie C3) 15 Unterabschnitt B, CISPR PUB. 22

KDB174176 CISPR PUB.

22

Esc-[101-01010 c €

Anmerkung:
EN = Europédische Norm

CE bezieht sich auf europdische Normen. (Verdffentlichung von harmonisierten Normen im
Rahmen der Harmonisierungsrechtsvorschriften der Union)

IEC: Internationale Elektrotechnische Kommission

UKCA: UK-Konformitat gepriift
Das Zertifikat und die Konformitatserklarung kénnen von der Website der HIWIN GmbH
heruntergeladen werden (hiwin.de).
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Benutzerhandbuch Allgemeine Vorsichtsmanahmen

Allgemeine VorsichtsmafRnahmen

Vor Verwendung des Produkts dieses Handbuch sorgfaltig durchlesen. HIWIN haftet nicht fiir
Schiaden, Unfille oder Verletzungen, die durch Nichtbeachtung der in diesem Handbuch
aufgefiihrten Installations- und Betriebsanweisungen verursacht werden.

Das Produkt nicht auseinander nehmen oder verdandern. Die Konstruktion des Produkts
wurde durch statische Berechnungen, Computersimulationen und praktische Tests
iiberpriift. HIWIN ist nicht verantwortlich fiir Schaden, Unfélle oder Verletzungen, die durch
die Demontage oder Modifikation durch den Benutzer verursacht werden.

Vor der Installation oder Verwendung des Produkts sicherstellen, dass es nicht beschadigt
ist. Sollten nach der Inspektion Schaden festgestellt werden, wenden Sie sich an HIWIN
oder an den ortlichen Vertriebspartner.

Die auf dem Produktetikett oder in den technischen Unterlagen vermerkten Spezifikationen
sorgféltig durchlesen. Das Produkt gemaR den Spezifikationen und den
Installationsanweisungen in diesem Handbuch installieren.

Sicherstellen, dass das Produkt mit der auf dem Produktetikett oder in den
Produktanforderungen angegebenen Stromversorgung verwendet wird. HIWIN ist nicht
verantwortlich fiir Schaden, Unfalle oder Verletzungen, die durch die Verwendung einer
falschen Stromversorgung verursacht werden.

Sicherstellen, dass das Produkt mit der Nennlast verwendet wird. HIWIN ist nicht
verantwortlich fiir Schaden, Unfille oder Verletzungen, die durch unsachgemaRen Gebrauch
verursacht werden.

Das Produkt keinen StoRen aussetzen. HIWIN ist nicht verantwortlich fiir Schaden, Unfalle
oder Verletzungen, die durch unsachgemaBen Gebrauch verursacht werden.

Tritt ein Fehler im Antriebsverstarker auf, das Kapitel 6 durchlesen und die Anweisungen
zur Fehlerbehebung befolgen. Sobald der Fehler behoben ist, den Antriebsverstarker wieder
einschalten.

Das Produkt nicht selbst reparieren, wenn es eine Fehlfunktion hat. Das Produkt kann nur
von einem qualifizierten Techniker von HIWIN repariert werden.

HIWIN bietet ein Jahr Garantie auf das Produkt. Die Garantie deckt keine Schaden ab, die durch
unsachgemaBen Gebrauch (die VorsichtsmaBnahmen und Anweisungen in diesem Handbuch
beachten) oder durch Naturkatastrophen verursacht wurden.
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Benutzerhandbuch

A\ VORSICHT!

Allgemeine Vorsichtsmanahmen

Antriebsverstarker mit Nenneingangsspannung 220 V oder 400 V:

Die maximale Umgebungstemperatur muss unter 45 °C liegen.

Das Produkt darf nur in einer Umgebung mit einem Verschmutzungsgrad von hdchstens 2
installiert werden.

Die Leistungsaufnahme der Regelung muss sein: 220 VAC, 1 A und Stufe 2.
Die Eingangsspannung betragt 240 VAC. Der Kurzschlussstrom muss unter 5000 A liegen.

Vor der Inspektion schalten das Gerat ausschalten und mindestens 15 Minuten abwarten.
Um einen Stromschlag zu vermeiden, mit einem Multimeter sicherstellen, dass die
Restspannung zwischen den Klemmen P und N auf 50 VDC oder weniger gesunken ist.

Der Kurzschlussschutz fiir interne Stromkreise unterstiitzt keinen Abzweigschutz. Die
Absicherung von Abzweigleitungen muss in Ubereinstimmung mit dem National Electrical
Code und allen zusatzlichen ortlichen Vorschriften erfolgen. Die nachfolgende Tabelle
listet die empfohlenen Sicherungen fiir die Haupteingangsleistung (L1, L2, L3) und die

Regelungseingangsleistung (L1C, L2C) des Antriebsverstarkers auf.

ED1[ J-[][]-0422 Littelfuse / JLLNO06.T ~ Klasse T 300V,6A
ED1[]-[][]-0522

ED1[J-[][]-1022 Littelfuse / JLLNO15.T  Klasse T 300V,15A
ED1[J-[][]-1222

ED1[]-[][]-2022 Littelfuse / JLLN050.T ~ Klasse T 300V,50 A
ED1[]-[ ][ ]-4032 Littelfuse / JLLNO70.V ~ Klasse T 300V,70 A
ED1[]-[][]-5033 Littelfuse / JLLS040.T  Klasse T 600V, 40 A
ED1[ J-[][]-7533 Littelfuse / JLLS060.T ~ Klasse T 600V, 60 A

Geeignet fiir Stromkreise mit einem maximalen symmetrischen Kurzschlussstrom von
5000 Aeff und maximal 240 V.

Der Grad des Motoriiberlastschutzes entspricht dem Prozentsatz des Volllaststroms.
(120 % des Volllaststroms)

Der Antriebsverstrker verfiigt iiber keinen Ubertemperaturschutz fiir den Motor.

Kupferleiter einer Nenntemperatur von 60/75 °C verwenden.

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA
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Benutzerhandbuch Sicherheitsvorkehrungen

Sicherheitsvorkehrungen

Dieses Handbuch vor der Installation, dem Transport, der Wartung und der Uberpriifung
sorgféltig durchlesen. Sicherstellen, dass das Produkt richtig verwendet wird.

Vor der Verwendung des Produkts die Informationen iiber elektromagnetische Felder (EM),
die Sicherheitshinweise und die entsprechenden VorsichtsmaBnahmen sorgfiltig
durchlesen.

Die Sicherheitshinweise in diesem Handbuch sind in "Gefahr", "Warnung", "Vorsicht" und
"Achtung” unterteilt.

Gefahr! Unmittelbare Gefahr!
Bei Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise sind schwere Verletzungen oder Tod die
Folge!

Warnung! Moglicherweise gefahrliche Situation!

Bei Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise drohen schwere Verletzungen oder Tod!

Vorsicht! Moglicherweise gefahrliche Situation!
Bei Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise besteht die Gefahr von mittleren bis leichten
Verletzungen!
Achtung! Maglicherweise gefahrliche Situation!
Bei Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise drohen Sachschéaden oder
Umweltverschmutzung!
A\ Gefahr!

Lebensgefahr und Verletzungsgefahr aufgrund von hoher Gehdusespannung durch
elektrischen Schlag!

Vor dem Einschalten und der Inbetriebnahme der Komponenten verbinden Sie den
Antriebverstarker mit dem Schutzleiter an den Erdungspunkten.

Ein sicherer Betrieb ist ausschlieBlich mit angeschlossenem Schutzleiter gewahrleistet.

Der Kupferquerschnitt von der Schutzleiterverbindung muss unter Beriicksichtigung der
geltenden Normen (z.B. IEC 60204-1, IEC 61800-5-1, ..) gewahlt werden.

Der Schutzleiter vom Antriebsverstarker muss ortsfest und dauerhaft an das
Versorgungsnetz angeschlossen sein.

Stellen Sie sicher, dass die Schutzleiterverbindung des gesamten Antriebs-/
Steuerungssystem niederohmig verbunden ist.

Montieren Sie die metallisch blanke Riickseite des Antriebsverstarkers elektrisch leitfahig
mit der Montageplatte des Schaltschranks.

Stellen Sie sicher, dass die Montageplatte niederohmig mit dem Schutzleitersystem
verbunden ist.

A\ Gefahr!
Taodlicher Stromschlag durch spannungsfiihrende Teile des Antriebverstarkers mit einer
Beriihrungsspannung von mehr als 50 V!

Im Fall einer Unterbrechung des Schutzleiters konnen hohe Ableitstrome zu einer
gefahrbringenden Spannung an leitfahigen/beriihrbaren Teilen der Maschine fiihren.

Stellen Sie sicher, dass der Antriebsverstéarker normgerecht geerdet ist.

Der Antriebsverstarker darf nur mit einem sicher verbundenen Schutzleitersystem
eingeschaltet und betrieben werden.

Im Betrieb des Steuerungs-/ Antriebssystems kdnnen applikationsabhéngige Ableitstrome
> 3,5 mA AC auftreten. Beachten Sie hierbei die notwendigen Manahmen der
Schutzleiterverbindung der geltenden Normen (z.B. IEC 60204-1, IEC 61800-5-1, ...).
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Benutzerhandbuch Sicherheitsvorkehrungen

A\ Gefahr!

Sicherstellen, dass der Antriebsverstarker ordnungsgemal geerdet ist. Dazu die PE-
Schiene im Schaltschrank als Bezugspotenzial verwenden.

Aus Sicherheitsgriinden eine niederohmige Erdung durchfiihren.

Die Stromleitung des Motors nicht vom Antriebsverstarker abziehen, wenn dieser noch
eingeschaltet ist, da sonst die Gefahr eines Stromschlags oder einer Beschadigung der
Kontakte besteht.

Keine spannungsfiihrenden Teile (Kontakte oder Gewindebolzen) innerhalb von 15 Minuten
nach dem Trennen des Antriebsverstarkers von der Stromversorgung beriihren. Aus
Sicherheitsgriinden empfehlen wir, die Spannung im Zwischenkreis nachzumessen und
abzuwarten, bis diese auf 50 VDC abgesunken ist.

Betrieb

A\ Warnung!

Keine Anschliisse oder inneren Teile des Gerats beriihren, wenn es eingeschaltet ist, da die
Gefahr eines Stromschlags besteht.

Keine Anschliisse und inneren Teile des Gerats innerhalb von fiinfzehn Minuten nach dem
Ausschalten beriihren, da sonst die Restspannung einen elektrischen Schlag verursachen
kann.

Die Verdrahtung nicht @ndern, wenn das Gerét eingeschaltet ist, da sonst die Gefahr eines
Stromschlags besteht.

Die Leitungen nicht beschadigen, keine iibermaBige Kraft ausiiben und keine schweren
Gegenstande auf die Leitungen stellen. Oder die Leitungen zwischen zwei Objekten
verwenden. Andernfalls kann es zu einem elektrischen Schlag oder Brand kommen.

O Achtung!

Das Gerdt nicht an Orten verwenden, an denen es Feuchtigkeit, korrosiven Materialien,
entflammbaren Gasen oder entflammbaren Materialien ausgesetzt ist.

Lagerung

A Warnung!

Das Produkt nicht an einem Ort lagern, der Wasser, Wassertropfen, schadlichen Gasen,
schédlichen Fliissigkeiten oder direktem Sonnenlicht ausgesetzt ist.

Transport

O Achtung!

Das Produkt vorsichtig bewegen, um Schaden zu vermeiden.
Keine liberméaRige Kraft auf das Produkt anwenden.

Die Produkte nicht stapeln, um Schaden zu vermeiden.
Aufstellort

O Achtung!

Das Produkt nicht an Orten mit hoher Umgebungstemperatur und hoher Luftfeuchtigkeit
oder an Orten installieren, die Staub, Eisen- oder Schneidpulver ausgesetzt sind.

Das Produkt an einem Ort mit der in dieser Anleitung angegebenen Umgebungstemperatur
installieren. Einen Liifter verwenden, wenn die Umgebungstemperatur zu hoch ist.

Das Produkt nicht an einem Ort installieren, der direktem Sonnenlicht ausgesetzt ist.

Das Produkt ist nicht tropfsicher oder wasserdicht. Das Produkt daher nicht im Freien oder
an Orten installieren oder betreiben, an denen es Wasser oder Fliissigkeiten ausgesetzt ist.

Das Produkt an einem Ort mit geringen Vibrationen installieren.
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Benutzerhandbuch Sicherheitsvorkehrungen

Der Motor erzeugt Warme, wenn er eine Zeit lang lauft. Ein Kiihigeblase verwenden oder
den Motor ausschalten, wenn er nicht in Betrieb ist, damit die Umgebungstemperatur
dessen Spezifikationen nicht iiberschreitet.

Installation

O Achtung!
Keine schweren Gegenstdnde auf das Produkt stellen, da dies zu Verletzungen fiihren
kann.

Darauf achten, dass keine Fremdkorper in das Produkt eindringen, da dies zu Branden
fiihren kann.

Das Produkt in der vorgeschriebenen Ausrichtung installieren, da es sonst zu Branden
kommen kann.

Starke Erschiitterungen des Gerats vermeiden, da dies zu Fehlfunktionen oder
Verletzungen fiihren kann.

Bei der Installation des Gerats dessen Gewicht beachten. Eine unsachgemaRe Installation
kann zu Schaden am Gerat fiihren.

Das Gerat auf einem nicht brennbaren Gegenstand installieren, z. B. Metall, um Feuer zu
vermeiden.

Verdrahtung

O Achtung!

Sicherstellen, dass die Verdrahtung ordnungsgemaR ausgefiihrt wird. Andernfalls kann es
zu Fehlfunktionen oder zum Durchbrennen des Produktes kommen. Es besteht die Gefahr
von Verletzungen oder Branden.

Die Peripheriegeréte, einschlieBlich der Regelung, miissen das gleiche
Stromversorgungssystem wie der Antriebsverstarker nutzen. Andernfalls konnte der
Spannungsunterschied zwischen den Gerdten und dem Antriebsverstarker zu einem
Durchbrennen fiihren.

Betrieb und Transport

O Achtung!
Die in der Produktspezifikation angegebene Stromversorgung verwenden, andernfalls kann
es zu Verletzungen oder Branden kommen.

Das Gerat kann nach Wiederherstellung der Stromversorgung pl6tzlich wieder in Betrieb
versetzt werden. Dem Gerét nicht zu nahe kommen.

De externe Verdrahtung fiir den Notaus einrichten, um den Motor jederzeit anhalten zu
konnen.

Wartung

A Warnung!

Das Produkt nicht auseinander nehmen oder verandern.

Wenn das Produkt eine Fehlfunktion aufweist, dieses nicht selbst reparieren, sondern
wenden Sie sich an HIWIN, um es reparieren zu lassen.
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Benutzerhandbuch Verwendungszweck

Verwendungszweck

Es liegt in der Verantwortung des Kunden, die Konformitat mit samtlichen Normen,
Gesetzen oder Vorschriften zu bestétigen, die gelten, wenn das HIWIN-Produkt in
Kombination mit anderen Produkten verwendet wird.

Der Betreiber muss bestatigen, dass das HIWIN-Produkt fiir die von ihm verwendeten
Anlagen, Maschinen und Geréte geeignet ist.

Wenden Sie sich an HIWIN, um festzustellen, ob die Verwendung in den folgenden
Anwendungen zuldssig ist. Wenn der Einsatz fiir die Anwendung geeignet ist, das Produkt
mit zusatzlichen Nennwerten und Spezifikationen verwenden und SicherheitsmaBnahmen
vorsehen, um die Gefahren im Falle eines Ausfalls zu minimieren.

- Verwendung im Freien, Verwendung bei moglicher chemischer Verunreinigung oder
elektrischer Storung oder Verwendung unter Bedingungen oder in Umgebungen, die nicht
in Produktkatalogen oder Handbiichern beschrieben sind.

- Steuerungssysteme fiir Kernenergie, Verbrennungssysteme, Eisenbahnsysteme,
Luftfahrtsysteme, Fahrzeugsysteme, medizinische Gerate, Vergniigungsmaschinen und
Anlagen, die gesonderten Branchen- oder Regierungsvorschriften unterliegen.

- Systeme, Maschinen und Geréte, die eine Gefahr fiir Leben oder Eigentum darstellen
konnen.

- Systeme, die ein hohes MaR an Zuverladssigkeit erfordern, wie z. B. Systeme zur
Versorgung mit Gas, Wasser oder Strom oder Systeme, die 24 Stunden am Tag in Betrieb
sind.

- Andere Systeme, die ein dhnlich hohes MaR an Sicherheit erfordern.

Das Produkt niemals fiir eine Anwendung verwenden, die eine ernsthafte Gefahr fiir Leben
oder Eigentum darstellt, ohne vorher sicherzustellen, dass das System so ausgelegt ist,
dass es das erforderliche Sicherheitsniveau mit Gefahrenhinweisen und Redundanzen
gewdhrleistet, und dass das HIWIN-Produkt ordnungsgemaR ausgelegt und installiert ist.

Die in den Produktkatalogen und Handbiichern beschriebenen Schaltungsbeispiele und
sonstigen Anwendungsbeispiele dienen als Referenz. Die Funktionstiichtigkeit und
Sicherheit der tatsachlich zu verwendenden Geréate und Anlagen iiberpriifen, bevor das
Produkt verwendet wird.

Alle Verwendungsverbote und Vorsichtsmanahmen durchlesen und umsetzen, und das
HIWIN-Produkt ordnungsgemaB verwenden, um zufallige Schadigungen Dritter zu
vermeiden.
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Nummer

1,2,3

6,7

10

11

12

Benutzerhandbuch

Servomotor der Serie E1

Die Modellbeschreibung des Servomotors der Serie EM1 befindet sich in Tabelle 1.1. Fiir
detaillierte Motorparameter zur Bewertung der Maschinenkonstruktion den Katalog des

Servomotors EM1 verwenden.

Tabelle 1.1: Bestellcode fiir den Servomotor EM1 (AC)
1 2 3 - 4 - 5 - 6 7 -

Servomotor der Baureihe E1:
EM1

Nenndrehzahl/Maximaldrehzahl (U/min)
A:  2.000/3.000
C: 3.000/6.000
D:  2.000/5.000

Tragheit:
M:  Mittlere Tragheit

Nennleistungsabgabe:

05: 50W

10: 100W
20: 200w
40: 400W

75: 750 W

1K: 1,000 W
TA: 1,200W
2K: 2,000W

AC-Spannung:
2. 220V
4: 400V

Bremse:

0:  Ohne Bremse
B:  Mit Bremse

Serieller Geber:
E: 23 Bit inkrementell (Batterie ist nicht erforderlich.)
F: 23 Bit Multiturn-Absolutwert (Batterie ist erforderlich)

Reserviert:

0: Standard
1:  Angepasst

Wellentyp:

A:  Vollwelle/ ohne Dichtung

B:  Vollwelle/ mit Dichtung

C:  Mit Passfedernut/ ohne Dichtung
D:  Mit Passfedernut/ mit Dichtung

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA
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FITWIN.  Benutzerhandbuch Antriebsverstarker der Serie E1

2 Antriebsverstarker der Serie E1

2.1 Modellbeschreibung des Antriebsverstarkers

2141 Typenschild

HIWIN MIKROSYSTEM CORP.

Model number ——— Model No : ED18-VN-7533-01-00
P/N : FDOOOMD39100 c €
+ XXXXXXXXXXXXX_XX
SN ' - ——— Approvals
Input/output voltage 1 INPUT OUTPUT
— Voltage ~ 380-480VAC  480VAC max.
Phase -
— Phase 3@ 32
Rated input/output current — slateg-c :J[i Arms fj/-: Arms/38.75 Apk
ax.
Input/output frequency — | Freq. 50/60Hz 0-333Hz

A WARNING * RISK OF ELECTRIC SHOCK. DO NOT TOUCH
DRIVE UNIT AND WIRING WITHIN 15MIN .
AFTER POWER OFF.
& CAUTION  * DO NOT TOUCH HEATSINK. MAY CAUSE BURN.
 READ THE USER MANUAL BEFORE

OPERATION. E}%
USE PROPER GROUNDING TECHNIQUES. =

No.6, Jingke Central Rd., Precision Machinery Park, Taichung 40852, Taiwan MADE IN TAIWAN
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Nummer

1,2,3

7,8

10

11

12

13,14

Benutzerhandbuch Antriebsverstarker der Serie E1

2.1.2 Erklarung des Modells

Die Modellbeschreibung der Antriebsverstarker der Serie ED1 findet sich in der folgenden
Tabelle. Die detaillierten Funktionen des Antriebsverstarkers finden sich in diesem Handbuch.

Tabelle 2.1: Bestellnummer ED1

1 2 3 4 = 5 6 = 7 8 9 10

Antriebsverstarker der Baureihe E1:
ED1

Typ
S:  Standard
F:  Feldbus

Regelungsschnittstelle:
V. Spannungsbefehl und Impuls

E:  EtherCAT

H: mega-ulink (fiir HIMC-Bewegungssteuerung oder API/MPI-Bibliothek)
L:  MECHATROLINK Il

P:  PROFINET

Besondere Funktion:

G:  Gantry
N:  Keine besondere Funktion

Nennleistung:
04: 400W
05: 500 W
10: TkW
12: 1,2kwW
20: 2kw
40: 4kwW
50: S5kW
75: 7,5kW

AC-Phase:
2:  Einphasig/dreiphasig (fiir 400-W/500-W/1-kW/1,2-kW/2-kW-Modell)
3:  Dreiphasig (fiir 4-kW/5-kW/7,5-kW-Modell)

AC-Strom:
2: 110 V/220 V (100 VAC ~ 240 VAC)
3: 400V (380 VAC ~ 480 VAC)

Anwendbare Kategorie:
0: AC,LM,DMund TM

A:  NurAC
T. GT
Reserviert:

1:  Sicherheitsgenehmigung der STO-Funktion

Reserviert

Anmerkung:

11 12 - 13

Antriebsverstarker Modell-Nr. 12 Ziffern (ED1[_J-[_][J[_][]-[][]-[_]0): STO-Funktion ohne

Sicherheitsgenehmigung.

Antriebsverstarker Modell-Nr. 14 Ziffern (ED1[_J-[ ][] J[ -1 J-[J1-[][]): STO-Funktion

mit Sicherheitsgenehmigung.

Die Kommunikationseinstellungen und Details zum Feldbus-Antriebsverstarker (ED1F-E)

sind im Handbuch zu den EtherCAT (CoE) Kommunikationsbhefehlen der

Antriebsverstarker der Serie E1 beschrieben.

Die Kommunikationseinstellungen und Details zum Feldbus-Antriebsverstarker (ED1F-L)
sind im MECHATROLINK-11I-Kommunikationshandbuch fiir Antriebsverstarker der Serie

E1 beschrieben.

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA
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Antriebsverstarker der Serie E1

Die Einstellungen und Einzelheiten zum Antriebsverstarker mit Gantry-Funktion (ED1[ J-
[[]G) sind im Benutzerhandbuch fiir das Gantry-Regelungssystem der Antriebsverstarker
der Baureihe E1 beschrieben.

400-V-Antriebsverstarker (ED1[_][ ][ ][ ][ ]][]3) und Antriebsverstarker mit Gantry-Funktion
(ED1[][]G) unterstiitzen nur Thunder 1.6.11.0 oder spatere Versionen.
Ist die 10. Stelle = 2 werden die folgenden Antriebe unterstiitzt:

400 W/500 W/1 kW/1,2 kW/2 kW/4 kW. Ist die 10. Stelle = 3 werden die folgenden Antriebe
unterstiitzt: 5 kW ~ 7,5 kW

Die Konfigurationsdiagramme der Antriebsverstarker und Kabel sind wie folgt dargestellt.

Standard-Antriebsverstarker

Anmerkung:

(@ Control signal cable
{OpSional)

@) Ganiry commumication cable
{Optional)

Feldbus-Antriebsverstarker

I—I @ Ganiry communication cable
{OpSonal)

Der Anschluss der Gantry-Kommunikationsleitung fiir den Feldbus-Antriebsverstarker befindet
sich auf der Oberseite des Antriebsverstarkers.

Die optionalen Kabel und Zubehorteile sind in der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt.

() USB-

Kommunikationsleitung

@ STO-Leitung

(3) Regelungssignal-

leitung

(@) Gantry-

Kommunikationsleitung

© Bremswiderstand

Feldbus-

Kommunikationsleitung

Antriebsverstarker der Serie ED1

Antriebsverstarker und PC verbinden.

Antriebsverstarker und die STO-
Sicherheitsvorrichtung verbinden.

Den Standard-Antriebsverstarker tiber
CN6 verbinden.

Den Feldbus-Antriebsverstarker iiber
CNG6 verbinden.

Zwei Antriebsverstarker, die beide die
Gantry-Funktion unterstiitzen, iiber
CNB8 verbinden.

Den externen Bremswiderstand mit
den Klemmen B1 und B3 des
Antriebsverstarkers verbinden.

Den Antriebsverstarker und den Host-
Controller oder sonstige
Antriebsverstarker iber CN9
verbinden.

051700800366

HEOOEJ6DHO000

HEOOEJ6DA300

HEOOEJ6DC300

HEOOEJ6DDO000

050100700001

050100700004

920200500007

ED1-01-4-DE-2403-MA

Lange 1,8 m

Lange 3 m

Standard 50-polig,
Lange 3 m.

Feldbus 36-polig,
Lange 3 m.

Lange 0,5m

68 Ohm/100 W

190 Ohm/1000 W

Lange 0,2 m
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Anmerkung:

Die Gantry-Kommunikationsleitung wird nur fiir Antriebsverstarker verwendet, die die
Gantry-Funktion unterstiitzen (ED1[ ]-[]G).

Die Feldbus-Kommunikationsleitung wird fiir Feldbus-Antriebsverstarker (ED1F) verwendet,
die Kommunikation {iber EtherCAT, mega-ulink oder PROFINET unterstiitzen. Mit dem
Kommunikationsformat MECHATROLINK-III kann sie nicht verwendet werden.

2.2.1 Servomotor (AC)

Dieser Abschnitt nimmt Bezug auf den Servomotor der Baureihe HIWIN EM1. Die Baureihe EM1
lasst sich fiir den Betrieb direkt mit dem Antriebsverstarker verbinden. Auch die vollstandig
geschlossene Regelung wird unterstiitzt. Handelt es sich bei dem externen Geber der
vollstandig geschlossenen Regelung um eine digitale TTL, kann diese direkt mit dem
Antriebsverstarker verbunden werden. Handelt es sich beim externen Geber um einen
Analoggeber vom Typ BiSS-C oder EnDat, ist ein Excellent Smart Cube (ESC) erforderlich.

Servomotor der Serie EM1 Vollstandig geschlossener Regelkreis: EM1-Motor + externer
Geber (digitale TTL)
BRI, TEREE
5 £f
= AT
T @uss dcation cable @Uss fcagicn etk
- {Optional) frtard
e @ STO caide —= (@ STO cabie
il ptional) {Optional)
(I {
=]
. @ signal cable —a (@ Control signal cable
dIi 1= fOptional) (Opti
-
As | A @) Ganiry commumication cable [—= @ Caniry communication cable
; Optional) (Optional)
() Motor power cable S L @ Molor power cable ‘ ‘ . .
Tor motar () et Esieneion callilie for servo motor Ehicolr "“gwlt—ﬁﬁ'“jh,
v el il s el
o
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Antriebsverstarker der Serie E1

Vollstandig geschlossener Regelkreis: EM1-Motor + externer Geber (analog, BiSS-C, EnDat); ESC

erforderlich.

Anmerkung:

&7
L
i
L
o

(@ USB communication cable

{Optionsal)
@ STO cable
{Opiional)

® Control signal cable
{Optional)

@ Ganlry communicztion cable

{Optional)
®ES

= @

smeoder cormmrmumicsadion calle

® Excellent Smart Cube (ESC)

ESC encoder exiension cable
{full-closed loop})

Bei Verwendung eines Antriebsverstarkers fiir AC (ED1[ ]-[][[]-[][[]22-A[]]) unterstiitzt der
interne Geber des vollstandig geschlossenen Regelkreises nur AC-Servomotoren der Baureihe

EM1.

Die Leitungen zur Kombination von Antriebsverstarker und Motor sind in der folgenden Tabelle

aufgefiihrt.

(5) Geber-
Verlangerungsleitung fiir
Servomotor

(5) Geber-

Verlangerungsleitung fiir
vollstandig
geschlossenen
Regelkreis

(5) ESC-Geber
Kommunikationsleitung

(&) Excellent Smart Cube
(ESC)

(@) Verlingerungsleitung
des ESC-Gebers

Motor-Stromleitung
fiir den Servomotor

Antriebsverstarker der Serie ED1

Das Motorgeberende iiber
CN7 mit dem

Antriebsverstarker verbinden.

Den Kommunikations-
anschluss fiir den ESC-Geber
tiber CN7 mit dem

Antriebsverstarker verbinden.

Die Kommunikationsleitung
des ESC-Gebers und die
Verlangerungsleitung des
ESC-Gebers verbinden.

Das Ende des Motorgebers
mit dem Anschluss fiir den
ESC-Geber verbinden.

Die Stromleitung des Motors
tiber CN2 mit dem

Antriebsverstarker verbinden.

HVE23IAB[ ][ ]MB

HVE23AAB[ ][ JMB

HE00817DR[]00

HEOOEJUDA[]00

FD000SCSSS01

HVPS04AB[ ][ JMB

ED1-01-4-DE-2403-MA

Fiir Motoren von 50 W ~
750 W, in Reihe,
inkrementell.

Fiir Motor 50 W ~ 750 W
Motor in Reihe absolut
(mit Batteriefach).

Motoren von 50 W ~
750 W geeignet fiir
vollstandig
geschlossenen
Regelkreis.

ESC-SS-S01

Die Leitung nach dem

Geberformat auswahlen.

Fiir Motoren von 50 W ~
750 W ohne
Bremsleitung.
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® Regenerative resistor
(Optional)

Benutzerhandbuch Antriebsverstarker der Serie E1

HVPS06AB[ ][ [MB  Fiir Motoren von 50 W ~
750 W mit Bremsleitung.

Anmerkung:

[] oder [ ][] steht fiir die Leitungslange. Die Teile-Nr. entsprechend der Leitungslange
ausfiillen.

Weitere Informationen zu den Servomotoren und Leitung unter 16.1.1 und 16.1.2.

Die zuldssigen Kombinationen von Antriebsverstarkern und Servomotoren sind in der
nachstehenden Tabelle aufgefiihrt.

EM1-[]-[]-05-2 50 W ED1(0-(J[0-0422-A]
EM1-[J-(]-10-2 100 W

EM1-[-[]-20-2 200 W

EM1-[]-[]-40-2 400W

EM1-[]-[]-752 750 W ED1[-[J[0-1022-A[]
EM1-[J-[]-1K-2 kW

EM1-[]-[]-1A-2 1,2 kw ED1[J-[1[-2022-A[]
EM1-[]-[]-2K-2 2kW

2.2.2  Linearmotor (LM)

Die Leitung des Linearmotors hdngt vom Geberformat ab. Handelt es sich beim Geber um eine digitale TTL,
so kann er direkt mit dem Antriebsverstarker verbunden werden. Ein Excellent Smart Cube (ESC) wird mit
einem thermischen Sensor (PTC) oder einem der folgenden Signale als Feedbacksignal des Linearmotors
erforderlich.

Analoges (sin/cos) Geber-Signal
EnDat-Geber
BiSS-C-Geber

Digitales Hallsignal (Verwendung mit analogem oder digitalem Geber)

Digitaler TTL-Geber (ESC nicht erforderlich) Analoger Geber, BiSS-C, EnDat-Geber (ESC
erforderlich)

HIWIN. ETWIN.
ET ET
B
@ USB communication cable @ USB communication cable
(Optional) (Optional)
@ STO cable : " @ STO cable
(Optional) (® Regenerative resistor (Optional)

(Optional)

———& (3 Control signal cable
(Optional)

—8 (3 Control signal cable
(Optional)

Motor power cable
for linear motor

@ Gantry communication cable
(Optional)

[ (@ Gantry communication cable
(Optional) Motor power cable
for linear motor

n M
= ———#& (® Excellent Smart Cube (ESC)
“;L’*J

| —

|
W N,

I
%— [—=& (@ ESC encoder extension cable
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Anmerkung:
Weitere Informationen zu ESC sind im Kapitel 3 beschrieben.

Die Leitungen zur Kombination von Antriebsverstarker und Motor sind in der folgenden Tabelle
aufgefiihrt.

(5) Geber- Das Motorgeberende iiber ~ HEOOEJ6DF[ ]00 Fiir den digitalen, linearen
Verlangerungsleitung ~ CN7 mit dem Renishaw-Geber (weibliche
fiir den Linearmotor Antriebsverstarker Kupfersaule)

verbinden.

HE00817EK[]00 Fiir den digitalen, linearen
Renishaw-Geber
(Schraubanschluss)

HEOOEJ6DB[ |00 Die Leitung hat offene Enden.

(5) ESC-Geber Den HEOOEJUDA[]00 -
Kommunikationsleitung Kommunikationsanschluss

fiir den ESC-Geber iiber CN7

mit dem Antriebsverstarker

verbinden.

(®) Excellent Smart Die Kommunikationsleitung  FDO00SCSSS01  ESC-SS-SO01

Cube (ESC) des ESC-Gebers und die
Verldngerungsleitung des FDOOOSCANSO1  ESC-AN-SO1
ESC-Gebers verbinden.
Das Ende des Motorgebers - Die Leitung nach dem
Verlangerungsleitung ~ mit dem Anschluss fiir den Geberformat auswahlen.
des ESC-Gebers ESC-Geber verbinden.
Motor-Stromleitung Die Stromleitung des Motors - Siehe auch die
fiir den Linearmotor tiber CN2 mit dem Beschreibungen fiir
Antriebsverstarker Linearmotoren im Katalog.
verbinden.
Anmerkung:

[] steht fiir die Leitungslange. Die Teile-Nr. entsprechend der Leitungslange ausfiillen.
Informationen zu den Leitungen sind in den Abschnitten 16.1.3 und 16.1.4 beschrieben.

Die maximale Geschwindigkeit, die von den einzelnen Geberaufldsungen bei Verwendung eines
linearen, digitalen Gebers unterstiitzt wird, ist in der folgenden Tabelle aufgefiihrt.

50 nm 1m/s
0,1 um 2m/s
0,5 um 10 m/s
1pm 20 m/s

2.2.3 Direktantriebsmotor (DM)
Direktantriebsmotor (DM) mit inkrementellem Feedbacksystem

Ein Excellent Smart Cube (ESC) wird mit einem thermischen Sensor (PTC) oder einem der
folgenden Signale als Feedbacksignal des Direktantriebmotors erforderlich.

Analoges (sin/cos) Geber-Signal

Digitales Hallsignal (optional)

ESC ist erforderlich.
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@ USB communication cable
(Optional)
@ STO cable

® Regenerative resistor (Optional)

(Optional)

® Control signal cable
(Optional)

@ Gantry communication cable
Motor power cable (Optional)
for direct drive motor @

® Excellent Smart Cube (ESC)

U WU —a (9 ESC encoder extension cable

Anmerkung:

Bei Verwendung eines HIWIN Direktantriebsmotors mit inkrementellem Feedbacksystem wird
im Allgemeinen ESC-AN oder ESC-SS verwendet. Weitere Informationen sind im Kapitel 3
beschrieben.

Die Leitungen zur Kombination von Antriebsverstarker und Motor sind in der folgenden Tabelle
aufgefiihrt.

(5) ESC-Geber Den HEOOEJUDA[]00 -
Kommunikationsleitung Kommunikationsanschluss

fiir den ESC-Geber iiber CN7

mit dem Antriebsverstarker

verbinden.

(&) Excellent Smart Die Kommunikationsleitung ~ FD0O00SCSSS01  ESC-SS-S01

Cube (ESC) des ESC-Gebers und die
Verlingerungsleitung des FDOOOSCANSO1 ~ ESC-AN-S01
ESC-Gebers verbinden.
(@) Verlingerungs- Das Ende des Motorgebers - Die Leitung nach dem
leitung des ESC-Gebers mit dem Anschluss fiir den Geberformat auswahlen.
ESC-Geber verbinden.
Motor-Stromleitung Die Stromleitung des Motors HE00841001[ ][] Fiir Direktantriebsmotor ohne
fir den tiber CN2 mit dem Bremskabel.
Direktantriebsmotor Antriebsverstarker
verbinden.
Anmerkung:

[[] oder [ ][] steht fiir die Leitungsldnge. Die Teile-Nr. entsprechend der Leitungsldnge
ausfiillen.

Informationen zu den Leitungen sind in den Abschnitten 16.1.1 und 16.1.4 beschrieben.
Direktantriebsmotor (DM) mit absolutem Feedbacksystem

Bei Verwendung eines HIWIN-Direktantriebsmotors mit absolutem Feedbacksystem ist kein
Excellent Smart Cube (ESC) erforderlich. Die Leitungsanordung entspricht jener der
Servomotoren und es kdnnen die folgenden Feedbacksignale unterstiitzt werden:

Serielles Signal 19 Bit/Umdrehung (DM[][ ][ ]-A)
Serielles Signal 20 Bit/Umdrehung (DM[][][]-B)
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ESC ist erforderlich.

@ USB communication cable
(Optional)

@ STO cable
(Optional)

® Regenerative resistor
(Optional)

& () Control signal cable
(Optional)

-8 (@ Gantry communication cable
Motor power cable (Optional)

for direct drive motor

Anmerkung:
Bei Verwendung eines HIWIN Direktantriebsmotors mit absolutem Feedbacksystem ist ESC
nicht erforderlich.
Die Standardwerte von Pt308 und Pt316 werden geandert. In der Standardeinstellung von
Pt002 wird ein Singleturn-Absolutwertgeber verwendet. In der Standardeinstellung von
Pt009 ist die Error-Map-Funktion aktiviert.

Die Leitungen zur Kombination von Antriebsverstarker und Motor sind in der folgenden Tabelle
aufgefiihrt.

(5) Geber- Das Motorgeberende HVE23IAB[ ][ JMB  Fiir den HIWIN
Verlangerungsleitung  iiber CN7 mit dem Direktantriebsmotor mit

fiir den Antriebsverstarker absolutem Feedbacksystem
Direktantriebsmotor verbinden. seriell, inkrementell.

Motor- Die Stromleitung des HVPSO04AB[ ][ JMB  Fiir HIWIN-Direktantriebsmotor
Stromleitung fiirden  Motors tiber CN2 mit mit absolutem Feedbacksystem
Direktantriebsmotor ~ dem Antriebsverstarker ohne Bremsleitung.

verbinden.

Anmerkung:

][] steht fiir die Leitungslange. Die Teile-Nr. entsprechend der Leitungslange ausfiillen.
Informationen zu den Leitungen sind in den Abschnitten 16.1.1 und 16.1.2 beschrieben.

DMN21-A ED1[]-[](71-04[1[]
DMN22-A

DMN42-A
DMN44-A
DMYA3-B

DMYAS5-B
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DMN71-B ED1[]-J01-10010]
DMN93-B

DMY44-B
DMY48-B
DMY63-B
DMY65-B
DMY68-B

DMYAA-B

2.2.4  Torquemotor (TM)

Ein Excellent Smart Cube (ESC) wird mit einem thermischen Sensor (PTC) oder einem der
folgenden Signale als Feedbacksignal des Direktantriebmotors erforderlich.

Analoges (sin/cos) Geber-Signal
EnDat-Geber
BiSS-C-Geber

Digitales Hallsignal

ESC ist erforderlich.

@ USB communication cable
(Optional)

@ STO cable
(Optional)

(® Regenerative resistor
(Optional)

& (3 Control signal cable
(Optional)

@ Gantry communication cable
Motor power cable (Optional)
for direct drive motor @

# (6 Excellent Smart Cube (ESC)

; —a& (9 ESC encoder extension cable

Anmerkung:

Bei Verwendung des HIWIN TMRW-Torquemotors miissen die Betreiber in der Regel den Geber
selbst installieren.

Weitere Informationen zu ESC sind im Kapitel 3 beschrieben.
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Die Leitungen zur Kombination von Antriebsverstarker und Motor sind in der folgenden Tabelle
aufgefiihrt.

(5) ESC-Geber Den HEOOEJUDA[]00
Kommunikationsleitung Kommunikationsanschluss

fiir den ESC-Geber {iber

CN7 mit dem

Antriebsverstarker

verbinden.
@ Excellent Smart Die FD000SCSSS01 ESC-SS-S01
Cube (ESC) Kommunikationsleitung

des ESC-Gebers und die FDOOOSCANSO1 ESC-AN-S01
Verldngerungsleitung des

ESC-Gebers verbinden.
(@) Verlingerungs- Das Ende des Motorgebers - Die Leitung nach dem
leitung des ESC-Gebers mit dem Anschluss fiir den Geberformat auswahlen.
ESC-Geber verbinden.
Motor-Stromleitung  Die Stromleitung des HE00841001[ ][] Fiir Direktantriebsmotor ohne
fir den Motors iiber CN2 mit dem Bremskabel.
Direktantriebsmotor Antriebsverstarker
verbinden.

Anmerkung:
][] steht fiir die Leitungslange. Die Teile-Nr. entsprechend der Leitungslénge ausfiillen.
Informationen zu den Leitungen sind in den Abschnitten 16.1.1 und 16.1.4 beschrieben.

2.2.5 Motorstrom und Antriebsverstarkersstrom

Der Dauerstrom und der Spitzenstrom eines Motors diirfen den Ausgangsstrom des
angeschlossenen Antriebsverstarkers nicht iiberschreiten. Andernfalls ist der Motor nicht in der
Lage, seine Nennkraft zu erzeugen. Die richtige Antriebsverstarkerleistung ist in der folgenden
Tabelle beschrieben.

Antriebsverstéarker > Antriebsverstarker > Der Motor ist in der Lage, die Nennkraft (Drehmoment) und

Motor Motor die Momentankraft (Drehmoment) entsprechend seiner
Spezifikation zu erzeugen. Diese Kombination wird
vorgeschlagen.

Antriebsverstéarker > Antriebsverstarker < Der Motor ist in der Lage, die Nennkraft (das Drehmoment)

Motor Motor zu erzeugen, aber nicht in der Lage, die Momentankraft (das
Drehmoment) entsprechend seiner Spezifikation zu
erzeugen. Folgende Kombination konnte je nach den
Betriebsbedingungen der Nutzer verwendet werden.

Antriebsverstarker < Antriebsverstarker < Diese Kombination wird nicht empfohlen. Einen
Motor Motor Antriebsverstarker groferer Ausgangsleistung verwenden.

Hinweis
Vor der Auswahl des Motors muss der Aquivalentstrom (Strom bei Beschleunigung, Strom
bei konstanter Geschwindigkeit, Strom bei Verzogerung und durchschnittlicher Strom bei
Verweilzeit) der Bewegung berechnet werden. Er muss niedriger sein als der Dauerstrom
des Motors und des Antriebsverstarkers, um sicherzustellen, dass die durchschnittliche
Lastrate unter 100 % liegt.

Der maximale Strom bei Beschleunigung und Verzogerung muss niedriger sein als der
Spitzenstrom von Motor und Antriebsverstarker, damit die erforderliche Beschleunigung
und Verzogerung erreicht werden konnen.

Fiir die Auswahl des Motors und die Berechnung des Ersatzstroms und des Maximalstroms
die offizielle Website der HIWIN GmbH aufrufen. Auf Support klicken und Calculation
auswdbhlen.
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2.2.6 Betriebsspannung von Antriebsverstarker und Motor

Die Eingangsspannung des Hauptstromkreises wird in eine DC-Bus-Spannung umgewandelt. Bei
der Auswahl eines geeigneten Motors sollte der Betreiber darauf achten, ob die aus der
Eingangsspannung umgewandelte DC-Bus-Spannung iiber der Betriebsspannung des Motors
liegt. Dadurch wird vermieden, dass die Eingangsspannung den Isolationswiderstand des
Motors zerstort und zu einem Durchbrennen fiihrt.

DC-Bus-Spannung= Eingangsspannung des Hauptkreises des Antriebsverstarkers x 1,414

110 V/220 V Eingangsleistung (ED1[]-[ ][ J-[1[1[]2)

100 ~ 120 VAC 141,4 ~169,7 VDC unter 60 VDC

200 ~ 240 VAC 282,8 ~339,3VDC unter 184 VDC

400 V Eingangsleistung (ED1[_J-[ ][ J-[][]33)

380 ~ 400 VAC 537,3 ~ 565,6 VDC unter 435 VDC
460 ~ 480 VAC 650,4 ~ 678,7VDC unter 460 VDC
Anmerkung:

Die maximale Motorbetriebsspannung sind den "Technischen Informationen fiir
Linearmotoren” und den "Technischen Informationen fiir Torquemotoren und
Direktantriebsmotoren” zu entnehmen, die von der offiziellen Website heruntergeladen werden
konnen.

Die Energie, die fiir den Antrieb des Motors verwendet wird, wird in den Antriebsverstarker
zuriickgespeist, wenn der Motor abbremst. Wenn die zuriickgespeiste Energie die Kapazitat der
Kondensatoren des Antriebsverstarkers iibersteigt, sollte ein Bremswiderstand installiert
werden, um den Antriebsverstarker durch Absorption der zusatzlichen Energie zu schiitzen. Der
Bremswiderstand wird haufig fiir Bewegungen mit hoher Last oder auf der Z-Achse benétigt. Ob
ein Bremswiderstand eingebaut werden muss, hangt hauptsachlich von der Last und den
Betriebsbedingungen ab. Die Betreiber kdnnen anhand des nachstehenden Verfahrens
feststellen, ob ein Bremswiderstand in ihren Anwendungen installiert werden sollte.

Berechnung der Bremsenergie, die beim Abbremsen des Motors erzeugt wird.

m ist die Gesamtmasse der beweglichen Teile (das Gesamtgewicht von Forcer und Last;
kg).
V ist die Hochstgeschwindigkeit (m/s).

1
E_dec (Die Bremsenergie beim Abbremsen; Joule) = (E) X (m X V2)

Berechnen der vom Motor verbrauchten Energie.

Kf ist die Kraftkonstante des Motors (N/Arms).

T_decel ist die Verzdgerungszeit (s).

F ist die Kraft, die der Motor zum Abbremsen (N) benétigt.
a ist die Abbremsung (m/s?).

R ist der Motorwiderstand (Leitung zu Leitung).
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F=mxa

3 F
P_motor (Watt) = (Z) x R X (Ef X \/E) z

E_motor (Joule) = P_motor X T_decel

Berechnen der erzeugten Bremsenergie.

Ezuriickgespeist (Die erzeugte Bremsenergie) = Egec — Emotor
Berechnen der vom Antriebsverstarker aufgenommenen Energie.
C ist die Kapazitat des Antriebsverstarkers (uF).

V_regen ist die Bremsspannung (370 VDC).

V_mains ist die Eingangsspannung (220 VAC).

Weapazitat (Die vom Antriebsverstirker aufgenommene Energie)

1
= E X C X [Vrzegen - (1,414 x Vmains)z]

Priifen, ob ein Bremswiderstand eingebaut werden muss.

Wenn E_returned > W_Kapazitat, muss ein Bremswiderstand (eingebaut oder extern)
verwendet werden.

Eregen (Die Energie beim Abbremsen) = EZurUckgespeist — Wiapazitit
. . . Eregen
Ppuise (Die Leistung beim Abbremsen) = ——
Tdecel
. Vrzegen
R (Bremswiderstand) = ——
pulse

Wenn der Bremswiderstand iiberhitzt oder die Riickspeiseenergie zu grof ist, den
Bremswiderstand an sich oder dessen Anschluss d@ndern. Der parallel geschaltete
Widerstand darf den zuldssigen Mindestwiderstand nicht unterschreiten.

Informationen zu den eingebauten Bremswiderstanden und Kondensatoren der
Antriebsverstarker der Serie ED1 sind Tabelle 4.1 und Tabelle 4.2 zu entnehmen.
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Der Excellent Smart Cube (ESC) wandelt motorseitige Signale, wie z. B. Gebersignale, Signale
von Temperatursensoren, Hallsignale, etc. in ein serielles Kommunikationsformat fiir
Antriebsverstarker der Baureihe E1 um. Erlduterungen zu den Modellen des Excellent Smart
Cube (ESC) sind in der nachstehenden Tabelle beschrieben.
Hinweis

Bei Verwendung eines HIWIN Servomotors der Serie EM1 ist kein ESC erforderlich.

Der ESC ist nicht erforderlich, wenn der Servomotor der Serie EM1 mit digitalem Signal und
vollstandig geschlossener Regelung verwendet wird.

Der ESC-SS ist erforderlich, wenn der Servomotor der Serie EM1 mit einem Analogsignal
oder einem seriellen Signal in vollstandig geschlossener Regelung verwendet wird.

Informationen zu den Kabeln sind im Abschnitt 16.1.4 beschrieben.

Der ESC sollte in einem Schaltschrank oder in einer Maschine installiert werden. Er ist zu
erden.

3.1.1 Typenschild

Abb. 3.1: Typenschild ESC

HIWIN MIKROSYSTEM CORP.

Smart Cube
Input voltage/current Input: 5V ==1A C

Product model | Model: ESC-AN-S01 E4E

Product serial number | S/N: 018120000-0001 ys%
Mo.6, Jingke Central Rd., Precision Machinery Park, E .

Taichung 40852, Taiwan MADE IN TAIWAN

3.1.2 Erklarung des Modells

Tabelle 3.1: Bestellcode ESC
Nummer 1 2 3 4 5 6 7 8

Excellent Smart Cube (ESC) der Baureihe E1

1,2,3
Y ESC: Excellent Smart Cube
4,5 Signalart des Gebers:
AN: Analoger Geber
Temperatursensorsignal (TS) und digitale Hallsensorfunktion werden
unterstiitzt.
SS:  Zwei serielle Geber, ein analoger Geber und ein digitaler Geber (fiir Dual-Loop)
Temperatursensorsignal (TS) und digitale Hallsensorfunktion werden
unterstiitzt.
6,7,8 S01: Standard
Hinweis

ESC unterstiitzt EnDat 2.1/2.2 oder BiSS-C serielle Geber.
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Die Abmessungen des Excellent Smart Cube (ESC) sind im Folgenden dargestellt.

93
814

(114.26 )
103.26
7

[T [

| Sevan e ) Svaerem

3.3.1 Klemmensymbole und Klemmennamen

Die Klemmen fiir den Anschluss des Excellent Smart Cube (ESC) und des Antriebsverstarkers
der Serie ED1 sind in der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt.

Comm. Kommunikationsanschluss fiir ~ Kommunikationsanschluss fiir
Excellent Smart Cube (ESC) Excellent Smart Cube (ESC) und
Antriebsverstarker der Serie
ED1.

Die Klemmen fiir den Anschluss von Excellent Smart Cube (ESC) und Motor sind in der
nachstehenden Tabelle aufgefiihrt.

Geber Anschlussport fiir Geber Anschlussmdglichkeit fiir
Motorgeber und Excellent Smart
Cube (ESC).
TS Anschlussmaglichkeit fiir Fiir das Temperatursensorsignal
Temperatursensor des Motors (HIWIN-Linearmotor)

Die Klemmen fiir das Position-Trigger-Ausgangssignal des Excellent Smart Cube (ESC) sind in
der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt.

PT Position-Trigger-Ausgangssignal Das Position-Trigger-
Ausgangssignal kann an die
Gerate des Benutzers
ausgegeben werden.
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3.3.2 Pin-Definition
Modell: ESC-AN

Der ESC-AN Excellent Smart Cube (ESC) ist erforderlich, wenn der Motor mit analogem Geber,
digitalem Hallsensor und Temperatursensor verwendet wird.

Abb. 3.2: Pin-Definition ESC-AN
ESC end, 3 rows, 26 PIN, female

(000000000 )
15\ 00000000 0w

2 O0000000 jw
Encoder

1 SIN Analoger inkrementeller Signaleingang: SIN+
2 C0S Analoger inkrementeller Signaleingang: COS+
3 REF Analogsignal-Referenzpunkteingang: REF+
4 +5VE Geber-Leistungsabgabe
5 +5VE Geber-Leistungsabgabe
6 K.A K.A
7 KA K.A
8 HallU Eingang fiir digitalen Hallsensor: U
9 Hall W Eingang fiir digitalen Hallsensor: W
10 /SIN Analoger inkrementeller Signaleingang: SIN-
11 /COS Analoger inkrementeller Signaleingang: COS-
12 /REF Analogsignal-Referenzpunkteingang: REF-
13 SG Signalmasse
14 SG Signalmasse
15 Innenschirm Innenschirm
16 K.A K.A
17 KA K.A
18 Hall v Eingang fiir digitalen Hallsensor: V
19 SG Signalmasse
20 SG Signalmasse
21 SG Signalmasse
22 SG Signalmasse
23 SG Signalmasse
24 SG Signalmasse
25 TS Eingang fiir Temperatursensor: TS+ (HIWIN DM)
26 /TS Eingang fiir Temperatursensor: TS- (HIWIN DM)

Modell: ESC-SS

Der ESC-SS Excellent Smart Cube (ESC) ist erforderlich, wenn der Motor mit analogem Geber,
digitalem Geber, seriellem Geber (EnDat oder BiSS-C), digitalem Hallsensor und
Temperatursensor verwendet wird. Weitere Informationen sind unter Abb. 3.2 beschrieben.
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1 SIN

2 CcoS

3 REF,
ENC_IND,
DATA2

4 +5VE

5 +5VE

6 CLK2

7 ERR, CLK1

8 HallU

9 Hall W

10 /SIN

11 /COS

12 /REF,
/ ENC_IND,
/DATA2

13 SG

14 SG

15  Innenschirm

16 /CLK2

17 JERR,
/CLK1

18 Hall v

19 ENC_A

20 /ENC_A

21 ENC_B

22 /ENC_B

Antriebsverstarker der Serie ED1

Analoger inkrementeller Signaleingang:
SIN+

Analoger inkrementeller Signaleingang:
COS+

Analogsignal-Referenzpunkteingang:
REF+

Digitaler Signalreferenzpunkteingang:
Index+

Zweiter serieller Signaleingang: DATA2+
Geber-Leistungsabgabe
Geber-Leistungsabgabe

Alarmsignaleingang des digitalen Gebers:
ERR +

Zweiter serieller Taktsignaleingang:
CLK2+

Eingang erstes serielles Signal Uhr:
CLK1+

Digitaler Hallsensor-Signaleingang: U
Digitaler Hallsensor-Signaleingang: W
Analoger inkrementeller Signaleingang:

SIN-

Analoger inkrementeller Signaleingang:
Cos-

Analogsignal-Referenzpunkteingang: REF-

Digitaler Signalreferenzpunkteingang:
Index-

Zweiter serieller Signaleingang: DATA2-
Signalmasse
Signalmasse
Innenschirm

Zweiter serieller Taktsignaleingang:
CLK2-

Alarmsignaleingang des digitalen Gebers:
ERR -

Eingang erstes serielles Signal Uhr: CLK1-

Digitaler Hallsensor-Signaleingang: V

Digitaler Inkrementalsignaleingang: A+
Digitaler Inkrementalsignaleingang: A-
Digitaler Inkrementalsignaleingang: B+

Digitaler Inkrementalsignaleingang: B-

ED1-01-4-DE-2403-MA

Excellent Smart Cube (ESC)

Abhéngig vom Gebertyp des Motors
Wenn nur ein serieller Geber
verwendet wird, hat DATA2 keine
Funktion.

Leistung fiir Geber

Leistung fiir Geber

Abhéangig vom Gebertyp des Motors
Wenn nur ein serieller Geber
verwendet wird, hat CLK2 keine
Funktion.

Wenn nur ein serielles Signal
verwendet wird, wird CLK1 zuerst
verwendet.

Der digitale Inkrementalgeber kann
mit dem ERR-Signal verwendet
werden.

Kann mit digitalen oder analogen Gebern
verwendet werden

Kann mit digitalen oder analogen Gebern
verwendet werden

Abhangig vom Geber des Motors.

Wird nur ein serieller Geber
verwendet, hat /DATA2 keine
Funktion.

Abhangig vom Geber des Motors.
Wird nur ein serieller Geber
verwendet, hat /CLK2 keine Funktion.

Wird nur ein serielles Signal
verwendet, wird /CLK1 zuerst
verwendet.

Der digitale Inkrementalgeber kann
mit dem ERR-Signal verwendet
werden.

Kann mit digitalen oder analogen Gebern
verwendet werden
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23 REF2 Erster serieller Signaleingang: DATA1+ Wird nur ein serielles Signal verwendet,
ENC_IND2 Analogsignal_Referenzpunk‘teingang: wird dieses zuerst verwendet.
DATA1 REF2+
Digitaler Signalreferenzpunkteingang:
Index2+
24 /REF2 Erster serieller Signaleingang: DATA1- Wird nur ein serielles Signal verwendet,
/ENC_IND2 Analogsignal_Referenzpunk‘teingang: wird dieses zuerst verwendet.

/DATA1 REF2-
Digitaler Signalreferenzpunkteingang:

Index2-
25 TS Temperatursensorsignaleingang: TS+ Fiir HIWIN-Direktantriebsmotor mit
(HIWIN DM) inkrementellem Feedbacksystem
26 /TS Temperatursensorsignaleingang: TS- Fiir HIWIN-Direktantriebsmotor mit
(HIWIN DM) inkrementellem Feedbacksystem

Anschluss an den Antriebsverstarker

ESC end, 3 rows, 15 PIN, male

1 +5VDC +5 V Eingangsleistung

2 ENC_Z+ Digitaler Differentialsignaleingang: Z+
3 ENC_B+ Digitaler Differentialsignaleingang: B+
4 ENC_A+ Digitaler Differentialsignaleingang: A+
5 PS+ Serielles Signal des Gebers: PS+

6 SG Signalmasse

7 ENC_zZ- Digitaler Differentialsignaleingang: Z-
8 ENC_B- Digitaler Differentialsignaleingang: B-
9 ENC_A- Digitaler Differentialsignaleingang: A-
10 PS Serielles Signal des Gebers: PS

1 Innenschirm Innenschirm

12 Innenschirm Innenschirm

13 D.N.C. Nicht anschlieRen.

14 RX Serielles Kommunikationssignal

15 TX Serielles Kommunikationssignal
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Excellent Smart Cube (ESC)

Sobald der Excellent Smart Cube (ESC) an den Antriebsverstarker angeschlossen ist, zeigt die
Statusanzeige am ESC den aktuellen Status an.

Anzeige
Griin blinkend
Durchgehend griin

Durchgehend rot

Status

Fehler.

3.5.1 ESC-Hardware

Maximale +50V +5%/650 mA

Ausgangsspannung/

Strom (DC)

Unterstiitzter Digitaler Hall- Analoges Inkrementalsignal

Signaltyp Sensor

Hall U/V/W SIN/COS/Referenz

Maximale 2 kHz 1 MHz

Signalbandbreite (Mindestmultiplikationsfaktor:
4 Mal)"
(Maximaler
Multiplikationsfaktor: 4096
Mal)

Maximale
Datenldnge

Format des
Eingangssignals

Thermischer
Motorschutz (TS)
Betriebstemperatur
Lagertemperatur

IP-Stufe

Antriebsverstarker der Serie ED1

5VCMOS/TTL  Differenzsignal (RS-422)

0,4Vss ~1,2Vss

Digitales
Inkrementalsignal

A/B/Index

4 MHz

Differentialsignal
(RS-422)
SVTTL

ESC wird nicht durch den Antriebsverstarker eingestellt.

Die Einstellung ist abgeschlossen. Der ESC ist in Betrieb.

Absoluter Typ

BiSS-C Tamagawa EnDat
2,1/22

5 MHz 5 MHz 4 MHz

= = 64 Bit

Differentialsignal (RS-485)

Unterstiitzt Temperatursensoren mit positivem Temperaturkoeffizienten (PTC) Thermistor

0 °C bis +45 °C
-20 °C bis +65 °C

IP20

ED1-01-4-DE-2403-MA
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Hinweis
Ein Multiplikationsfaktor sollte ein Vielfaches von 4 sein.
Die Zahllange des Verfahrwegs darf nicht mehr als 32 Bit betragen. Wenn die Auflésung

beispielsweise 1 nm/Count betragt, kann der Gesamtverfahrweg nicht mehr als 4,29 m
betragen.

3.5.2 ESC-Kabel

Informationen zu den Kabeln des ESC sind im Abschnitt 16.1.4 beschrieben. Mochte der
Betreiber selbst ein Geber-Kommunikationskabel oder ein Geber-Verlangerungskabel herstellen,
miissen die Drahte der Kabel den in der ndchsten Tabelle angegebenen Spezifikationen
entsprechen.

ESC-Geber- Die Kabelldnge (Entfernung zum Antriebsverstarker) muss weniger als 3 Meter
Kommunika- betragen.
tionskabel Betriebsreichweite innerhalb von 3 Metern

Die AuBendurchmesser der Drahte auf der Stromversorgungsseite (+5 V, GND)
miissen AWG24 sein (der Leitungswiderstand muss unter 84,2 Ohm/km liegen). Die
AuBendurchmesser der Drahte auf der Signalseite miissen AWG28 sein.

Betriebsabstand zwischen 4 und 15 Metern

Die AuBendurchmesser der Drahte auf der Stromversorgungsseite (+5 V, GND)
miissen AWG18 sein (der Leitungswiderstand muss unter 21 Ohm/km liegen). Die
AuBendurchmesser der Dréhte auf der Signalseite miissen AWG28 sein.

ESC-Geber- Betriebsreichweite innerhalb von 3 Metern
\k/etr)lalngerungs— Der AuBendurchmesser der Drihte auf der Stromversorgungsseite (+5 V, GND) muss
Elilz AWG24 sein (der Leitungswiderstand muss unter 84,2 Ohm/km liegen). Die

AuBendurchmesser der Dréhte auf der Signalseite miissen AWG28 sein.
Betriebsabstand zwischen 5 und 15 Metern
Der AuRendurchmesser der Drahte auf der Stromversorgungsseite (+5 V, GND) muss
AWG18 sein (der Leitungswiderstand muss unter 21 Ohm/km liegen). Die
AuBendurchmesser der Dréahte auf der Signalseite miissen AWG28 sein.

Hinweis

Bei Anwendungen mit zwei Stromkreisen sollte die Leitungslange nicht langer als 5 m sein,
da dies zu einem Spannungsabfall fiihren und die Leistung des Gebers beeintrachtigen
kann.

Die Lange der Geber-Kommunikationsleitung und der Geber-Verlangerungsleitung sollte
nicht langer als 18 Meter sein, da dies zu einem Spannungsabfall fiihren und die Leistung
des Gebers beeintrachtigen kann.

3.5.3 Empfohlene Gebermarken und Modellnummern

In diesem Abschnitt sind Vorschldge fiir Gebermarken und Modellnummern aufgefiihrt, die mit
dem ESC funktionieren.

Signalart: Analog (SIN/COS)

RENISHAW RGH41A, RGH41B

RSF Elektronik MS15, MS82

Signalart: EnDat 2,1/2,2

HEIDENHAIN ECN113, ECN125, ECN225, EQN437, LC483, ECI1319

RSF Elektronik MC15
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Signalart: BiSS-C

RENISHAW RA26BAA104B99A, RGH24Z50D00A, LAT11DAA2DOKAT0DFO0,
LA11DCA2DOKAT0DAQO

GIVI AGMM1A528VB1VM02/S

FAGOR SAB-50-170-5-A

YUHENG OPTICS JFT-10B-640C3, JFT-40B-620C3, JKN-2C-H20-26PB-G3.6~14BL,

PTN-1-100A-26F-GO5BL

411 Abmessungen

Die Abmessungen und Positionen der Montagebohrungen der Antriebsverstarker der Serie E1
(Standard und Feldbus) sind in den Abschnitten 4.1.1.1 und 4.1.1.2aufgefiihrt. Die
Abmessungen sind in Millimetern (mm) angegeben. Der Durchmesser der Montagedffnung
betragt 5 mm.

4.1.1.1 Standard-Modelle
Die Modellnummer des Standard-Antriebsverstarkers ist ED1S.

Antriebsverstarker 400 W/500 W (Standard)

Abb. 4.1: Abmessungen des Antriebsverstarkers 400 W/500 W (Standard)
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Gewicht: 1,1 kg
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Antriebsverstarker 1 kW/1,2 kW (Standard)

Abb. 4.2: Abmessungen des Antriebsverstarkers 1 kW/1,2 kW (Standard)
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Gewicht: 1,6 kg

Antriebsverstarker 2 kW (Standard)

Abb. 4.3: Abmessungen des 2-kW-Antriebsverstérkers (Standard)

203

-
e[ NCEEEEETD
[0 D00Doooos0dRER008R000D

( I —, 00860 —
0 n /00000880AE80GR0
|~ = Uo| //Booooosspuouounn |
75 (75) 190

e 1

T J?/ _———

) 00000000000000000000 |

m
3

oo}
oaf
oop

168
159 403

2388888

I==a

& . " U000pppoooooooooooo0D f

= a7 U

r'"
=

6 63203

Gewicht: 1,9 kg
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Antriebsverstarker 4 kW (Standard)

Abb. 4.4: Abmessungen des 4-kW-Antriebsverstarkers (Standard)
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Gewicht: 3,4 kg

4.1.1.2 Feldbus-Modelle
Die Modellnummer des Feldbus-Antriebsverstarkers ist EDTF.

Antriebsverstarker 400 W/500 W (Feldbus)

Abb. 4.5: Abmessungen des Antriebsverstarkers 400 W/500 W (Feldbus)
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Gewicht: 1,1 kg
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Antriebsverstarker 1 kW/1,2 kW (Feldbus)

Abb. 4.6: Abmessungen des Antriebsverstarkers 1 kW/1,2 kW (Feldbus)
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Gewicht: 1,6 kW

2-kW-Antriebsverstarker (Feldbus)

Abb. 4.7: Abmessungen des 2-kW-Antriebsverstarkers (Feldbus)
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Gewicht: 1,9 kg
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4-kW-Antriebsverstarker (Feldbus)

Abb. 4.8: Abmessungen des 4-kW-Antriebsverstarkers (Feldbus)

aﬂaﬂana@
0008080000 Uﬂﬂuﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂg |

(75) 232.5

1

220
211 0.3

Gewicht: 3,4 kg

4.1.2 Installation

Wird der Antriebsverstarker in einen Schaltschrank installiert, sicherstellen, dass er mit
leitenden Schrauben montiert wird. Fiir die Erdung des Antriebsverstarkers iiber den
Schaltschrank miissen die isolierenden Materialien, wie z. B. Farbe, auf der Kontaktflache des
Schaltschranks entfernt werden. Betrégt die Eingangsleistung des Antriebsverstarkers 220 V,
muss der Erdungswiderstand weniger als 50 Q betragen; wenn die Eingangsleistung des
Antriebsverstarkers 110 V betréagt, muss der Erdungswiderstand weniger als 100 Q betragen.
Die Ansaug- und Entliiftungsbohrung des Antriebsverstarkers darf nicht behindert werden. Den
Antriebsverstarker in der angegebenen Ausrichtung installieren, da es sonst zu Fehlfunktionen
kommen kann.

Abb. 4.9: Richtige und falsche Montagerichtungen

Top

Bottom

Um eine gute Kiihlung und Zirkulation zu gewahrleisten, muss ein ausreichender Abstand
zwischen dem Antriebsverstarker und den angrenzenden Gegenstanden oder Umlenkblechen
gegeben sein. Werden mehrere Antriebsverstarker installiert, muss der Abstand zwischen zwei
Antriebsverstarkern mindestens 20 mm betragen. Einen Liifter im Schaltschrank installieren, um
die Warmeabfuhr zu erleichtern.
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Abb. 4.10: Installation von mehreren Antriebsverstarkern

50mm
or above

L

50mm 50mm
or above Aty or above .
50mm
or above Aiir flow
4.1.3 Leistungsspezifikation
Tabelle 4.1: Antriebsverstarker 110 V/220 V
Eingangs-  Einphasige Nennspannung  AC 100 ~ 120 Vrms, 50 ~ 60 Hz
leistung  Haupt- (Leitung zu AC 200 ~ 240 Vrms, 50 ~ 60 Hz
leistung Leitung)
Nennstrom 2,9 38 6,58 11,1
(Amp)
Dreiphasige ~ Nennspannung  Ac 200 ~ 240 Vims , 50 ~ 60 Hz
Haupt- (Leitung zu
leistung Leitung)
Nennstrom 1,46 2,1 33 578
(Amp)
Regelleistung 1@/AC 100 ~ 120 Vrms, 50 ~ 60 Hz
1 @/AC 200 ~ 240 Vrms, 50 ~ 60 Hz
Einschaltstrom der 14,2 14,2 23,4 23,4
Hauptleistung
(Apk)
Einschaltstrom der 17,7 17,7 17,7 17,7
Regelungsleistung
(Apk)
Ableitstrom (mAmp)** 0,65 0,65 0,65 0,65
Ausgangsl Phase Spannung 3 @/AC 240 Vrms max.
eistung
Maximale Nennleistung (W) 400 500 1k 1,2k
Spitzenstrom (Amp) 10 10 23,3 23,3
Nennstrom (Amp) 2,5 3 5,6 9
Daten zum Leistungsverlust <40 <40 <80 <80
PWM-Modulationsfrequenz 16 kHz 8 kHz

Dynamische Bremse

Antriebsverstarker der Serie ED1

Eingebauter dynamischer Bremskreis

Technische Daten

Control box

AC 200 ~
240 Vrms,
50 ~ 60 Hz

11,1

11,3

24,0

17,7

0,67

2k
42
12 (9)*

<160

400 W/500 W: kein eingebauter dynamischer Bremswiderstand

Verzogerungszeit des Relais: 20 ms

ED1-01-4-DE-2403-MA
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Eingebauter Widerstand fiir dynamische
Bremse

Schutz der Bremswiderstand
Bremsenergie

Eingebauter
Bremswiderstand

Leistung Kapazitt [uF]

Schutz des
Bremswiderstands aktiviert

Schutz des
Bremswiderstands
deaktiviert
Uberspannungsschutz

Umwelt Betriebstemperatur

Gewicht (kg)

Technische Daten

= 10 Ohm/10 W 27 Ohm/40
W

400 W/500 W:

Ohne eingebauten Bremswiderstand
Bei Bedarf mit einem externen Bremswiderstand verbinden.

1kW/1,2 KW/2 KW/4 kKW:

Mit eingebautem Bremswiderstand. Anschluss an externen Bremswiderstand zur Erh6hung
der Bremskapazitat.

= 40 Ohm/40 W 12 0hm/60 W 13 Ohm/
120W
820 1.410 2.240 3.280

+HV >370VDC

+HV <360 VDC

390 VDC

0 ~45°C
(45 ~ 50 °C sind zuldssig, wenn ein gedrosselter Wert angesetzt wird. Siehe Abschnitt 4.5)

1,1 1,1 1,6 1,6 1,9 34

* Bei 1-phasiger 200 V AC an 240 V AC Stromversorgung den Antriebsverstarker bei 75 %
(9 Aeff) oder weniger effektivem Lastverhéltnis betreiben.

** |m Betrieb des Steuerungs-/ Antriebssystems kdnnen applikationsabhéngig Ableitstrome

> 3,5 mA AC auftreten
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4.2.1 Abmessungen

Die Abmessungen und Positionen der Montagebohrungen der Antriebsverstarker der Serie E1
(Standard und Feldbus) sind in den Abschnitten 4.2.1.1 und 4.2.1.2aufgefiihrt. Die
Abmessungen sind in Millimetern (mm) angegeben. Der Durchmesser der Montage6ffnung
betragt 6 mm.

4.2.1.1 Standard-Modelle
Die Modellnummer des Standard-Antriebsverstarkers ist ED1S.

Antriebsverstarker 5 kW (Standard)

Abb. 4.11: Abmessungen des 5-kW-Antriebsverstarkers (Standard)
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Gewicht: 4,0 kg

Antriebsverstarker 7,5 kW (Standard)

Abb. 4.12: Abmessungen des 7,5-kW-Antriebsverstarkers (Standard)
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Gewicht: 5,3 kg
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4.2.1.2 Feldbus-Modelle
Die Modellnummer des Feldbus-Antriebsverstarkers ist EDTF.

5-kW-Antriebsverstarker (Feldbus)

Abb. 4.13: Abmessungen des 5-kW-Antriebsverstarkers (Feldbus)
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7,5-kW-Antriebsverstarker (Feldbus)

Abb. 4.14: Abmessungen des 7,5-kW-Antriebsverstarkers (Feldbus)
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Gewicht: 5,3 kg
4.2.2 Installation

Wird der Antriebsverstarker in einen Schaltschrank installiert, sicherstellen, dass er mit
leitenden Schrauben montiert wird. Fiir die Erdung des Antriebsverstarkers iiber den
Schaltschrank miissen die isolierenden Materialien, wie z. B. Farbe, auf der Kontaktflache des
Schaltschranks entfernt werden. Betradgt die Eingangsleistung des Antriebsverstarkers 400 V,
sollte der Erdungswiderstandswert weniger als 10 Q betragen. Die Ansaug- und
Entliftungsbhohrung des Antriebsverstarkers darf nicht behindert werden. Den
Antriebsverstarker in der angegebenen Ausrichtung installieren, da es sonst zu Fehlfunktionen
kommen kann.

ED1-01-4-DE-2403-MA
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Abb. 4.15: Richtige und falsche Montagerichtungen

Um eine gute Kiihlung und Zirkulation zu gewahrleisten, muss ein ausreichender Abstand
zwischen dem Antriebsverstarker und den angrenzenden Gegenstanden oder Umlenkblechen
gegeben sein. Werden mehrere Antriebsverstarker installiert, muss der Abstand zwischen zwei
Antriebsverstarkern mindestens 20 mm betragen. Einen Liifter im Schaltschrank installieren, um

die Warmeabfuhr zu erleichtern.

Abb. 4.16: Installation von mehreren Antriebsverstarkern
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4.2.3 Leistungsspezifikation

Tabelle 4.2: 400-V-Antriebsverstarker

Eingangsleistung Dreiphasige ~ Nennspannung AC 380 ~ 480 Vrms, 50~60 Hz
Hauptleistung (Leitung zu Leitung)

Nennstrom (Amp) 12,6 17,6
Einschaltstrom 50
(Apk)
Regelleistung DC 24 V+15%,2 A
Ableitstrom (mAmp)* 0,38 0,41
Ausgangsleistung Phase Spannung 3 @ /AC 480 Vrms max.
Maximale Nennleistung (W) 5k 75k
Spitzenstrom (Amp) 42 85
Nennstrom (Amp) 16 27,4
Daten zum Leistungsverlust (W) <250 < 525
PWM-Modulationsfrequenz 8 kHz
Dynamische Bremse Eingebauter dynamischer Bremskreis

Kein eingebauter dynamischer
Bremswiderstand

Verzogerungszeit des Relais: 20 ms

Niedrigster zuldssiger Wert fiir externe Dynamik - 10 Ohm
Bremswiderstand

Schutz der Bremswiderstand 5 kW:
Bremsenergie Mit eingebautem Bremswiderstand.

Anschluss an externen Bremswiderstand zur
Erhdhung der Bremskapazitit.

7,5 kW:
Ohne eingebauten Bremswiderstand.

Bei Bedarf an einen externen
Bremswiderstand anschlieRen.

Eingebauter Bremswiderstand 27 0hm/180 W =
Leistung Kapazitat [uF] 560 840
AC 380V  Schutz des +HV > 620 VDC
Bremswiderstands
aktiviert
Schutz des +HV < 600 VDC
Bremswiderstands
deaktiviert
AC480V  Schutz des +HV > 770 VDC
Bremswiderstands
aktiviert
Schutz des +HV < 755 VDC
Bremswiderstands
deaktiviert
Uberspannungsschutz 800 VDC
Umwelt Betriebstemperatur 0~40°C
Gewicht (kg) 4,0 53

* Im Betrieb des Steuerungs-/ Antriebssystems kdnnen applikationsabhéngig Ableitstrome
> 3,5 mA AC auftreten
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Die allgemeinen Spezifikationen zu den Antriebsverstarkern der Serie ED1 sind in der folgenden
Tabelle beschrieben.

Tabelle 4.3: ED1 Allgemeine Spezifikationen der Antriebsverstarker

Kiihlverfahren Liifterkiihlung
Regelungsverfahren IGBT-PWM-Raumvektorregelung
Zutreffender Motor AC/DM/LM (Je nach Gebertyp kann ein

Excellent Smart Cube (ESC) erforderlich sein)

STAT-LED-Anzeige Rot blinkend: Fehler
Griin blinkend: Bereit
Griin: Aktiviert
Am Feldbus-Antriebsverstarker gibt es
keine STAT-LED-Anzeige.

LED-Anzeige CHARGE Rot: Das Gerat wird mit Leistung versorgt.

Kein Licht: Das Gerat wird nicht mit
Leistung versorgt.

Analoger Ausgang Kanal: 2
Auflosung: 12 Bit
Ausgangsspannungsbereich: +10 V
Prézision: £2 %
Maximaler Ausgangsstrom: 10 mA

Regelungsfunktion Position Befehl Quelle Impulsbefehl aus dem Regler
Mode
Signalart Impuls/Richtung
Ccw/ccw
AgB
Isolierter Stromkreis Optischer Hochgeschwindigkeitskoppler
Eingangssignal Differenzialeingang (2,8 V < hohe und niedrige

Potentialdifferenz < 3,7 V) oder
unsymmetrischer Eingang (12 ~ 24 VDC)

Maximale Eingangsbandbreite Differenzial: 5 Mpps

Single-End: 200 kpps

Elektronisches Getriebe Getriebeiibersetzung: Impulse/Counts
Impulse: 1-1.073.741.824
Counts: 1-1.073.741.824

Velocity Befehl Quelle DC-Spannungsbefehl aus dem Regler
Mode
Analoger Impedanz 14 kQ
Eingang
Signalformat +10 VDC
Maximale 100 Hz
Eingangsbandbreite
Spezifikation 16 Bit A/D-Eingang (V-REF+/-)
Torque Befehl Quelle DC-Spannungsbefehl aus dem Regler
Mode
Analoger Impedanz 14 kQ
Eingang
Signalformat +10 VDC
Maximale 100 Hz
Eingangsbandbreite
Spezifikation 16 Bit A/D-Eingang (T-REF+/-)
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Regelungsart Position Mode

Velocity Mode

Torque Mode

Full-closed Loop Mode (Dual Loop Mode)
Computer- Standard USB2.0 Den Antriebsverstarker mit lhrem Computer
Kommunikation (Typ Mini-USB) verbinden, um Parameter einzustellen,

physikalische GroBen zu iiberwachen und einen
Probebetrieb iiber Thunder durchzufiihren.

Geber Stromversorgung +5,1VDC £ 5 %, 700 mA

Signalformat Serielles Signal
Auflosung: 23 Bit (Single-Turn/Multi-Turn-
Absolutwertgeber) Bandbreite: 5 MHz

Inkrementelles Signal (Digitales TTL-
Differenzialsignal) AgB- und Z-
Phasensignale

Die maximale Eingangsbandbreite jeder
Phase betragt 5 MHz. Vierfache Frequenz,
20 Mcounts/s

Sicherheitsfunktion Erkennung von Stdrungen in der
Geberleistung

Kurzschlussschutz
Unterspannungsschutz
Uberspannungsschutz

Geberalarmschutz (digitales TTL-
Differenzsignal)

Position Zahlbereich -2.147.483.648~2.147.483.647 (32 bit)

Linearmotor/Direktantriebsmotor Je nach Gebertyp kann ein Excellent Smart
Cube (ESC) erforderlich sein.

Geber-Ausgang  Emulierter Z-Phase Serielle Geber und Inkrementalgeber (AgB,
Geberausgang . -
(Feldbus wird vom sin/cos) werden unterstiitzt.
Antriebsverstarker Die Breite des Ausgangssignals kann per

nicht unterstiitzt) Parameter eingestellt werden.

Digitaler Differenzialsignalausgang
Z-Phasen-Open-Collector-Ausgang wird
unterstiitzt.

Es konnen zwei Ausgabemethoden

ausgewahlt werden.

- Gibt nur ein Z-Phasensignal fiir den
gesamten Verfahrweg aus.

- Gibt ein Z-Phasensignal pro Umdrehung
aus.

A/B-Phase Serielle Geber und digitale Geber (AqB)
werden unterstiitzt.
Differenzialsignalausgang.
Die maximale Ausgangsbandbreite betragt
18 Mcount/s.
Die Skalierung der Ausgabe kann angepasst
werden. Zum Beispiel: zehn Geber-Counts=
1 emulierter Geber-Count.
Ausgang des Z-Phase Unterstiitzt nur digitale Geber (AqB).
Buffered Encoders ) o
Differenzialsignalausgang

Unterstiitzt den Open-Collector-Ausgang
der Z-Phase.

A/B-Phase Unterstiitzt nur digitale Geber (AqB).

Differenzialsignalausgang, maximale
Ausgangsbandbreite 20 Mcount/s
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Mehrzweck-E/A  Eingang Die Funktionen der Mehrzweck-Eingdnge
(Optokoppler) konnen vom Benutzer definiert
werden.

Der Antriebsverstarker der Serie ED1 verfiigt
tiber zehn Mehrzweckeingénge (I1 bis 110). Der
Feldbus-Antriebsverstarker verfiigt nur iiber
acht Mehrzweckeingange (I1 bis 18) 24 V/5 mA
(jeder Eingangspin).

Ausgang Die Funktionen der Mehrzweckausgange
(Optokoppler) konnen vom Benutzer definiert
werden.

Die Antriebsverstarker der Serie ED1 verfiigen
tiber fiinf Mehrzweckausgange (01 bis 05) 24
V/0,1 A (jeder Ausgangspin).

Position Trigger (PT) Die Pins fiir die PT-Ausgangsfunktion sind CN6-
46 und 47 (Differenzialsignal).

Differenzial 3,3 V, maximaler Strom 20 mA,
maximale Ausgangsbandbreite 10 MHz.

Optionale Funktion Funktion zur Regelung der Gantry-
Synchronisierung

Umwelt Lagertemperatur -20 0C ~ 650C

Luftfeuchtigkeit Betriebs- und Lagertemperatur: 20 bis 85 % RH
(nicht kondensierend)

Hohe Hohe 1.000 m oder weniger iiber dem
Meeresspiegel

(1000 ~ 2000 m sind zul&ssig, wenn ein
gedrosselter Wert angesetzt wird. Siehe
Abschnitt 4.5)

Vibration Weniger als 0,5 G
Frequenz 10 bis 500 Hz

(Kein Dauerbetrieb unter der
Resonanzfrequenz)

IP-Bemessung IP20

Bei der Verwendung von Sicherungsautomaten fiir den Stromnebenschluss sollte deren
Nennkapazitat das 1,5- bis 2,5-fache des Nennstroms des Antriebsverstarkers betragen, wobei
auch der Einschaltstrom des Antriebsverstarkers beriicksichtigt werden muss. Zur Auswahl der
schmelzsicherungsfreien Schutzschalter die nachfolgenden Anweisungen befolgen.

Bei Verwendung eines einzelnen Antriebsverstarkers: Iz = C X I,

Bei der Verwendung von mindestens zwei Antriebsverstarkern, die nicht gleichzeitig
eingeschaltet werden:

Ig = (2l — Inmax) X K+ Cmax X Inmax
Bei der Verwendung von mindestens zwei Antriebsverstarkern, die gleichzeitig eingeschaltet
werden:

Ig = C1XIp; +C2 X Iy +-+CN X Iy

Anmerkung:
Is:  Nennstrom des schmelzsicherungsfreien Schutzschalters
l.:  Nennstrom des Antriebsverstarkers

Inmax: Der groRte Nennstrom des Antriebsverstarkers bei Verwendung von Antriebsverstarkern
unterschiedlicher Spezifikationen
C: Vielfaches fiir den Nennstrom des Antriebsverstarkers

Das Mehrfache ist in der Regel 1,5 bis 2,5.

(Anmerkung: Wenn Benutzer nicht sicher sind, ob sie ein Vielfaches davon bendtigen, sind
1,5 zu verwenden)
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Cwmax: Mehrfaches fiir den groRten Nennstrom des Antriebsverstarkers bei Verwendung von
Antriebsverstarkern unterschiedlicher Spezifikationen

K: Bedarfssatz (Hinweis: Wenn Nutzer nicht sicher sind, wie hoch der Bedarf ist, 1
verwenden)

Beispiel:
Bei Verwendung von fiinf ED1[_]-[ ][ ]-04[ ][ ] und einem ED1[ J-[ ][ ]-10[ ][ ]:
Gehen wir von C und Cyax von 2 aus.

Nicht mehrere Antriebsverstarker gleichzeitig verwenden:
Ig = (2,9%5+6,58x1-6,58) x1+6,58%2=27,66 Ams

Mehrere Antriebsverstarker zur gleichen Zeit verwenden:
lg = 2x2,9+2x2,9+2x2,9+2x2,9+2x2,9+2x6,58=42,16 Ams

Vorgeschlagene Spezifikationen fiir Schalter und Sicherungen, die mit Antriebsverstarkern
der Baureihe ED1 verwendet werden konnen.

Werden mehrere Antriebsverstarker verwendet, sind die gleichen Schalter mit folgenden
Stromspezifikationen zu verwenden: der erforderliche Strom des Schalters fiir jeden
Antriebsverstarker x entspricht der Anzahl der Antriebsverstérker. Teilen sich
beispielsweise zwei ED1[_]-[ ][ ]-04[ ][ ] denselben Schalter, so muss der Schalter
mindestens die folgende Spezifikation haben: 10 Ax 2 = 20 A.

ED1[]-[][]-0422 2,9 Aeff
10A 300V,6A

ED1[J-[][]-0522 3,8 Aeff
ED1[]-[][]-1022 6,5 Aeff 15A

300V, 15A
ED1[J-[][]-1222 11,1 Aeff 30A
ED1[]-[][]-2022 11,3 Aeff 30A 300V, 50 A
ED1[]-[][]-4032 17,0 Aeff 50 A 300V, 70 A
ED1[J-[][]-5033 12,6 Aeff 30A 600V, 40 A
ED1[]-[][]-7533 17,6 Aeff 50 A 600V, 60 A

Der Einschaltstrom des Antriebsverstarkers der Baureihe E1

Bei der Auswahl des Schalters muss der Einschaltstrom beriicksichtigt werden, der bei der
Einspeisung in den Antriebsverstarker in den ersten 100 ms auftritt. Teilen sich mehrere
Antriebsverstarker denselben Schalter, sind die Einschaltstrome aller verwendeten
Antriebsverstarker zu addieren, um einen geeigneten Schalter auszuwahlen, der dem
gesamten Einschaltstrom standhalten kann.

ED1[J-[][]-0422 14,2 Aeff 17,7 Aeff
ED1[J-[][]-0522 14,2 Aeff 17,7 Aeff
ED1[J-[][]-1022 23,4 Aeff 17,7 Aeff
ED1[J-[][]-1222 23,4 Aeff 17,7 Aeff
ED1[J-[][]-2022 24,0 Aeff 17,7 Aeff
ED1[J-[][]-4032 36,2 Aeff 17,7 Aeff
ED1[]-[][]-5033 50,0 Aeff

ED1[J-[][]-7533 50,0 Aeff
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Anmerkung:

Technische Daten

Wird ein Fehlerstromschutzschalter verwendet, sicherstellen, dass er die folgenden
Spezifikationen erfiillt, um Fehlfunktionen zu vermeiden:

Stromempfindlichkeit: Uber 200 mA
Betriebsdauer: Uber 100 ms

Wird der Antriebsverstarker bei einer Temperatur von 45 ~ 50 °C oder in einer Hohe von
1000 ~ 2000 m verwendet, diesen entsprechend der Drosselungsrate verwendet, die im

Folgenden aufgefiihrt ist.

Nennleistung des Antriebsverstarkers: 400 W/500 W/1 kW/1,2 kW/2 kW/4 kW

o 100%
_______ P \I' g 80%
1 | S
| °
I o]
! I &
! 1
! I
1 | 0%
0°C 45°C  50°C
Temperature

Antriebsverstarker der Serie ED1

I e N

Om

1000m 2000m

Altitude

ED1-01-4-DE-2403-MA

Rated Torque

100%
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0%
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5.1.1 Allgemeine VorsichtsmaBnahmen

A\ Gefahr!
Lebensgefahr und Verletzungsgefahr aufgrund von hoher Gehdusespannung durch
elektrischen Schlag!

Vor dem Einschalten und der Inbetriebnahme der Komponenten verbinden Sie den
Antriebverstarker mit dem Schutzleiter an den Erdungspunkten.

Ein sicherer Betrieb ist ausschlieBlich mit angeschlossenem Schutzleiter gewahrleistet.

Der Kupferquerschnitt von der Schutzleiterverbindung muss unter Beriicksichtigung der
geltenden Normen (z.B. IEC 60204-1, IEC 61800-5-1, ..) gewahlt werden.

Der Schutzleiter vom Antriebsverstarker muss ortsfest und dauerhaft an das
Versorgungsnetz angeschlossen sein.

Stellen Sie sicher, dass die Schutzleiterverbindung des gesamten Antriebs-/
Steuerungssystem niederohmig verbunden ist.

Montieren Sie die metallisch blanke Riickseite des Antriebsverstarkers elektrisch leitfahig
mit der Montageplatte des Schaltschranks.

Stellen Sie sicher, dass die Montageplatte niederohmig mit dem Schutzleitersystem
verbunden ist.

A\ Gefahr!
Taodlicher Stromschlag durch spannungsfiihrende Teile des Antriebverstarkers mit einer
Beriihrungsspannung von mehr als 50 V!

Im Fall einer Unterbrechung des Schutzleiters konnen hohe Ableitstrome zu einer
gefahrbringenden Spannung an leitfahigen/beriihrbaren Teilen der Maschine fiihren.

Stellen Sie sicher, dass der Antriebsverstarker normgerecht geerdet ist.

Der Antriebsverstarker darf nur mit einem sicher verbundenen Schutzleitersystem
eingeschaltet und betrieben werden.

Im Betrieb des Steuerungs-/ Antriebssystems konnen applikationsabhéngige Ableitstrome
> 3,5 mA AC auftreten. Beachten Sie hierbei die notwendigen MaRnahmen der
Schutzleiterverbindung der geltenden Normen (z.B. IEC 60204-1, IEC 61800-5-1, ...).

A\ Gefahr!

Die Verdrahtung nicht dndern, wenn das Gerét eingeschaltet ist, da dies zu einem
Stromschlag oder Verletzungen fiihren kann.

A Warnung!

Die Verdrahtung oder deren Uberpriifung muss von einem Fachmann durchgefiihrt werden.
Bei Nichtbeachtung besteht die Gefahr eines Stromschlags oder einer Fehlfunktion des
Produkts.

Sicherstellen, dass die Verdrahtung korrekt ausgefiihrt ist und die angegebene Leistung
bereitgestellt wird. Aufgrund falscher Verdrahtung oder Spannung kann es zu
Kurzschliissen in den Ausgangsstromkreisen kommen. Wenn ein Kurzschluss durch die
oben genannten Griinde verursacht wird, wird die Bremse nicht aktiviert. Dies kann zu
Maschinenschaden, Verletzungen oder Tod fiihren.

Die Netzspannung an die Klemmen des Antriebsverstarkers anschlieRen.

- Bei Verwendung von AC-Netzstrom L1, L2, L3 und L1C, L2C des Antriebsverstarkers an
die Klemmen anschlieRen. Wird dies nicht beachtet, kann es zu Fehlfunktionen des
Produkts oder einem Brand kommen.
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A Vorsicht!

Die Verdrahtung und deren Uberpriifung miissen mindestens fiinf Minuten nach dem
Abschalten der Stromversorgung und dem Erldschen der Anzeige durchgefiihrt werden. Die
Restspannung im Antriebsverstarker kann auch nach dem Ausschalten noch hoch sein. Die
Stromanschliisse nicht beriihren, wenn die Anzeige aufleuchtet. Bei Nichtbeachtung
besteht die Gefahr eines Stromschlags.

Die Verdrahtung und der Probebetrieb miissen in Ubereinstimmung mit den in diesem
Handbuch beschriebenen Vorsichtsmanahmen und Verfahren durchgefiihrt werden. Wenn
der Bremskreis aufgrund falscher Verdrahtung oder Spannung versagt, kann dies zu
Fehlfunktionen des Produkts, Maschinenschaden, Verletzungen oder zum Tod fiihren.

Die Verdrahtung muss ordnungsgemaB ausgefiihrt werden. Die Stecker und Pin-
Belegungen variieren bei den verschiedenen Modellen. Vor der Verdrahtung die
technischen Unterlagen durchlesen. Wird dies nicht beachtet, kann es zu Fehlfunktionen
des Produkts oder einer Fehlbedienung kommen.

Die Drahte an die Leistungs- und Motorklemmen anschlieBen und dabei die angegebenen
Anweisungen befolgen. Wird dies nicht beachtet, konnen die Drahte und Klemmenbldcke
aufgrund einer fehlerhaften Verbindung {iberhitzen. In diesem Fall besteht Brandgefahr.

Fiir E/A-Signalkabel und Geberkabel geschirmte verdrillte Kabel oder geschirmte
mehradrige verdrillte Kabel verwenden.

Bei der Verdrahtung der Klemmen des Hauptstromkreises des Antriebsverstarkers ist
Folgendes zu beachten.

- Diesen erst nach Abschluss der Verdrahtung einschalten.

- Beim Verdrahten eines Steckers zuerst den Stecker vom Antriebsverstarker abziehen.

Einen Draht pro Klemmbuchse einfiihren.
- Sicherstellen, dass es keinen Kurzschluss zwischen den Drahten gibt.

Einen Schutzschalter oder eine andere Sicherheitsvorrichtung zum Schutz vor
Kurzschliissen in der externen Verdrahtung verwenden. Wird dies nicht beachtet, kann es
zu einem Brand oder einer Fehlfunktion des Produkts kommen.

O Achtung!

Bei der Verdrahtung die von HIWIN angegebenen Kabel verwenden. Werden Kabel
verwendet werden, die nicht von HIWIN spezifiziert sind, die Verdrahtung mit den von
HIWIN spezifizierten Materialien oder gleichwertigen Produkten durchfiihren, nachdem der
Nennstrom des Antriebsverstarkers und der Umgebung iiberpriift wurden.

Sicherstellen, dass die Schrauben an den Kabelanschliissen fest angezogen sind und der
Antriebsverstarker sicher im Schaltkasten installiert ist. Werden die Schrauben nicht
angezogen, konnen sich die Kabelstecker wahrend des Betriebs losen.

Starkstromkabel (z. B. Hauptstromkreiskabel) und Schwachstromkabel (z. B. E/A-
Signalkabel und Geberkabel) nicht in demselben Kabelkanal verlegen und nicht
zusammenbinden. Werden Starkstromkabel und Schwachstromkabel nicht in getrennten
Kabelkanalen verlegt, sollten sie mindestens 30 cm voneinander entfernt sein. Wird dies
nicht beachtet, kann es zu Fehlfunktionen kommen, wenn das Niederspannungskabel
gestort wird.

Die Geberbatterie muss am Geberkabel installiert sein.

Beim Einsetzen der Geberbatterie auf deren Polaritdt achten. Eine defekte Batterie kann zu
einer Fehlfunktion des Gebers fiihren.

Anmerkung:

Zum Schutz des Hauptstromkreises muss ein Schutzschalter oder eine Sicherung
eingesetzt werden. Ist der Antriebsverstarker direkt an eine kommerzielle Stromversorgung
angeschlossen und nicht durch einen Transformator oder eine andere Vorrichtung isoliert
ist, muss ein Schutzschalter oder eine Sicherung verwendet werden, um zu verhindern,
dass das Antriebsverstarkersystem durch ein externes System beeintréachtigt wird.

Ein Fehlerstromschutzschalter muss eingesetzt werden. Der Antriebsverstarker hat keine
Schutzschaltung fiir Erdschluss. Um die Sicherheit des Systems zu gewahrleisten, wird die
Installation eines Fehlerstromschutzschalters oder eines Fehlerstromschutzschalters mit
Gussgehiuse empfohlen, um Uberlast oder Kurzschluss zu verhindern.
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Den Antriebsverstarker nicht haufig ein- oder ausschalten.

- Die internen Komponenten des Antriebsverstarkers konnen beschadigt werden, wenn die
Stromversorgung haufig ein- oder ausgeschaltet wird.

—Zwischen dem Einschalten und dem Ausschalten des Gerdts muss mindestens eine
Stunde vergehen, nachdem der Betrieb aufgenommen wurde.

Fiir ein sicheres und stabiles Antriebsverstarkersystem muss bei der Verdrahtung Folgendes
beachtet werden.

Die von HIWIN angegebenen Kabel verwenden. Bei der Planung und Konfiguration eines
Systems miissen die Kabel so kurz wie moglich sein.

Die Adern des Signalkabels miissen 0,2 mm2 oder 0,3 mm?2 aufweisen. Das Kabel nicht
biegen und keine Spannung darauf ausiiben.
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5.1.2 SchutzmaBnahmen gegen Storungen

Der Antriebsverstarker ist mit leistungsstarken Mikroprozessoren ausgestattet. Wenn die
Verdrahtung oder Erdung nicht korrekt ausgefiihrt wird, kann der Antriebsverstarker durch
Peripheriegerate gestort werden. Um Fehlfunktionen aufgrund von Stérungen zu vermeiden, die
nachstehenden Anweisungen zur Konfiguration des Antriebsverstarkers befolgen.

Das Hauptstromkabel, das Regelungssignalkabel und das Geberkabel nicht in demselben
Kabelkanal verlegen und diese nicht zusammenbinden. Wenn sie nicht in separaten
Kabelkanélen untergebracht sind, sollten sie bei der Verdrahtung mindestens 30 cm
voneinander entfernt sein.

Der Antriebsverstarker darf nicht dieselbe Stromversorgung wie eine elektrische
Schweilmaschine oder eine Funkenerosionsmaschine verwenden. Befindet sich in der Ndhe
des Antriebsverstarkers ein Hochfrequenzgenerator, einen Rauschfilter an den Eingdngen
des Netzkabels des Hauptstromkreises und des Regelkreiskabels installieren. Die
Installation der Rauschfilter ist im Folgenden beschrieben.

Die Erdung muss korrekt ausgefiihrt werden. Informationen zur Erdung sind im Abschnitt
5.1.3 beschrieben.

Bei Verwendung eines Motors mit groBer Leistung kann der Antriebsverstarker durch
Leitungs- oder Strahlungsgerdusche gestort werden. Ein abgeschirmtes Motorstromkabel
verwenden, dessen Abschirmung mit der Erdung der elektrischen Schalttafel verbunden sein
muss.

Bei Verwendung eines Antriebsverstarkers mit 400 V Eingangsspannung und einem Motor
mit einem hohen Wirkungsgrad 5.1.4 zur Abschirmung der Motorstromkabel beachten.

Anmerkung:

Filtervorschldge finden sind im Abschnitt 16.2.3 beschrieben.

Schaltplan fiir Rauschfilter

Noise filter™ E1 Series Drive :
1
u 1
Ot L1 v |
AC220V o) L2 w .
' T

S) |
* o) L3 |
SN

Lic CN7 o

AN

L L2c
cNg @ —

[l;

Controller

144

Noise 1"i|ter’3 J

Coppergrounding bar
@ Dedicated grounding

Der Schutzleiter muss mindestens 2,0 mm? aufweisen. (Empfohlen wird flacher,
geflochtener Kupferdraht.)

Anmerkung:

Fiir den mit gekennzeichneten Anschluss ein verdrilltes Kabel verwenden.

Fiir VorsichtsmaBnahmen bei der Verwendung des Rauschfilters die folgenden Hinweise
beachten.
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VorsichtsmaBnahmen fiir die Verdrahtung und den Anschluss des Rauschfilters

Planung der Elektrik

Die Eingangs- und die Ausgangskabel des Rauschfilters miissen getrennt sein. Diese nicht
in demselben Kabelkanal verlegen oder zusammenbinden.

Noise filter

Grounding plate

Noise filter

77 T
Grounding plate

-

Grounding plate

Noise filter

Grounding plate

Noise filter

/77

Der Erdungsdraht muss von den Ausgangskabeln getrennt sein.

Noise filter

Servo drive Servo drive

S

77
Grounding plate

N

iﬂilded ground wire

Antriebsverstarker der Serie ED1

[

s
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—
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Grounding plate
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Den Erdungsdraht, die Ausgangskabel und die anderen Signalkabel nicht in demselben
Kabelkanal verlegen oder zusammenbinden.

%, ©

Noise filter Noise filter
Can be close to input ¢ : 2 ,\/
cables
T r D
.
L —————
R
P I I 77
~—l-4-7 Grounding plate

r77
Grounding plate

Ist der Rauschfilter in einem Schaltkasten installiert, die Erdungsdréhte des Rauschfilters
und anderer Gerate an die Erdungsplatte des Schaltkastens anschieBen. AnschlieBend die
Erdungsplatte erden.
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I
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' Grounding plate

Control box
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|
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|
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I
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Beim Anschluss mehrerer Antriebsverstarker miissen die Regelungssignalkabel (CN6) von
den Hauptstromkabeln entfernt verlegt werden, um eine Storung der Signale zu vermeiden.

o

Signal

Controller
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5.1.3 Erdung

Um zu verhindern, dass Stérungen zu Fehlfunktionen fiihren, gemaR den nachstehenden
Anweisungen erden.

Eine Erdung des dritten Typs oder eine Erdung vom Typ D verwenden (der
Erdungswiderstand muss unter 100 Q liegen.).

Der Antriebsverstarker darf nicht dieselbe Stromversorgung wie eine elektrische
Schweimaschine oder eine Funkenerosionsmaschine haben. Befindet sich in der Nahe des
Antriebsverstarkers ein Hochfrequenzgenerator, einen Rauschfilter an den Eingéngen des
Netzkabels des Hauptstromkreises und des Regelkreiskabels installieren. Hinweise zum
Einbau des Rauschfilters sind im Abschnitt 5.1.2 beschrieben.

Der Erdungsdraht muss so kurz wie mdglich sein. Es wird eine parallele und eine Ein-Punkt-
Erdung empfohlen.

Ist der Servomotor von der Maschine isoliert, den Servomotor direkt erden.

Ist ein Hochfrequenzgenerator (z. B. eine elektrische Schweimaschine, eine
Funkenerosionsmaschine oder ein Frequenzumrichter) im Antriebsverstarkersystem
vorhanden, muss der Hochfrequenzgenerator unabhéngig geerdet werden, um Stérungen
anderer Gerdte zu vermeiden.

Wird der Servomotor liber eine Maschine geerdet, kann iiber die Streukapazitat des
Servomotors ein Rauschersatzstrom aus dem Hauptstromkreis des Antriebsverstarkers
flieRen. Um die oben beschriebene Situation zu vermeiden, den Rahmen oder die
Erdungsklemme des Servomotors an die Erdungsklemme © des Antriebsverstirkers
anschlieRen. Dann die Erdungsklemme @ des Antriebsverstirkers erden. Bei der
Verwendung von Linearmotoren miissen sowohl der Forcer als auch der Stator geerdet
werden.

Kommt es zu Storungen des Regelungssignalkabels, dessen Abschirmung mit dem
Steckergehause verbinden. AnschlieRend erden.

5.1.4 Abschirmung des Motorstromkabels

In diesem Abschnitt soll gezeigt werden, wie die Abschirmung des Motorstromkabels bei
Verwendung eines Antriebsverstarkers mit 400 V Eingangsspannung wirksam geerdet werden
kann.

Das beim Betrieb eines Motors entstehende Rauschen kann die Arbeit eines Antriebsverstarkers
durch Ubertragung und Abstrahlung stéren. Ist das Stromkabel nicht abgeschirmt, iibertragt
sich das Rauschen iiber Streukapazitdten auf die Erde und bildet eine Gleichtakt-
Signalspannung. Das Gleichtaktrauschen des Netzkabels koppelt sich iiber Streukapazitdten mit
Signalen in der Nahe. Um deren Ubertragung zu vermeiden, muss der Betreiber das Stromkabel
abschirmen und die Erdung vom Motor direkt zum Antriebsverstérker vornehmen.

Das Kabel durch einen Schrumpfschlauch von 1,5 cm fiihren. Den Isolierschlauch um ca. 4,5
- 5,5 cm entfernen, so dass der Leiter und das Trenngeflecht im Kabel zu sehen sind, wie
unten dargestellt.
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2 Den Isolierschlauch mit Kupferfolienband (ca. 10 cm) umkreisen. Das Trenngeflecht auf den
Isolierschlauch umlegen. Diese mit dem Kupferfolienband (ca. 10 cm) befestigen.

3 Das Isoliermaterial des Innenkabels abziehen (ca. 1 cm), damit die Metallleiter sichtbar
werden.

4 Das Kupferfolienband und die Innenleiter in einem weiteren Schrumpfschlauch von 2 cm
anbringen.

e

s
S

5 Die vier Leiter an den Klemmen gemaB den Klemmenanzeigen CN2B des
Antriebsverstarkers befestigen. Darauf achten, dass die Abschirmungsriickseite das
Kupferfolienband beriihrt.

6 Mit dem Kabelbinder aus dem Zubehdrsatz des Antriebsverstarkers die
Abschirmungsriickwand und das Kupferfolienband befestigen (sicherstellen, dass sie gut
befestigt sind).

7 Schrumpfschlauch von 1,5 cm aus Schritt (1) auf das Kupferfolienband schieben. Darauf
achten, dass das Kupferfolienband fest mit dem Schlauch verbunden ist.

Anmerkung:

Die Abschirmung sollte das Motorkabel vom Motor zum Antriebsverstarker vollstandig
abdecken. Die Abschirmwirkung wird beeintrachtigt, wenn die Abdeckung beschadigt ist.

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA Seite 58 von 388



HIWIN.

Benutzerhandbuch Planung der Elektrik
5.2 Stromlaufplans
5.2.1 Verbindungen zu Peripheriegeraten

5.2.1.1 110 V/220 V Eingangsleistung
O Antriebsverstarker 400 W - 2 kW

Circuit Breaker

e CHARGE LED Indicator

Noise Filter(Optional)
— I
ﬂo v LCD Display
N STAT LED Indicator
Error / Ready / Enable Status
——— 1 Magnetic Contactor USB connect to Computer

Please download from
www_hiwinmikro_tw

—L STO Signal Input

—u Connect to Controller
50 pin SCSI connector

-= Gantry Control Function

Orsm

DC Reactor
(Optional)

L OremEmEmnm

Excellent Smart Cube (ESC) I |

[=]
3
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O Antriebsverstarker 4 kW

Circuit Breaker

CHARGE LED Indicator

Noise Filter(Optional)
i | CD Display

STAT LED Indicator
Error / Ready / Enable Status

T USB connect to Computer

g
———| Magnetic Contactor b
1E 5 .
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50 pin SCSI connector
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|-' Gantry Control Function

i

or mm

™

DC Reactor &b
(Optional) r\:@?_n
FYEN Ty

Excellent Smart Cube (ESC) |~ | Or==s=====s

hoan muoa

2
I Full-Closed Loop Control
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5.2.1.2 400V Eingangsleistung

i

N
ED Circuit Breaker

:m—::b

]

[ \I Reactor (Optional)
1

[) O

Noise Filter (Optional)

Magnetic Contactor

LCD Display s
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Planung der Elektrik

USB connect to Computer

Please download from
WWW_hiwinmikro. tw

STO Signal Input

Connect to Controller

Excellent Smart Cube (ESC) |~ |
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5.2.2 Schaltplane fiir verschiedene Modi
Position Mode- Standardmodell, ED1S

HIWIN
E1 Series Drive General output
. Le: Defined by user
Controller: Position Mode Sig vt cona v

o1 | 4 Photo-
Coupler
02+ | 37 PGON wiring

03 | B PRDYS TR 4
0 [38]—s Relay

_ wiring
04+ | 11 AL 3

04- 10

24Vf——————{ 7 [ Ccom e 05+ | 40 };—ﬁBK ;h—+
oSO n
% 7—
—C P-CON EBO 2 __0\; o
Encoder output = ( i Twisted pair)

P-OT 59 13 { A 21 = A-phase
n |22 L output

General input ~ o~ N-OT Iz 1 1
Defined by user O e C
1

y !
z 23 Z-phase
iz 24 T output
Ic=0.6A(Max.) /J7

e N-CL Eﬂ
HOM Wee=40V(Max.)
O—E 18 o7 9 Z output (open collector)
—— MAP ES 5 SG 25 oV

Voltage Meter

ESTP 5T 775 -
v *’— AD1 |42

— Monitor output — AD2 [ 43 (\
& AOGND | 41

Position Trigger

4{; PT+ | 47
PT- | 46
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O Velocity Mode - Standardmodell, ED1S

Controller: Velocity Mode

Vemd

HIWIN
E1 Series Drive

:
=

Voltagerange
10V-+10V

General input
Defined by user

Planung der Elektrik

General output

Defined by user
CN6 Signal output COIN& LB
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— 3
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——— SON 3 aVa
—i a3
L T mPcon " 5% ov
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- GMII 5 i) R sG |25 “ov
ESTP v Voltage Meter
——0 ? 110 23 K Voltag N
*[% AD1 | 42
= Maonitor output *B>~ AD2 | 43 /\i—\ ‘
? AOGND | 41
PositionTrigger p— o
L PT- | 46
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O Torque Mode - Standardmodell, ED1S

Planung der Elektrik

Controller: Torque Mode

Temd

Tcmd-
Voltagerange
-10V~+10V

General input
Defined by user

" 15y

W

HIWIN
E1 Series Drive General output
Defined by user
Signal output COIN& =i
o1+ E\%@M\T_ﬂ
O1- 34 — Photo-
L Coupler
oz+ | 37 [EON @. wiring
Oar jsg D-RDY —@*- L
03- E— Relay
am L=t wiring
on [T &
O4-
05+
—| 05-
Encoder output :\,&
A 22 ; - output
e e e
B 49 : . output
z = — © Z-phase
24 0 - output
= 1c=0.6A(Max.)
[: - Vee=40V(Max.)
g N
B

Monitor output *@

AOGND | 41

Position Trigger P e
PT- |46
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Feldbus-Modell, ED1F

HIWIN
E1 Series Drive

Fieldbus Controller

CN9

out

= ~Reserved
—©0 O L1

General input
Defined by user

5.2.3

Signal output

v O O Reserved 2]

3 13
L= = T

5 oM [T}

—0 O P-OT

o GALM-RST 5 5

oo Reserved [~

5 oReEel T 3
O oReseved T Iy

Encoder output

Planung der Elektrik

General output
Defined by user

24V

COIN & =
w@—.
12 Photo-
Coupler
13 [LGON wiring
[
X — =t
:|15 D-RD 1 @ T 4
7 — Retay
wiring
— =t
:|17 ALM Q
15 |—
19 |—ﬁEK > ;U—‘F
20

av
= ( %)E Twisted pair)

Aprase

output
X —C

Z-phase

i

B-phase
; ‘

output

ov

Monitor output = -

output

AO1

AD2

g

22

Voltage Meter

ADOGND

=

23

Position Trigger T
PT-

Empfohlener Kabelquerschnitt der Stromklemme

Tabelle 5.1: Nenneingangsspannung 110 VAC/220 VAC 400 W ~ 2 kW empfohlener
Kabelquerschnitt

ED1[]-[][]-0422  Einphasig
ED1[]-[][]-0522  Einphasig
ED1[]-[][]-1022  Einphasig
ED1[J-[][]-1222  Einphasig
ED1[]-[][]-2022  Einphasig
ED1[]-[][']-0422  Dreiphasig
ED1[]-[][]-0522  Dreiphasig
ED1[]-[][']-1022  Dreiphasig
ED1[]-[][]-1222  Dreiphasig
ED1[]-[][']-2022  Dreiphasig
Anmerkung:

20 AWG/600V 22 AWG/600 V
20 AWG/600 V
16 AWG/600 V
16 AWG/600 V
14 AWG/600 V
22 AWG/600 V
22 AWG/600 V
20 AWG/600 V
20 AWG/600 V
14 AWG/600 V

14 AWG/600V 14 AWG/600V 20 AWG/600 V

CN1-Signal © Klemme nicht anschlieBen und verwenden.

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA

D

14 AWG/600 V
20 AWG/600 V
18 AWG/600 V
18 AWG/600 V
14 AWG/600 V
20 AWG/600 V
20 AWG/600 V
18 AWG/600 V
18 AWG/600 V
14 AWG/600 V
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Tabelle 5.2: Nenneingangsspannung 220 VAC 4 kW empfohlener Kabelquerschnitt

S

ED1[J-[][]-4032 Dreiphasig 10 AWG/600V 22 AWG/600V 12 AWG/600V 12 AWG/600V 8 AWG/600V 14 AWG/600 V

Anmerkung:
CN1-Signal © Klemme nicht anschlieRen und verwenden.

Tabelle 5.3: Nenneingangsspannung 400 VAC Empfohlene LeitungsgroRe

© D

ED1[]-[][]-5033 Dreiphasig 12 AWG/600 V 10 AWG/ 20 AWG/ 12 AWG/600V 10 AWG/ 14 AWG/
600V 600V 600V 600V
ED1[J-[][]-7533  Dreiphasig 10 AWG/600 V 8 AWG/600 V
Anmerkung:

CN1B-Signal @, © Anschluss nicht anschlieBen und verwenden.

5.3.1 110 V/220 V Eingangsleistung

5.3.1.1  Klemmensymbole und Klemmenbezeichnungen (CN1)
Die 110 VAC/220 VAC-Verdrahtung fiir die Stromversorgung des Hauptstromkreises und des
Regelungsstromkreises wird wie folgt beschrieben.
A\ vorsicht!
Die Verdrahtung muss unter Beriicksichtigung dieses Abschnitts korrekt ausgefiihrt
werden. Eine fehlerhafte Verdrahtung kann zu Fehlfunktionen und Branden fiihren.
Die Leistungsaufnahme fiir den 400 W — 2 kW Antriebsverstarker-Hauptkreis kann dreiphasig
220 VAC oder einphasig 110 VAC /220 VAC sein.

Die Leistungsaufnahme fiir den Hauptstromkreis des 4-kW-Antriebsverstarkers sollte dreiphasig
220 VAC sein.
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Dreiphasige 220 VAC Eingangsleistung (400 W - 2 kW-Antriebsverstarker)

L1,L2,L3 AC-Haupteingangs-
klemmen

L1C, L2C Regelungseingangslei
stungsklemmen

B1/, B2, B3 Klemmen fiir den
Bremswiderstand

o1,02 Klemmen fiir die
Gleichstromdrossel

Dreiphasig 200 VAC ~ 240V, 50/60 Hz

Einphasig 200 VAC ~ 240V, 50/60 Hz

Reicht die Kapazitat des internen Bremswiderstands nicht aus,
die Klemmen B1/@ und B3 verwenden, um einen externen
Bremswiderstand anzuschlieBen. Ein externer
Bremswiderstand ist optional erhaltlich. Die Klemme B2 wird
fiir den internen Bremswiderstand verwendet.

Die Klemmen werden zum Anschluss an eine
Gleichstromdrossel verwendet, um Oberschwingungen hoher
Ordnung zu unterdriicken und den Leistungsfaktor zu
verbessern. Wird keine Gleichstromdrossel verwendet, die
Klemmen mit dem im Lieferumfang des Antriebsverstarker
enthaltenen Draht anschlieRen.

Nicht anschlieRen.

Dreiphasen 220-VAC-Eingangsklemme und Motorleistungsausgangsklemme (4 kW-

e |
Antriebsverstarker)
L1,L2,L3 AC-Haupteingangs-
klemmen
L1C, L2C Regelungseingangs-

leistungsklemmen

B1/@,B2,B3  Klemmen fiir den
Bremswiderstand

o1,02 Klemmen fiir die
Gleichstromdrossel

Dreiphasen 200 VAC ~ 240V, 50/60 Hz
Vorgeschlagen: Klemme Typ R (M4)

Einphasig 200 VAC ~ 240V, 50/60 Hz
Vorgeschlagen: Klemme Typ R (M4)

Reicht die Kapazitat des internen Bremswiderstands nicht aus,
die Klemmen B1/ép und B3 verwenden, um einen externen
Bremswiderstand anzuschlieBen. Ein externer
Bremswiderstand ist optional erhéltlich. Die Klemme B2 wird
fiir den internen Bremswiderstand verwendet.

Vorgeschlagen: Klemme Typ R (M4)

Die Klemmen werden zum Anschluss an eine
Gleichstromdrossel verwendet, um Oberschwingungen hoher
Ordnung zu unterdriicken und den Leistungsfaktor zu
verbessern. Wird keine Gleichstromdrossel verwendet, die
Klemmen mit dem im Lieferumfang des Antriebsverstarker
enthaltenen Draht anschlieRen.

Vorgeschlagen: Klemme Typ R (M4)
Nicht anschlieRen.

Bei Verwendung der HIWIN-Motorstromleitung, diese an die
entsprechenden Klemmen anschlieRen und dabei die Symbole
auf der Leitung beachten.

Vorgeschlagen: Klemme Typ R (M4)

Einphasige 110 VAC / 220 VAC Eingangsleistung (400 W — 2 kW-Antriebsverstarker)

e L

uv,w Motorleistungsaus-
gangsklemme

L1,L2 AC-Haupteingangs-
klemmen

L1C, L2C Regelungseingangs-

leistungsklemmen

Antriebsverstarker der Serie ED1

Einphasig 100 VAC ~ 120 V, 50/60 Hz
Einphasig 200 VAC ~ 240V, 50/60 Hz

Einphasig 100 VAC ~ 120 V, 50/60 Hz
Einphasig 200 VAC ~ 240V, 50/60 Hz
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B1/6p,B2,B3  Klemmen fiir den Reicht die Kapazitat des internen Bremswiderstands nicht aus,

Bremswiderstand die Klemmen B1/& und B3 zum Anschluss an einen externen
Bremswiderstand verwenden. Ein externer Bremswiderstand ist
optional erhdltlich. Die Klemme B2 wird fiir den internen
Bremswiderstand verwendet.

e1,02 Klemmen fiir die Die Klemmen werden zum Anschluss an eine

©

Gleichstromdrossel Gleichstromdrossel verwendet, um Oberschwingungen hoher
Ordnung zu unterdriicken und den Leistungsfaktor zu
verbessern. Wird keine Gleichstromdrossel verwendet, die
Klemmen mit dem im Lieferumfang des Antriebsverstarker
enthaltenen Draht anschlieRen.

= Nicht anschlieBen.

Bei Verwendung von einphasigen 220 VAC als Hauptstromversorgung ist Pt00B = t.[ ]1[ ][]
einzustellen (Auswahl des dreiphasigen/einphasigen Stromeingangs). Weitere Informationen
sind im Abschnitt 6.3.1 beschrieben.

5.3.1.2  Verdrahtung fiir Hauptstromkreisanschluss

A Vorsicht!

Die Verdrahtung oder deren Uberpriifung muss von einem Fachmann durchgefiihrt werden.

Vor der Verdrahtung oder Uberpriifung muss der Strom abgeschaltet werden, um einen
Kurzschluss oder Stromschlag zu vermeiden.

Die Restspannung im Antriebsverstarker kann auch nach dem Ausschalten noch hoch sein.
Die Verdrahtung sollte fiinf Minuten nach dem Ausschalten des Gerats und dem Erloschen
der Anzeige durchgefiihrt werden.

5.3.1.3 Einschaltreihenfolge

Bei der Planung der Einschaltreihenfolge folgende Punkte beachten.

Main circuit power supply

Die Regelungsstromversorgung muss vor der Hauptstromversorgung eingeschaltet werden.
Nach 20 ms gibt der Antriebsverstarker das Signal fiir die Bereitschaft des
Antriebsverstarkers (D-RDY) aus. Bei der Planung der Einschaltreihenfolge sicherstellen,
dass die Regelungsspannungsversorgung vor der Hauptstromversorgung eingeschaltet
wird. Informationen zum D-RDY-Signal sind im Abschnitt 8.1.5 beschrieben.

Power on

Control power supply
(AC 110V/220V)

(AC 110V/220V)

Drive ready output
(D-RDY) signal !

‘<20m5

-

Sicherstellen, dass die Komponenten mit der Eingangsleistung kompatibel sind.

Anmerkung:

Die Hauptstromversorgung und die Regelungsstromversorgung miissen gleichzeitig
eingeschaltet werden. Oder die Regelungsstromversorgung muss vor der
Hauptstromversorgung eingeschaltet werden.

Beim Ausschalten der Hauptstromversorgung und der Regelungsstromversorgung die
Hauptstromversorgung vor der Regelungsstromversorgung ausschalten.
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A Warnung!

Die Restspannung im Antriebsverstarker kann auch nach dem Ausschalten noch hoch sein.
Um einen elektrischen Schlag zu vermeiden, die Stromanschliisse nicht beriihren. Nachdem
sich die Spannung entladen hat, erlischt die Anzeige. Sicherstellen, dass die Anzeige vor

der Verdrahtung oder Uberpriifung aus ist.

5.3.1.4  Schaltplan fiir die Stromversorgung
Schaltplan fiir die dreiphasige 220-VAC-Stromversorgung

HIWIN
E1 Series Drive
1FLT
NFB —
R—r
§ —o
T | . +24V
— g ALM+ 1Ry
3SA
1D ov
ALM- N
NFB Schmelzsicherungsfreier Schutzschalter
1FLT Rauschfilter
1KM Magnetschiitz (Regelungsstromversorgung)
2KM Magnetschiitz (Stromversorgung des
Hauptstromkreises)
1Ry Relais
1PL Anzeige
1D Bypass-Diode
1SA/2SA/3SA Uberspannungsabsorber
Schaltplan fiir einphasige 220-VAC-Stromversorgung
HIWIN
E1 Series Drive
1FLT
NFB — 2KM
R e
S —o, * '
+24V
g KM ALM+ 1Ry
O
3SA O/:/
1D ov
ALM-
1Ry D
Power 1PL
P%"ﬁ’ OFF 1KM
. , ‘
KM 18A
2KM
° .
1KM 1Ry
2SA
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NFB
1FLT
1KM

2KM

1Ry
1PL
1D

1SA/2SA/3SA

Planung der Elektrik

Schmelzsicherungsfreier Schutzschalter

Rauschfilter

Magnetschiitz (Regelungsstromversorgung)

Magnetschiitz (Stromversorgung des
Hauptstromkreises)

Relais
Anzeige

Bypass-Diode

Uberspannungsabsorber

Schaltplan fiir den Anschluss mehrerer Antriebsverstéarker (dreiphasige 220-VAC-

Versorgung)

Mehrere Antriebsverstarker konnen sich denselben Rauschfilter teilen. Das Rauschfilter
muss jedoch eine ausreichende Kapazitat fiir die Gesamtleistung der Antriebsverstarker
aufweisen. Auch der Lastzustand muss beriicksichtigt werden.

E1 Drive

NFB 2KM 3Tm 2FLT | CN1
R ——0 - o - o L1 ons TRy
S OA‘/ O/:/ L2 :°4+|
T o . o) L3 1 1
1KM < R 1Tm P i
- > - m oLiC | og$ ALM-
3sA <, o L2C
E1 Drive
4Tm 3FLT CN1
L1
Ry el
L2 |04+C|>
L I
Power Power 1PL 2T L : :
OFF KM m
4 N ; | ouc | loag
< - e
KM
t—o0 —
1KM E1 Drive
4T | CON1
L1 NG,
o L2 10440
I
L3 [
I 1
L= suic ' load
o L2C
NFB Schmelzsicherungsfreier Schutzschalter
1FLT Rauschfilter
2FLT Rauschfilter
3FLT Rauschfilter
AFLT Rauschfilter
1KM Magnetschiitz (Regelungsstromversorgung)
2KM Magnetschiitz (Stromversorgung des
Hauptstromkreises)
1Ry Relais
1PL Anzeige
1D Bypass-Diode

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA

+24V
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1SA/2SA/3SA Uberspannungsabsorber

1Tm/2 Tm/3 Tm/4 Tm Relais-Klemme

5.3.1.5 Verdrahtung fiir Bremswiderstand

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie der Bremswiderstand angeschlossen wird.

A\ Warnung!

Die Verdrahtung des externen Bremswiderstands muss ordnungsgemaR ausgefiihrt
werden. B1/€ und B3 nicht direkt miteinander verbinden. Sind B1/& und B3 direkt
miteinander verbunden, kann dies den Bremswiderstand und den Antriebsverstarker
beschadigen und einen Brand verursachen.

Anschluss an externen Bremswiderstand
Bei einer Eingangsnennspannung von 110 VAC / 220 VAC einen externen Bremswiderstand

liber die Klemmen B1/@ und B3 des Antriebsverstarkers anschliefen.

Abb. 5.1: Verdrahtung des externen Bremswiderstands bei 110-V/220-V-Antriebsverstarkern

HIWIN
E1 Series Drive

-
[~
o

Verwendung des eingebauten Bremswiderstands

Bei einer Eingangsnennspannung von 110 VAC/220 VAC die Klemmen B1/@ und B2 des
Antriebsverstarkers verbinden, um den eingebauten Bremswiderstand zu verwenden.
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Abb. 5.2: Verdrahtung 110-V/220-V-Antriebsverstarker mit eingebautem Bremswiderstand

HIWIN
E1 Series Drive

CN1

L1

L2
L3

L1C
L2C

B1/®

Eingebauter Bremswiderstand des Antriebsverstarkers

Brems- Einge- Widerstand [Q] - - 40 40 12 13
widerstand  bauter
B Pt603 [10 mQ] - - 4,000 4,000 1,200 1,300
wider- Bremswiderstand
stand
Leistung [W] - - 40 40 60 120
Pt600 [10 W] - - 4 4 6 12
Bremswiderstand
Kapazitat
Minimal zulassiger Widerstand 40 40 40 40 40 13

des externen
Bremswiderstands [Q]

Anmerkung:

Pt600 (Kapazitat des Bremswiderstands) und Pt603 (Widerstand des Bremswiderstands)
miissen korrekt eingestellt werden, wenn ein externer oder ein eingebauter
Bremswiderstand verwendet wird. Andernfalls wird AL.320 (Uberschreitung der
Bremsenergie) maglicherweise nicht erkannt. Dies kann zu Schaden am Bremswiderstand,
Verletzungen oder Branden fiihren.

Sind Pt600 (Kapazitat des Bremswiderstands) und Pt603 (Widerstand des
Bremswiderstands) nicht eingestellt, hat der externe Bremswiderstand oder der eingebaute
Bremswiderstand keine Funktion.

Sicherstellen, dass die Kapazitat des Bremswiderstands geeignet ist. Andernfalls besteht
die Gefahr, dass der Bremswiderstand durchbrennt und es zu Verletzungen oder Branden
kommt.

5.3.1.6  Verdrahtung fiir Gleichstromdrossel

Die Gleichstromdrossel wird hauptsachlich zur Verbesserung des Leistungsfaktors und zur
Unterdriickung von Oberschwingungen hoher Ordnung eingesetzt. Die Klemmen fiir den
Anschluss der Gleichstromdrossel ©1 und ©2 sind bei Auslieferung des Antriebsverstarkers
angeschlossen. Den Draht zum Anschluss an die Gleichstromdrossel entfernen. Besteht keine
Notwendigkeit, eine Gleichstromdrossel anzuschlieRen, darf der Draht zwischen den Klemmen
©1 und ©2 nicht entfernt werden.
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Abb. 5.3: Verdrahtung fiir die Gleichstromdrossel fiir Eingangsnennspannung 110-V/220-V-
Antriebsverstarker

HIWIN
E1 Series Drive

CcM

L1

L3

L1C

Anmerkung:

Wird der Draht zwischen den Klemmen ©1 und ©2 entfernt, ohne die Gleichstromdrossel
anzuschlieBen, wird der Alarm AL.410 (Unterspannung) ausgelost.

5.3.2 400 V Eingangsleistung

5.3.2.1  Klemmensymbole und Klemmenbezeichnungen (CN1A/CN1C)
Die Verdrahtung des 400-VAC-Antriebsverstarkers fiir die Stromversorgung des
Hauptstromkreises und des Regelkreis wird im Folgenden beschrieben.
A\ Vorsicht!
Die Verdrahtung muss unter Beriicksichtigung dieses Abschnitts korrekt ausgefiihrt

werden. Eine fehlerhafte Verdrahtung kann zu Fehlfunktionen und Bréanden fiihren.

Die Eingangsleistung des Hauptstromkreises fiir die 400-V-Antriebsverstarker sollte dreiphasig
400 VAC und die Eingangsleistung der Regelung 24 VAC sein.

CN1A L1, 12,13 AC- Dreiphasig 380 VAC ~ 480 V, 50/60 Hz
Haupteingangsk . . )
T Hauptstromkreis AC-Eingangsleistung.
B1 B2 B3 Klemmen fiir Reicht die Kapazitét des internen
Y den Brems- Bremswiderstands nicht aus, die Klemmen B1 und
widerstand B3 zum Anschluss an einen externen

Bremswiderstand verwenden.

Ein externer Bremswiderstand ist optional
erhdltlich. Der Kurzschluss von B1 und B2 dient
dem eingebauten Bremswiderstand. Der 7,5-kW-
Antriebsverstarker verfiigt liber keinen
eingebauten Bremswiderstand.

®, © - Nicht anschlieBen.

CN1C +24V, RTN Regelungsein- 94 vpC +15%, 2 A. Zwei Sétze von +24 V, RTN-
Elangslelstungs— Klemmen sind fiir die Parallelschaltung mehrerer
ST Regelungsleistungen von Antriebsverstarkern
zuldssig. Die Kapazitat der Stromversorgung
beachten.
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5.3.2.2 Verdrahtung fiir Hauptstromkreisanschluss

A Vorsicht!

Die Verdrahtung oder deren Uberpriifung muss von einem Fachmann durchgefiihrt werden.

Vor der Verdrahtung oder Uberpriifung muss der Strom abgeschaltet werden, um einen
Kurzschluss oder Stromschlag zu vermeiden.

Die Restspannung im Antriebsverstarker kann auch nach dem Ausschalten noch hoch sein.
Die Verdrahtung sollte fiinf Minuten nach dem Ausschalten des Gerats und dem Erloschen
der Anzeige durchgefiihrt werden.

5.3.2.3 Einschaltreihenfolge
Bei der Planung der Einschaltreihenfolge folgende Punkte beachten.

Die Regelungsstromversorgung muss vor der Hauptstromversorgung eingeschaltet werden.
Nach 20 ms gibt der Antriebsverstarker das Signal fiir die Bereitschaft des
Antriebsverstarkers (D-RDY) aus. Bei der Planung der Einschaltreihenfolge sicherstellen,
dass die Regelungsspannungsversorgung vor der Hauptstromversorgung eingeschaltet
wird. Informationen zum D-RDY-Signal sind im Abschnitt 8.1.5 beschrieben.

Power on

Control power supply
(DC 24 V)

Main circuit power supply
(AC 400 V)

Drive ready output
(D-RDY) signal

I<2Elms

Sicherstellen, dass die Komponenten mit der Eingangsleistung kompatibel sind.

Anmerkung:

Die Hauptstromversorgung und die Regelungsstromversorgung miissen gleichzeitig
eingeschaltet werden. Oder die Regelungsstromversorgung muss vor der
Hauptstromversorgung eingeschaltet werden.

Beim Ausschalten der Hauptstromversorgung und der Regelungsstromversorgung die
Hauptstromversorgung vor der Regelungsstromversorgung ausschalten.

A Warnung!

Die Restspannung im Antriebsverstarker kann auch nach dem Ausschalten noch hoch sein.
Um einen elektrischen Schlag zu vermeiden, die Stromanschliisse nicht beriihren. Nachdem
sich die Spannung entladen hat, erlischt die Anzeige. Sicherstellen, dass die Anzeige vor
der Verdrahtung oder Uberpriifung aus ist.
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5.3.2.4  Schaltplan fiir die Stromversorgung

Anschlussschema fiir dreiphasige 400-VAC-Stromversorgung

HIWIN
E1 400V Series
Drive

R S T
NN
10F
ISA y
,—| 1FLT |
& 2KM
L 0
ol
1KM
L 2 O F
'l AC/DC
[ 3 O |

1QF

1FLT
1KM
2KM

1Ry
1PL
1D

1SA/2SA/3SA

Antriebsverstarker der Serie ED1

Hochspannungs-Leistungsschalter

Rauschfilter

Magnetschiitz (Regelungsstromversorgung)

Magnetschiitz (Stromversorgung des

Hauptstromkreises)
Relais

Anzeige
Bypass-Diode

Uberspannungsabsorber

ED1-01-4-DE-2403-MA

ALM=+ Y
ALM- 1
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Verdrahtungsplan fiir den Anschluss mehrerer Antriebsverstarker (dreiphasige 400 VAC
Stromversorgung)

Planung der Elektrik

Eoov
terminal
"""" ALM+ 1Ry
2FLT
Relay @ ALM- 1D
terminal (|| | | [ e
Relay EB‘:i?’DeV
1Ry [%ﬁg terminal
14% ®
Power Power 2 N A
OFF 1KM —
. L:? u |:| ﬁ 3FLT
Relay @
KM 18A terminal (| | | = [ 1<  LEIL
2KM =
© © E1 400V
1KM 1Ry Drive
2SA
AFLT
&) [ o
1QF Schmelzsicherungsfreier Schutzschalter
1FLT Rauschfilter
2FLT Rauschfilter
3FLT Rauschfilter
4FLT Rauschfilter
1KM Magnetschiitz (Regelungsstromversorgung)
2KM Magnetschiitz (Stromversorgung des
Hauptstromkreises)
1Ry Relais
1PL Anzeige
1D Bypass-Diode
1SA/2SA/3SA Uberspannungsabsorber
1Tm/2 Tm/3 Tm/4 Tm Relais-Klemme
5.3.2.5 Verdrahtung fiir Bremswiderstand
Anschluss an externen Bremswiderstand
Bei einer Eingangsnennspannung von 400 VAC einen externen Bremswiderstand iiber die
Klemmen B1 und B3 des Antriebsverstarkers anschlieBen.
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Abb. 5.4: Verdrahtung des externen Bremswiderstands des 400-V-Antriebsverstarkers

HIWIN

E1 400V Series
Drive

Verwendung des eingebauten Bremswiderstands

Die Klemmen B1 und B2 anschlieBen, um den eingebauten Bremswiderstand zu verwenden.

Abb. 5.5: Verdrahtung des internen Bremswiderstands des 400-V-Antriebsverstarkers

HIWIN

E1 400V Series
Drive

B1
B2
B3
©1
©2
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Eingebauter Bremswiderstand des Antriebsverstarkers

Tabelle 5.4: 400-V-Antriebsverstarker

Bremswiderstand Eingebauter Widerstand [Q] 27 -
Bremswiderstand
Pt603 [10 mQ] 2,700
Bremswiderstand
Leistung [W] 180
Pt600 [10 W] 18
Bremswiderstand
Kapazitat
Minimal zulassiger Widerstand des 27 18

externen Bremswiderstands [Q]

Anmerkung:

Bei 7,5-kW-Antriebsverstarkern gibt es keinen eingebauten Bremswiderstand.

5.3.2.6  Verdrahtung fiir Gleichstromdrossel

Die Wechselstromdrossel wird hauptsachlich zur Verbesserung des Leistungsfaktors und zur
Unterdriickung von Oberschwingungen hoher Ordnung eingesetzt. Die dazugehdrige
Verdrahtung ist unten dargstellt.

Abb. 5.6: Verdrahtung fiir Wechselstromdrossel fiir Antriebsverstarker mit einer
Eingangsnennspannung von 400 V

HIWIN
E1 400V Series
Drive
QF CN1A
R_o — L1
;
S—o —— =E FLT L2
T
ol L3
/—
<£ % B1
B2
B3
o1
©2
@
QF Schmelzsicherungsfreier Schutzschalter
RE Wechselstromdrossel
FLT Rauschfilter
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5.4.1 Klemmensymbole und Klemmennamen

Die fiir den Anschluss von Antriebsverstéarker und Servomotor verwendeten Klemmen und
Anschliisse sind in der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt.

Tabelle 5.5: Antriebsverstarker mit 110 V/220 V Eingangsleistung (400 W ~ 2 kW)

CN2 Anschluss Motorleistung Wird die HIWIN-Motorstromleitung verwendet, die

Klemmen an CN2 entsprechend den Symbolen auf
dem Kabel anschliefen.

@ Erdungsklemme Das Erdungskabel des Motors muss mit der
Erdungsschraube am Rahmen des
Antriebsverstarkers verbunden werden.

CN7 Geber-Anschluss Anschluss an Geber oder ESC.

Anmerkung:

Fiir die 220-V-Eingangsleistung des 4-kW-Antriebsverstarkers gibt es keinen CN2-Anschluss.
Die Motorleitung an CN1 anschlieRen.

Tabelle 5.6: Antriebsverstarker mit 110 V/220 V Eingangsleistung (400 W ~ 2 kW)

CN2B Anschluss Motorleistung Wird die HIWIN-Motorstromleitung verwendet, diese
an die Klemmen von CN2B anschliefen und dabei
dabei die Symbole auf der Leitung beachten.

CN7 Geber-Anschluss Anschluss an Geber oder ESC.

5.4.2  Anschluss Motorleistung (CN2/CN2B)

Die fiir den Anschluss von Antriebsverstarkern und Motoren verwendeten Klemmen sind in der
nachstehenden Tabelle aufgefiihrt.

110 V/220 V Eingangsleistung Antriebsverstérker (400 W ~ 2 kW) Anschluss Motorleistung
(CN2)

U Stromversorgung fiir U- Anpassungsfahig mit 400 W~2 kW

Phasen-Motor Antriebsverstarkern. Bei Verwendung der HIWIN-
Motorstromleitung, diese an die entsprechenden

v V-Phasen- Klemmen anschlieBen und dabei die Symbole auf
Motorstromversorgung der Leitung beachten.

W W-Phasen-
Motorstromversorgung

Anmerkung:

Fiir die 220-V-Eingangsleistung des 4-kW-Antriebsverstarkers gibt es keinen CN2-Anschluss.
Die Motorleitung an CN1 anschlieRen.
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400-V-Eingangsleistung Antriebsverstarker Anschluss Motorleistung (CN2B)

D

Stromversorgung fiir U-

Phasen-Motor

V-Phasen-
Motorstromversorgung

W-Phasen-
Motorstromversorgung

Motor PE-Masse

5.4.3 Geber-Anschluss (CN7)

Anpassbar an 400-V-Antriebsverstarker. Bei
Verwendung der HIWIN-Motorstromleitung, diese an
die entsprechenden Klemmen anschlieRen und
dabei die Symbole auf der Leitung beachten.

Der Geberanschluss und seine Pinbelegung sind unten dargestellt. Die Antriebsverstarker der
Serie ED1 unterstiitzen AC-Servomotoren mit Singleturn- oder Multiturn-Absolutwertgebern,
Dual-Loop-Regelung (AC-Servomotor und digitaler optischer MaRstab) und Linearmotoren mit
digitalem optischem MaBstab. Informationen zur Gebereinstellung sind im Abschnitt 6.12

beschrieben.

Abb. 5.7: Geber-Anschluss

£
2 4 6 8 10
1 3 56 7 9
1 +5VE Geberleistung
2 SG Signalmasse
3 PS+ /E+ Serielles Signal des Gebers: PS+ Geber-Alarmsignal: E+
4 PS- /E- Serielles Signal des Gebers: PS- Geber-Alarmsignal: E-
5 ENC_A+ Digitaler Differentialsignaleingang: A+
6 ENC_A- Digitaler Differentialsignaleingang: A-
7 ENC_B+ Digitaler Differentialsignaleingang: B+
8 ENC_B- Digitaler Differentialsignaleingang: B-
9 ENC_IND+ Digitaler Differentialsignaleingang: Index+
10 ENC_IND- Digitaler Differentialsignaleingang: Index-
SHIELD FG Schirmung
PtOOF  t.0[J[ ][] Inkrementalgeber-Signalfehler nicht Nach dem Einrichtung
(Standard)  erkennen. Einschalten
Erkennung von
1000 :

Inkrementalgebersignalfehlern.

Antriebsverstarker der Serie ED1
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Anmerkung:

Planung der Elektrik

Bei Verwendung eines Linearmotors mit digitalem Inkrementalgeber kann das Alarmsignal
des digitalen Differentialgebers

(E+/E-) unterstiitzt werden.

Diese Funktion wird nur von Thunder 1.6.11.0 oder spateren Versionen unterstiitzt.

Wenn die Standard-Doppelschleifensteuerung (AC-Servomotor und digitaler optischer
MalRstab) verwendet wird, wird die Erkennung von Inkrementalgebersignalfehlern nicht

unterstiitzt.

Bei Verwendung eines Multiturn-Absolutwertgebers zur Erfassung der Motorumdrehungen ist
eine Batterie zu installieren.

HIWIN
E1 Series Drive

Anmerkung:

O [N =

Battery
+ 36 VDC -h
™ = +5Vde |1
i - 0Vdc |2
+5Vdc |1 VB |5
OVde |2 j— GND |6
|
CN7 oo — —PS(SD) +|7
PS - |4 = Ps(sD)-| 8
/
| FG |[shieldj=

T

L

Die Batterie darf nicht auf der Motorseite installiert werden, um Storungen der Maschine zu
vermeiden. Die Batterie sollte auf der Seite des Antriebsverstarkers und im Inneren des
Schaltkastens installiert werden.

Informationen zum Geber-Verlangerungskabel sind im Abschnitt 16.1.2 beschrieben.

Informationen zum Batteriefach und zur Batterie sind im Abschnitt 16.2.4 beschrieben.

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA
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5.4.4 Verdrahtung der Bremse

5.4.4.1 Benutzung der Bremse

Anmerkung:
Bei Standard-Antriebsverstarkern (ED1S) sind die Standardpins fiir das Ausgangssignal der
Bremsregelung (BK) CN6-40/12 (05). Zur Anderung der Anschlussbelegung Abschnitt 6.8.2
durchlesen.
Bei Feldbus-Antriebsverstarkern (ED1F) sind die Standardpins fiir das das Ausgangssignal
der Bremsregelung (BK) CN6-19/20 (05). Zur Anderung der Anschlussbelegung Abschnitt
6.8.2 durchlesen.

Bei Verwendung der Bremse diirfen DC 24 V fiir die Bremse und die Stromversorgung fiir
die E/A-Signale (CN6) nicht dieselbe Stromversorgung verwenden, um Fehlfunktionen zu
vermeiden.

Ein Relais mit eingebauter Uberspannungsschutzdiode verwenden oder eine
Uberspannungsschutzdiode hinzufiigen, um ein Durchbrennen des digitalen Ausgangs zu
vermeiden.

Verdrahtung bei Verwendung der Bremse mit Relais

HIWIN
E1 Series Drive

+24V

CN6

_________ .

Anmerkung:

Bei Feldbus-Antriebsverstarkern (ED1F) sind die Standardpins fiir das das Ausgangssignal der
Bremsregelung (BK) CN6-19/20 (05+/05-).

5.4.4.2 Dynamische Bremse
Verfahren zur Einstellung der dynamischen Bremse (110 V/220 V Eingangsleistung)

Bei einer Eingangsnennspannung von 110 V/220 V und einer Eingangsleistung von 1 kW ist der
dynamische Bremswiderstand bereits im Antriebsverstarker der Serie ED1 oder hoher installiert.
Wenn der Motor jedoch iiber der Nenngeschwindigkeit lauft oder der Betriebsbremsweg zu lang
ist, kann der Benutzer einen externen dynamischen Bremswiderstand und ein Relais oder einen
Magnetschiitz gemaR den untenstehenden Abbildungen anschlieBen. Zur Verbesserung des
Bremswegs wird ein Leistungswiderstand mit Aluminiumgehaduse und geringerem Widerstand
vorgeschlagen.
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No

Using the built-in dynamic brake?

Using the built-in dynamic brake
circuit and resistor?

Yes

No

Planung der Elektrik

Select the dynamic brake resistor.

l

Select the magnetic contactor.

l

Wire the external dynamic brake circuit

Set the using of external dynamic brake circuit.
Pto0B = t10100

|

Set the pins of DBK signal output.

Set the motor stopping method.
Pt001 =t O OOX

Set the motor stopping method.
Pt001 =t.O0O0OX

Set the motor stopping method.
Pto01 =t.O0O0OX

|

1

|

Preparations completed
when not using the dynamic brake.

Preparations completed
when using the dynamic brake.

Preparations completed
when using the dynamic brake.

Dynamic brake resistor

+24V
o]

Surge
absorbing|
diode 2

Dynamic brake resistor

Relay or

magnetic
contactor

Motor ground wire

Wenn das DBK-Signal ausgegeben wird, wird die Verdrahtung zwischen
Antriebsverstarker und Motor kurzgeschlossen. Der Motor kann aktiviert

werden.

PtO0B  .0[ (][]

(Standard)

t10dn

Antriebsverstarker der Serie ED1

IR

HIWIN HIWIN
E1 Series Drive E1 Series Drive
Short circuit point
+24V
Relay or
L2 5 CN6
___CNe_ magnetc -, |---T----
I
| DBK signal is gontactor DBK signal is
! output. not output.
I DBK+
: - DBK-
L
ov .
0 0 [T
CN2 : v
W
@A

Motor ground wire

Wenn das DBK-Signal nicht ausgegeben wird, ist die Verdrahtung zwischen
Antriebsverstarker und Motor unterbrochen. Motor kann nicht aktiviert
werden. Der dynamische Bremswiderstand beginnt, die kinetische Energie

des Motors zu absorbieren.

Den eingebauten dynamischen
Bremswiderstand verwenden.

Einen externen dynamischen
Bremswiderstand verwenden.

ED1-01-4-DE-2403-MA

Nach dem
Einschalten

Einrichtung
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Anmerkung:

Wenn ein externer dynamischer Bremswiderstand erforderlich ist, einen
Leistungswiderstand im Aluminiumgehduse verwenden. Der Aufstellungsort muss eine
gute Beliiftung und Warmeableitung gewihrleisten, um eine Uberhitzung zu vermeiden.

Die eingebaute Berechnungsfunktion fiir den dynamischen Bremswiderstand verwenden,
um den Widerstand und die Leistung des Leistungswiderstands im Aluminiumgehause zu
berechnen. Fiir eine gute Bremsleistung sollte die Leistung umso groRer sein, je kleiner der
Widerstand ist.

Beim Einsatz von Relais auf den Strom am Kontaktpunkt beachten. Wenn der Strom zu
grol ist, sollte ein Magnetschiitz verwendet werden, dessen Kontaktpunkt einem hohen
Strom standhalten muss.

Verfahren zur Einstellung der dynamischen Bremse (400 V Eingangsleistung)

Bei Antriebsverstarkern mit einer Eingangsspannung von 400 V oder mehr wird der dynamische
Bremswiderstand nicht im Antriebsverstarker installiert. Der Benutzer kann einen externen
dynamischen Bremswiderstand gemaR den nachstehenden Abbildungen anschlieRen. Zur
Verbesserung des Bremswegs wird ein Leistungswiderstand mit Aluminiumgehause und
geringerem Widerstand vorgeschlagen.

sing the built-in dynamic brake
circuit?

No sing the built-in dynamic brake

circuit?

Select the dynamic brake resistor.

l Yes
Select the magnetic contactor.
Wire the external dynamic brake circuit. Select the dynamic brake
resistor.
Set the using of external dynamic brake circuit. l
Pt00B = 1000 Connect dynamic brake resistor

l to D1, D2

Set the pins of DBK signal output. l

Set the motor stopping method. Set the motor stopping method.
Pto01 = t.O00OX Pt001 =t.000OX

Set the motor stopping method.
Pto01 = t. JOOX l l

Preparations completed Preparations completed

wh:;ii?;:‘izzsdiffwr;ﬂiiteb?ake. when using the dynamic brake. when not using the dynamic brake.

Der Anschluss fiir den externen dynamischen Bremswiderstand des Antriebsverstarkers mit
400 V Eingangsleistung ist CN2A. Die fiir den Anschluss des externen dynamischen
Bremswiderstands verwendeten Klemmen sind wie folgt.

Tabelle 5.7: Klemmen fiir den Anschluss eines externen dynamischen Bremswiderstands

D1 Anschluss an den dynamischen  Geeignet fiir 400-V-Antriebsverstarker. Wenn ein
Bremswiderstand Benutzer eine dynamische Bremse verwenden
mochte, D1 und D2 verwenden, um einen externen
D2 Anschluss an den dynamischen  dynamischen Bremswiderstand anzuschlieRen. Der
Bremswiderstand externe dynamische Bremswiderstand ist optional
erhaltlich. Der 400-V-Antriebsverstarker ist nicht mit
D3 - einem internen dynamischen Bremswiderstand
ausgestattet. Die Verwendung von D3 ist nicht
zuldssig.
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HIWIN
E1 400VSeries Drive

Lo External dynamic brake resistor
CN2A D2

c

CN2B

<

H

Motor power cable
(with ground included)

®

Anmerkung:
Der niedrigste zuldssige Wert fiir den externen dynamischen Bremswiderstand betrégt 10 Ohm.
Der Anschluss des externen dynamischen Bremskreises und des externen dynamischen

Bremswiderstands des 400-V-Antriebsverstarkers ist in der nachstehenden Abbildung
dargestellt:

Abb. 5.8: Verwendung eines externen dynamischen Bremskreises und eines externen
dynamischen Bremswiderstands

Dynamic brake resistor

Dynamic brake resistor

HIVAN
E1 Series Drive ﬂ HIVAN “
“ Short circuit E1 Series Drive
point Q| Short circuit
ﬂ 24y point
9 -
CNE Relay or
_______ magnetic i ) Relay or ’
! magnetic /—‘ﬁ
DEK signal is contactor I M congtactor 7
output , DBK signal is
= H nat autput A e
| EQL;. -
[ LY

CN2B

CN2B

Mator ground wire - =

Mator ground wire

Anmerkung:

Bei Verwendung einer externen dynamischen Bremsschaltung und eines externen dynamischen
Bremswiderstands muss der Benutzer Pt00B (Tabelle 5.7) einstellen.
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5.5.1 Anschluss fiir Regelungssignale

Planung der Elektrik

Die Pinbelegung des Regelungssignalanschlusses ist in der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt.
Die Verdrahtung entsprechend der Regelungsart und den verwendeten E/A-Signalen

durchfiihren.

Anmerkung:

Informationen zu den Regelungssignalkabeln sind in der ersten Tabelle im Abschnitt 16.1.5

beschrieben.

Antriebsverstarker der Serie E1 (CN6)-Standard (ED1S)

Abb. 5.9: Pin-Belegung CN6-Standard (ED1S)

)
1 IB=3] 26
25?50

Tabelle 5.8: Pin-Belegung CN6-Standard (ED1S)

Alle Digitaler 7
Regelungs-  Eingang
arten

33
30
29
27
28
26
32

31

Digitaler 35

Ausgang
34
37
36
39
38
11
10
40

12

Antriebsverstarker der Serie ED1

COM

01-
02+
02-
03+
03-
04+
04-
05+

05-

Gemeinsamer Punkt fiir digitale Signaleingénge

Die Verdrahtung fiir digitale Signale muss als Sink-
oder Source-Verdrahtung ausgefiihrt sein.

Mehrzweck-Eingangssignale

Der Benutzer kann die Standardeinstellung in jeder
Regelungsart verwenden oder die
Eingangsfunktionen selbst konfigurieren, siehe
Abschnitt 8.1.1.

Mehrzweck-Ausgangssignale

Die Benutzer konnen die Standardeinstellung in
jeder Regelungsart verwenden oder die
Ausgangsfunktionen selbst konfigurieren, siehe
Abschnitt 8.1.2.
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Analoger
Ausgang
Geber-Ausgang
Besondere
Anwendung
Erde

Position Impulseingang

Mode

Velocity Analoger

Mode Eingang

Torque Analoger

Mode Eingang

Antriebsverstarker der Serie ED1

42

43

41

22
48
49
23
24
19

25
47
46

13
14

15

16

17

AO1

A02

AOGND

/A

/B

/Z
Cz

SG
PT+

PT-

FG
PULH_CW
PULH_CCW
CW+

CW-

CCW+
CCw-

SG

V_REF+

V_REF-

T_REF+

T_REF-

Planung der Elektrik

Analoger Ausgang (+/- 10 V)
Uberwacht das Motordrehmoment.

Analoger Ausgang (+/-10 V)
Uberwacht die Motorgeschwindigkeit.

Analoges Signal Masse

Gibt Impulssignale aus (Impulstyp: AqB)
entsprechend der Einstellung fiir den
Geberausgang. Weitere Informationen zur
Einstellung des Geberausgangs sind im Abschnitt
8.6 beschrieben.

Gibt ein Z-Phasensignal pro Umdrehung aus.

Gibt ein Z-Phasensignal pro Umdrehung aus (Single-
Ended-Signal).

Signalmasse

Fiir die Verdrahtung der Ausgangsfunktion des
Position Trigger, siehe Abschnitt 5.5.3. Zum
Aktivieren oder Deaktivieren der Ausgangsfunktion
des Position Trigger PtOOE=t.[ ][ ][ ]X verwenden.

Rahmen Erde

Impulsbefehlseingdnge

Die Verdrahtung der Impulsbefehlseingdnge ist im
Abschnitt 5.2beschrieben.

Impulssignal Masse

Geschwindigkeitshefehlseingange
(Eingangsspannung +/-10 V)

Das Verdrahtungsschema fiir den
Geschwindigkeitsbefehl ist im Abschnitt 5.5.2
beschrieben. (ED1[_]-P[ ] Antriebsverstarker nicht
unterstiitzt.)

Drehmomentbefehlseingénge (Eingangsspannung
+/-10 V)

Der Schaltplan fiir den Drehmomentbefehl ist im
Abschnitt 5.5.2zu finden.
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Planung der Elektrik

Antriebsverstarker der Serie E1 (CN6)-Feldbus (ED1F)

Abb. 5.10: Pin-Belegung CN6-Feldbus (ED1F)

©

i
T =

A2
18—
O

19

36

Tabelle 5.9: Pin-Belegung CN6-Feldbus (ED1F)

Feldbus-
Modell

Digitaler
Eingang 30

Digitaler 11
Ausgang
12
13
14
15
16
17
18
19
20
Geber- 24
Ausgang
25
26
27
28
29
Besondere 9

Anwendung
10

Antriebsverstarker der Serie ED1

Gemeinsamer Punkt fiir digitale Signaleingange

COM  Die Verdrahtung fiir digitale Signale muss als Sink-
oder Source-Verdrahtung ausgefiihrt sein.

1 Mehrzweck-Eingangssignale
Der Benutzer kann die Standardeinstellung in jeder

12 Regelungsart verwenden oder die Eingangsfunktionen

i3 selbst konfigurieren, siehe Abschnitt 8.1.1.

14

15

16

17

18

01+ Mehrzweck-Ausgangssignale
Die Benutzer kdnnen die Standardeinstellung in jeder

01- Regelungsart verwenden oder die

02+ Ausgangsfunktionen selbst konfigurieren, siehe
Abschnitt 8.1.2.

02-

03+

03-

04+

04-

05+

05-

A Gibt Impulssignale aus (Impulstyp: AqB)
entsprechend der Einstellung fiir den Geberausgang.

/A Weitere Informationen zur Einstellung des

. Geberausgangs sind im Abschnitt 8.6 beschrieben.

/B

z Gibt ein Z-Phasensignal pro Umdrehung aus.

A

PT+ Fiir die Verdrahtung der Ausgangsfunktion des
Position Trigger, siehe Abschnitt 5.5.3. Zum

PT- Aktivieren oder Deaktivieren der Ausgangsfunktion
des Position Trigger PtOOE=t.[ ][ ][ ]X verwenden.
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Analoger 21 AO1 Analoger Ausgang (+/-10 V)
Ausgang Uberwacht das Motordrehmoment.
22 A02 Analoger Ausgang (+/-10 V)
Uberwacht die Motorgeschwindigkeit.
23 AOGND Analoges Signal Masse
Erdung 35 SG Signalmasse
36 FG Rahmen Masse

5.5.2 Verdrahtungsbeispiel entsprechend der Regelungsart
Position Mode (Der Impulsbefehl wird nur im Modell ED1S unterstiitzt.)

Differentialsignaleingang

Controller

PLS Q T 3 —
CWIA /> L \/ 2 ow. 221 1:‘(3
\ ] T
I 1
;o |::1—5V,0\’5ﬂ o5k

CCW+ Tt
oW 221 %
i ) SG }?

Single-ended (NPN) Schnittstelle mit Widerstand

DIR

Controller| 12~24vDc
NPN type

s
PLS
CW/A
0 5 | cow+ TTT
h—0 — M6 | ccw 22 Zji
DIR . -
L ov

Vdc | Resistor (R)
12V | 1KQ, 0.5W
24V | 2KQ, 0.5W

) &
1

i 1

B e e

! : — 2.05K p.o5K
i

Single-ended (NPN) Schnittstelle ohne Widerstand

Controller| 12~22avbc CN6
NPN type EEE N
——— 205K poeg
|~ |
Y
PLS
cwm‘ﬁ_l_‘
DIR‘I)
e B
oV
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Single-ended (PNP) Schnittstelle mit Widerstand

Controller|12~24vbc CNé
PNP type
PLS mR E:_?”ﬁo ”
3 =1 ~ve | - .05K
CW/A D) !r \ll [~ 3 CW+ + I —
1 h
4 CW- 221
1
1
o e == A
D \| ; 5 CCW+ 21 J_ X
/_f; 6 CCW-
VL 13| sG }?
Vdc | Resistor (R)

12V | 1KQ, 0.5W
24V | 2KQ , 0.5W

Single-ended (PNP) Schnittstelle mit Widerstand

Controller
PNP type

PLS_l:
S [ Jroon]—
[ J_
|
A

12~24VDC
CNG6

%
D|R{
CCw/B o Putce

5V TTL-Schnittstelle

Controller CNeé
SV TTL type [t Jrucow]
STEP| 2 /\ 'TW‘ 2.05K 05K
I 9, Jr || / -1 - 1 o1 1 ]:[3
] 4| cw-
I 1
R L :I—ggg@_m
| O—— .'I /\ [ 5 | cows mr
PP [ 6 [ cow- .
S e & B
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Velocity Mode (Der analoge Befehl wird nur vom Modell ED1S unterstiitzt.) Die
Motorgeschwindigkeit wird durch eine analoge Spannung (+/-10 V) geregelt.

Controller CN6
N ," \‘l ~
Vemd+ [ /
Yoo
chd-V \ ,' ~
+/- 10VDC § I

Torque Mode (der analoge Befehl wird nur vom Modell ED1S unterstiitzt.)
Das Motordrehmoment bzw. die Kraft wird durch eine analoge Spannung (+/-10 V) geregelt.

Controller CNB
N .I \“ ~
Temd+ : | /
I
Tcmd-u VN
+/- 10VDC . I

5 ﬁ?

5.5.3 Verdrahtung fiir digitale Eingange und digitale Ausgiange

Die Pin-Definitionen des Standardantriebsverstarkers (ED1S) und des Feldbus-
Antriebsverstarkers (ED1F) sind unterschiedlich, siehe Abschnitt 5.5.1.

Verdrahtung fiir digitale Eingdnge des Standardantriebsverstarkers

Das digitale Eingangssignal wird iiber einen Optokoppler eingespeist. Die externe
Stromversorgung kann 12 ~ 24 VDC betragen. Die Verdrahtung kann als Sink- oder Source-
Verdrahtung ausgefiihrt sein. Digitale Eingangsfunktionen kdnnen benutzerdefiniert werden.

Verdrahtung fiir digitale Eingéange (Sink) (Schalter oder Transistor)

Anmerkung:

Die Pin-Definition des Feldbus-Antriebsverstarkers (E1F) unterscheidet sich von der in der
obigen Abbildung gezeigten. COM liegt an CN6-30. I1 befindet sich an CN6-1. I2 befindet sich
an CN6-2. 13 befindet sich an CN6-3.
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Verdrahtung fiir digitale Eingange (Source) (Schalter oder Transistor)

Source

Anmerkung:

Die Pin-Definition des Feldbus-Antriebsverstarkers (ED1F) unterscheidet sich von der in der
obigen Abbildung gezeigten. COM liegt an CN6-30. |1 befindet sich an CN6-1. I2 befindet sich
an CN6-2. 13 befindet sich an CN6-3.

Verdrahtung fiir digitale Ausgange des Standardantriebsverstarkers

Das digitale Ausgangssignal wird iber einen Optokoppler ausgegeben. Die externe
Stromversorgung darf 24 VDC nicht liberschreiten. Die digitalen Ausgange sind
unabhangige Open-Collector-Ausgange. Der maximal zuldssige Strom betragt 100 mA.
Digitale Ausgangsfunktionen kdnnen benutzerdefiniert werden.

Verdrahtung fiir digitale Ausgénge (Relais oder Optokoppler)

o %] "
T — =

| ot-

L T - +
e 137] S | +2avpe
: 02 |36] - =
}gq 2

, oz -

04+ |11 {EJ_W
i-%q + .

: 04- 10

Anmerkung:

Die Pin-Definition des Feldbus-Antriebsverstarkers (ED1F) ist eine andere. 01+/01-
befinden sich auf CN6-11/12. 02+/02- befinden sich auf CN6-13/14. 03+/03- befinden
sich auf CN6-15/16. 04+/04- befinden sich auf CN6-17/18.

Der Standard-Digitalausgang fiir das BK-Signal ist 05, siehe Abschnitt 5.4.4.

Ein Relais mit eingebauter Uberspannungsschutzdiode verwenden oder eine
Uberspannungsschutzdiode hinzufiigen, um ein Durchbrennen des digitalen Ausgangs zu
vermeiden.

Verdrahtung fiir analoge Ausgénge des Standardantriebsverstarkers

Die analogen Ausgange werden zur Uberwachung des Motordrehmoments (AO1) und der
Motorgeschwindigkeit (AO2) verwendet. Der Spannungsbereich betragt +10 V.

Verdrahtung fiir analoge Ausgénge

Monitor output
CN6 Voltage Meter
-> AO1 | 42
- AD2 |43 /<\
T AOGND | 41

Anmerkung:

Die Pin-Definition des Feldbus-Antriebsverstarkers (ED1F) unterscheidet sich von der in der
obigen Abbildung gezeigten. AO1 befindet sich an CN6-21. AO2 befindet sich an CN6-22.
AOGND liegt an CN6-23.
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Ausgang Position Trigger (PT) Signal des Standardantriebsverstarkers
Aktivieren oder Deaktivieren der Ausgangsfunktion Position Trigger durch

Pt0OE=t. JCJCIX.
Y T

E1 PLC

PT+ |47

— :g
PT- | 46 o
;‘ FG 50 );7

. .

Anmerkung:

Die Pin-Definition des Feldbus-Antriebsverstarkers (ED1F) unterscheidet sich von der in der
obigen Abbildung gezeigten. PT+ befindet sich auf CN6-9. PT- befindet sich an CN6-10. FG
befindet sich auf CN6-36.

5.6.1 Pin-Belegung des STO-Anschlusses

Weitere Informationen zur Sicherheitsfunktion STO sind im Kapitel 6 beschrieben. Vor
Verwendung der STO-Sicherheitsfunktion, ist die Pin-Definition zu beachten. Wenn die STO-
Sicherheitsfunktion nicht verwendet wird, den mit dem Antriebsverstarker gelieferten
Sicherheits-Jumper-Anschluss in CN4 stecken. Wenn der Anschluss nicht eingesteckt ist, gibt
der Antriebsverstarker keinen Strom an den Motor ab.

SF1- SF2- | | EDM-

4 6 8
SF1+ | | SF2+ | |[EDM+

1 Reserviert Nicht verwenden.

2

3 SF1- Die Signale SF1 und SF2 werden iiber zwei unabhangige Schaltkreise
eingegeben. Wenn die Signale SF1 und SF2 nicht eingegeben werden, wird

4 SF1+ das interne Leistungsmodul des Antriebsverstarkers abgeschaltet, um den
Ausgangsstrom zu unterbrechen.

5 SF2-

6 SF2+

7 EDM- Uberwacht, ob die Sicherheitsfunktion normal ist.

8 EDM+

Schirmung  FG Rahmen Masse.
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5.6.2  Verdrahtung fiir STO-Sicherheitsfunktion

Vor der Verdrahtung sicherstellen, dass der Anschluss der Sicherheitsvorrichtung (HIWIN-
Artikelnummer: 051500400404) oder das STO-Signaliibertragungskabel (HIWIN-Artikelnummer:
HEQOEJ6DHO0) zur Verfiigung stehen. Die Spezifikation des Anschlusses ist im Kapitel 16
beschrieben.

Verdrahtung fiir STO-Sicherheitsfunktion

SF1+ | | SF2+ | |EDM+

/]
VEEE

xR

+24\VDC

SF1- SF2- EDM-

Verdrahtungsbeispiel fiir die Sicherheitsfunktion STO

24 VvDC
G
Emergency stop | . E E
' Cutoff

ey HIE L S e :
GND L ; ! |
| , ' Power module

Monitor , E

- : ' Servo drive
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5.7.1 Anschluss fiir PC-Kommunikation (CN3)

Ein Mini-USB-Kabel zum Anschluss an den PC iiber CN3 fiir die Uberwachung, den Probebetrieb
oder die Parametereinstellung iiber Thunder verwenden.

5.7.2  Stecker fiir Feldbuskommunikation (CN9)

Wird der Feldbus-Antriebsverstarker (ED1F) verwendet, diesen iiber einen metallgeschirmten RJ-
45-Stecker und ein Ethernet-Kommunikationskabel an CN9 anschlieBen. Das
Kommunikationskabel muss CAT-5 oder hher sein.

Anmerkung:

Fiir die MECHATROLINK-III-Kommunikation (ED1F-L[ ]) einen RJ-45-Stecker (FA), eine CAT5e
STP-Kommunikationsleitung (die vom Benutzer hergestellt werden kann) oder eine von der
MECHATROLINK Members Association empfohlene Leitung verwenden.

Es gibt zwei Kommunikationsanschliisse an CN9, OUT und IN, siehe unten.

ouT Anschluss an den IN-Port eines anderen Antriebsverstarkers oder eines anderen Slaves. Ist
der Antriebsverstéarker die letzte Station, darf er nicht an diesen Port angeschlossen werden.

IN Anschluss an die Regelung (Master), an den OUT-Port eines anderen Antriebsverstarkers
oder eines anderen Slaves.

Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel fiir den Anschluss von HIWIN Fieldbus Motion
Controller (HIMC) und ED1F-H[ ]-Antriebsverstarkern.
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6 Grundlegende Funktionseinstellungen vor dem Betrieb

6.1 Parameter

Dieser Abschnitt enthalt Beschreibungen der Parameterdefinition, der Parameterliste und der
Parametereinstellung.

6.1.1 Definition der Parameter

Die Parameter des Antriebsverstarkers der Serie ED1 sind in zwei Kategorien unterteilt.
Kategorie Beschreibung

Setup-Parameter Parameter fiir die Grundeinstellung

Parameter fiir das Tuning des

U PR TEED Antriebsverstarkers

Die Setup- und Tuning-Parametereinstellung ist im Folgenden beschrieben.
O Einstellung der Setup-Parameter

Die Setup-Parameter konnen iiber das Bedienfeld des Antriebsverstarkers oder iiber
Thunder eingestellt werden.

Anmerkung:

> Es wird vorgeschlagen, die Setup-Parameter iiber Thunder einzustellen. Der Benutzer kann
die Anweisungen des Konfigurationsassistenten in Thunder befolgen, um die Regelungsart,
die E/A-Signale und die Parameter fiir den Probebetrieb einzustellen. Der
Konfigurationsassistent in Thunder ist unter Abb. 6.1zu sehen.

Abb. 6.1: Konfigurationsassistent in Thunder

Configuration Wizard

ITT— )
|

O Einstellung der Tuning-Parameter

Die Benutzer miissen die Tuning-Parameter nicht einzeln festlegen. Um die
Ansprechleistung zu verbessern, konnen die Benutzer die Tuning-Funktionen in Thunder
nutzen, um die Tuning-Parameter anzupassen. Weitere Informationen sind im Kapitel 6
beschrieben.
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6.1.2 Parameterliste

Es gibt zwei Arten von Parametrisierungsmethoden. Die eine besteht in der Eingabe eines die
Wertes (Tabelle unten) und die andere in der Auswahl einer Funktion (Tabelle auf der nachsten
Seite).

Parameter, fiir den ein Wert eingegeben werden muss

Position Mode,
Parameter Pt212 Bereich 64 -1.073.741.824 Regelungsart  Velocity Mode und
Torque Mode

Standard 8,192 Effektiv Nach dem Einschalten Einheit Flanke d.es
Impulssignals
Beschreibung

Die Anzahl der Ausgangsimpulse fiir eine Umdrehung einstellen.

Parameter-Nummer

Standardwert

Beschreibung der Funktion

Einstellbereich

Sobald die Einstellung wirksam gesetzt ist

In welcher Betriebsart der Parameter effektiv ist (Velocity Mode, Position Mode, Torque
Mode, Interner Position Mode und Interner Velocity Mode)

Die kleinste Einheit des Parameters

Parameter, der die Funktion auswahlen muss

Position Mode, Velocity

Parameter ~ Pt000 Bereich 0~E Regelungsart Mode und Torque Mode
Nach dem

Standard L] Effektiv  Einschalte Einheit
n

Beschreibung

Regelungsart einstellen. Die Antriebsverstarker der Serie ED1 verfiigen iiber einen Position Mode, Velocity
Mode, Torque Mode, Interner Position Mode, Interner Velocity Mode und einen Dual Mode.

Pt000 = t.[J[JX[]

Wert  Regelungsart Wert  Regelungsart
0 Velocity Mode 8 Position Mode < Torque Mode
1 Position Mode 9 Torque Mode < Velocity Mode
2 Torque Mode A Interner Position Mode
3 Interner Velocity Mode B Interner Position Mode < Position Mode
4 IMntoedrzer Vel st o Faslian C Interner Position Mode < Velocity Mode
5 ||\|/thoec12a| Vel b it o el D Interner Position Mode < Torque Mode
6 Interner Velocity Mode < Torque Mode E IMntoedrzer URlREy (2 o= ilEm e Ha
7 Position Mode < Velocity Mode
Anmerkung:

t.[]J[J[] bedeutet, dass der Benutzer die Funktion fiir diesen Parameter auswahlen
muss. Der Einstellwert in [ ] ist hexadezimal.

Pt000 = t.[ ][ ]X[ ] bedeutet, dass der Wert von X eingestellt werden muss. So muss Pt000
auf t.[ ][ ]3[ ] gesetzt werden, wenn der Benutzer vom Control Mode in den internen
Velocity Mode wechseln mdchte.
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6.1.3 Einstellung der Parameter

Die Parameter kdnnen iiber die Parameterliste in Thunder oder das Bedienfeld des
Antriebsverstarkers eingestellt werden.

O Parameter iiber die Parameterliste in Thunder einstellen

Abb. 6.2: Die Parameterliste in Thunder

Parameters Setup :
—
Dif.  PIOXC | PUDX  PXK POXX PWXK  PISXX  PIBXX T
Parametor Name Dofault Value Modified Valuo Description

P00 () 400 400 [ Yelocity leop gain |

P01 () [ Velocity loop integral time constant ]
P02 (1) 400 400 | Position loop gan |

Pri03 () 100 100 [ Moment of inertia ratio ]

P04 1) | Second velocity loop gain |

P05 (1) | Socond valocity loop intergral tima constant ]

Pri06 () | Second position lnop gain |

Pt109 () [ Feediorvrard |

PH0A () | Foediorward filter time canstant ]

Pt108 ) | Gain application selection |

PH10C () 1% rated torquefforce | [ Torqueffarce command for mode switching(P/P1 mode) 1

Pt10D () 1pm [ Velocity command for mode switching[P/Pl mode) |

PL10E () 1 rpmis | Acceleration command for made switching(P/PI mode) ]

PUOF () 1 control unit [ Position desiation for mode switching (P/P1 mode) ]
P10 () | Second feedforward |
Pt11F () | Position integral time constant |

“l|aja(ajajoajaja aja(o|ja|a oo ajo

O Einstellung der Parameter iiber das Bedienfeld des Antriebsverstarkers

Siehe Abschnitt 14.2.

6.1.4 Parameter Initialisierung

Die Parameter konnen iiber die Parameterinitialisierungsfunktion oder das Bedienfeld des
Antriebsverstarkers auf die Werkseinstellungen zuriickgesetzt werden.

Anmerkung:

> Nach Ausfiihrung der Parameterinitialisierungsfunktion werden samtliche
Parametereinstellungen geldscht. Dann wird der Antriebsverstarker automatisch
ausgeschaltet und wieder eingeschaltet. Und die Parameter werden auf die
Werkseinstellungen zuriickgesetzt.

O Vor der Ausfiihrung der Parameterinitialisierungsfunktion
a) Muss sich das Gerdt im Zustand "Servo off" befinden.

b) Sollen die urspriinglichen Parametereinstellungen spater wiederverwendet werden,
sicherstellen, dass eine Sicherungskopie erstellt wurde.

O Ausfiihren der Parameterinitialisierungsfunktion

Abb. 6.3: Fenster Set drive to factory default

&) Setto factory default 1 In der Meniileiste von Thunder auf
Tools klicken. Set drive to factory
default auswiahlen. Das FensterSet
drive to factory default wird angezeigt.

2 Auf OK klicken, um die
Parametereinstellungen zu ldschen.
Wenn die Kontrollké&stchen Clear error
map table? und Clear user.pdI?
aktiviert sind, werden die Error-Map-
Tabelle und die Benutzer.pdl
gleichzeitig geldscht.

3 Der Antriebsverstarker wird
automatisch ausgeschaltet und wieder
eingeschaltet, nachdem die
Parametereinstellungen geldscht
wurden.
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Parameterinitialisierung {iber Bedienfeld des Antriebsverstarkers durchfiihren
Siehe Abschnitt 14.4.5.

Die Antriebsverstarker der Serie ED1 unterstiitzen den Velocity Mode, Position Mode, Torque

Mode, Interner Velocity Mode and Interner Position Mode. Control Mode iiber Pt000 =

t.[JJX[] einstellen.

t.]0o0]

g
(Standard)

0020

t00s0

t.040]

t00sH

t.le[]

070

t.OC180]

0090

t0AL

Velocity Mode

Position Mode

Torque Mode

Interner Velocity
Mode

Interner Velocity
Mode < Position
Mode

Internal Velocity
Mode < Velocity
Mode

Interner Velocity
Mode < Torque
Mode

Position Mode <
Velocity Mode

Position Mode «—
Torque Mode

Torque Mode <«
Velocity Mode

Interner Position
Mode

Antriebsverstarker der Serie ED1

Die analoge Spannung wird als Siehe
Geschwindigkeitsbefehl zur Regelung der Abschnitt
Motorgeschwindigkeit verwendet. Diese Regelungsart 0.
ist geeignet fiir:

Geschwindigkeitsregelung

Der Regler regelt den Lageregler mit Hilfe der vom

Antriebsverstarker empfangenen

Geberpulsausgénge.
Die Impulsbefehle werden vom Regler in den Siehe
Antriebsverstarker eingegeben. Die Position des Abschnitt
Motors wird durch die Anzahl der Impulse bestimmt.  8.4.
Die Geschwindigkeit des Motors wird durch die
Frequenz der Eingangsimpulse bestimmt. Diese
Regelungsart ist fiir Anwendungen geeignet, die eine
Lagenregelung erfordern.
Die analoge Spannung wird als Drehmomentbefehl zur ~ Siehe
Regelung des Motordrehmoments verwendet. Diese Abschnitt
Regelungsart ist geeignet fiir: 8.5.

Drehmomentregelung (Pressen)

Der Regler regelt die Lage- und

Geschwindigkeitsregelung mit Hilfe der vom

Antriebsverstarker empfangenen

Geberimpulsausgaben.
Die Parameter verwenden, um drei interne Siehe
Geschwindigkeitseinstellungen innerhalb des Abschnitt
Antriebsverstarkers festzulegen. Das digitale 8.8.
Eingangssignal verwenden, um zwischen den
Geschwindigkeitseinstellungen zu wechseln. Ein
externer Analogbefehl ist in dieser Regelungsart nicht
erforderlich.
Beim Dual Mode handelt es sich um eine Kombination  Siehe
aus dem Interner Velocity Mode und einer anderen Abschnitt
Regelungsart. Die Benutzer kdnnen je nach 8.9.
Anwendung zwischen zwei Regelungsarten wahlen.
Dual Mode ist die Kombination von zwei beliebigen Siehe
Modi des Position Mode, Velocity Mode und Torque Abschnitt
Mode. Die Benutzer konnen je nach Anwendung 8.9.
zwischen zwei Regelungsarten wahlen.
Die Bewegungsablaufe werden im Antriebsverstarker ~ Siehe
eingestellt. Die Lageregelung erfolgt iiber ein digitales  Abschnitt
Eingangssignal. Ein externer Impulsbefehl ist in dieser  8.7.
Regelungsart nicht erforderlich.
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t.[ICIB[] Interner Position Dual Mode ist eine Kombination aus Interner Position ~ Siehe
Mode <> Position ~ Mode und einer anderen Regelungsart. Die Benutzer Abschnitt
Mode konnen je nach Anwendung zwischen zwei 8.9.

Regelungsarten wahlen.
Interner Position

t.LICIc] Mode « Velocity
Mode

Interner Position
t.[]CID[] Mode < Torque
Mode

Interner Velocity
t.JLJEL] Mode < Interner
Position Mode

Die Stromversorgung des Hauptstromkreises fiir den Antriebsverstarker der Serie ED1 kann
einphasig oder dreiphasig sein. Entsprechende Informationen werden im Folgenden aufgefiihrt.

6.3.1 Einstellung der einphasigen/dreiphasigen AC-Eingangsleistung

Der Benutzer muss angeben, welche Stromversorgung fiir den Antriebsverstarker verwendet
wird (einphasiger Wechselstrom 110 V / 220 V, dreiphasiger Wechselstrom 220 V oder
dreiphasiger Wechselstrom 400 V), indem er Pt00B = t.[ ]X[ ][] einstellt. Ein Alarm wird
ausgeldst, wenn die Eingangsleistung von der Einstellung abweicht.

Pt00OB  t.[ JO[ ][] Eine dreiphasige AC-Eingangsleistung verwenden. ~ Nach dem Einrichtung
(Standard) Einschalten

Einphasigen oder dreiphasigen Wechselstrom
Lo verwenden.

Anmerkung:

Wenn Pt00B auf t.[ ]0[ ][] eingestellt ist und einphasiger Wechselstrom eingespeist wird,
tritt AL.F10 (Phase Stromleitung offen) auf.

Die Leistung des Motors hangt von der Eingangsleistung ab (einphasiger Wechselstrom
110V / 220 V, dreiphasiger Wechselstrom 220 V oder dreiphasiger Wechselstrom 400 V).
Die geeignete Eingangsleistung entsprechend der Spezifikation des Motors verwenden.

Fiir die Verdrahtung der Stromversorgung siehe Abschnitt 5.3.

6.3.2 Betrieb bei kurzzeitiger Stromunterbrechung

Durch die Einstellung von Pt509 (Haltezeit fiir kurzzeitige Stromunterbrechung) kann der Motor
entsprechend der in diesem Parameter eingestellten Zeit auch dann noch mit Strom versorgt
werden (Servo ON), wenn die Stromversorgung des Hauptstromkreises kurzzeitig unterbrochen
ist.

Position Mode, Velocity Mode

Parameter Pt509 Bereich 20-50.000 Regelungsart und Torque Mode

Standard 20 Effektiv Sofort Einheit 1ms
Beschreibung

Haltezeit bei kurzzeitiger Stromunterbrechung
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time

Motor with
power suppl
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Wenn die Netzausschaltzeit kiirzer ist als die Einstellung von Pt509, wird der Motor weiterhin
mit Strom versorgt. Andererseits wird die Stromzufuhr zum Motor unterbrochen, wenn die Zeit
langer ist als die Einstellung von Pt509. Sie wird fortgesetzt, sobald der Strom fiir den
Hauptstromkreis wieder eingeschaltet ist.

Momentary main power interruption Momentary main power interruption
Main circuit
M tarvint ti power — ~——Momentary interruption
vMomentary interruption I time > Pt509
- time < Pt509 | Lo
| IPt5091 |
1Pt509 | Pt509 setting =
Ja——r i | |
| : time | : | Motor power supply
| Motor power supply Motor with | Il resumes
|/continues power supply r u
! 1 No power supply to the motor
T Momentary main power interruption

Momentary main power interruption L
Pt509 setting time <
Momentary interruption time

Pt509 setting time =
Momentary interruption time

Anmerkung:

Wenn die Zeit der kurzzeitigen Stromunterbrechung langer als die Einstellung von Pt509 ist,
wird das D-RDY-Signal des Antriebsverstarkers ausgeschaltet und der Antriebsverstarker
ist ausgeschaltet.

Mit dieser Funktion kann eine Stromunterbrechung von mehr als 1000 ms bewaltigt
werden, wenn keine Abschaltschutzvorrichtung in der Regelungs- und
Hauptstromversorgung vorhanden ist.

Die Einstellung von Pt509 ist ungiiltig, wenn die Regelungsleistung nicht mit Strom versorgt
wird, d. h. der Stromstatus ist nicht in Ordnung.

Die Haltezeit des Hauptstromkreises hangt von der Leistung des Regelstroms ab. Wenn die
Last des Motors groB ist und wahrend der kurzzeitigen Stromunterbrechung zu AL.410
(Unterspannung) fiihrt, ist die Einstellung von Pt509 ungiiltig.

6.3.3 Funktion SEMI F47

Die Funktion SEMI F47 erkennt eine AL.971-Warnung (Unterspannung) und begrenzt den
Ausgangsstrom, wenn die DC-Hauptstromversorgungsspannung auf einen bestimmten Wert
oder weniger abfallt, weil die Stromversorgung kurzzeitig unterbrochen oder die
Hauptstromversorgungsspannung voriibergehend reduziert wurde.

Diese Funktion entspricht den Normen SEMI F47 fiir Halbleiterfertigungsanlagen.

Diese Funktion kann mit der Haltezeit fiir kurzzeitige Stromunterbrechung (Pt509) kombiniert
werden, damit der Antriebsverstarker auch bei einem Abfall der Versorgungsspannung ohne
Anhalten wegen eines Alarms oder ohne Wiederherstellungsarbeiten weiterarbeiten kann.

Ausfiihrungssequenz

Diese Funktion kann entweder iiber den oberen Regler oder iiber die Parameter des
Antriebsverstarkers ausgefiihrt werden. Pt008 = t.[ ][ X[ ] (Funktionsauswabhl fiir
Unterspannung) verwenden, um festzulegen, ob die Funktion vom iibergeordneten Controller
oder vom Antriebsverstarker ausgefiihrt wird.

Ausfiihrung iiber den iibergeordneten Controller (Pt008 =t.[ ][ J1[])

Der iibergeordnete Controller begrenzt das Drehmoment bei einer AL.971-Warnung
(Unterspannung).

Der libergeordnete Controller hebt die Drehmomentbegrenzung auf, sobald die
Unterspannungswarnung nicht mehr anliegt.
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Main circuit power interruption time

y

~ Main circuit input
power supply

100%
Main circuit DC
bus voltage .

E1 Drive Undervoltage(AL .971)

warning

The output torque is limited to suppress
the drop in the main circuit DC bus voltage

Torque limit

~ Undervoltage
(AL.971)

warning status
Controller<

L Torque limit
reference

The main circuit bus voltage
increases when the main circuit
power supply recovers.

The torque is limited when
the undervoltage warning is received

Torque limitends | -

Ausfiihrung der Drehmomentbegrenzung iiber den Antriebsverstarker (Pt008 = t.[ ][ ]2[])

Das Drehmoment wird bei einer Unterspanungswarnung im Antriebsverstarker begrenzt.

Der Antriebsverstarker regelt die Drehmomentbegrenzung fiir die eingestellte Zeit bis die
Unterspannungswarnung nicht mehr anliegt.

L Main circuit power interruption time Jl
(™ Main circuit input E—
power supply
100% ——
. . . The output torque is limited to suppress
Main circuit DC ‘ the drop in the main circuit DC bus voltage The main circuit bus voltage
bus voltage . mo /.~ |increases when the main circuit
60% power supply recovers.
E1 Drive 3
Undervoltage
(AL.971)
warning status /
Torque limit
L [0 A e e L e LR T EECEFCIELTEECEELS:

* Das Unterspannungsverhaltnis der DC-Busspannung des Hauptkreises ist je nach
Aufnahmeleistung unterschiedlich. Siehe die folgende Tabelle.

110V/220V
380V
480V

60%
83,8%

70%

Einstellung fiir AL.971-Warnungen (Unterspannung)

Es kann eingestellt werden, ob AL.971-Warnungen (Unterspannung) erkannt werden sollen oder

nicht.
Pt008  t.[J[]0[] Keine Unterspannungswarnung erkennen (AL.971). Nach dem
Einschalten
t.[J[ 1] Unterspannungswarnung erkennen.
(Standard)
0020 Unterspannungswarnung erkennen und Drehmoment
’ begrenzen {iber Pt424 und Pt425.
Dazugehdrige Parameter
Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA Seite
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Die Parameter zu den SEMI F47-Funktionen sind im Folgenden beschrieben.

Position Mode, Velocity Mode

Parameter Pt424 Bereich  0-100 Regelungsart Torque Mode

1 % (Prozentsatz des

Standard 50 Effektiv Sofort Einheit
Nenndrehmoments)

Beschreibung

Drehmomentbegrenzung bei Spannungsabfall im Hauptkreis.

Position Mode, Velocity Mode

Parameter Pt425 Bereich 0-50.000 Regelungsart und Torque Mode

Standard 100 Effektiv Sofort Einheit 1ms
Beschreibung

Freigabezeit fiir Drehmomentbegrenzung bei Spannungsabfall im Hauptkreis.

Position Mode, Velocity Mode

Parameter Pt509 Bereich 20 -50.000 Regelungsart Torque Mode

Standard 20 Effektiv Sofort Einheit 1ms
Beschreibung

Haltezeit bei kurzzeitiger Stromunterbrechung

Anmerkung:
Bei Verwedung der SEMI F47-Funktion die Zeit auf 1000 ms einstellen.

Anmerkung:

Diese Funktion behandelt kurzzeitige Stromunterbrechungen fiir die in SEMI F47
festgelegten Spannungs- und Zeitbereiche. Eine unterbrechungsfreie Stromversorgung
(USV) ist als Backup fiir kurzzeitige Stromunterbrechungen erforderlich, die diese
Spannungs- und Zeitbereiche liberschreiten.

Den iibergeordneten Controller bzw. die Drehmomentgrenze so einstellen, dass ein
Drehmomentsollwert, der das angegebene Beschleunigungsdrehmoment iiberschreitet,
nicht ausgegeben wird, wenn die Stromversorgung des Hauptstromkreises
wiederhergestellt ist.

Bei einer vertikalen Achse das Drehmoment nicht auf einen Wert begrenzen, der niedriger
ist als das Haltemoment.

Diese Funktion begrenzt das Drehmoment innerhalb des Bereichs der Fahigkeit des
Antriebsverstarkers fiir Stromunterbrechungen. Sie ist nicht fiir den Einsatz unter allen
Last- und Betriebsbedingungen vorgesehen. Die Parameter einstellen, wahrend der Betrieb
an der tatsachlichen Maschine iiberwacht wird.

Die Haltezeit fiir die kurzzeitige Stromunterbrechung ldsst sich einstellen, um die
Zeitspanne zwischen dem Abschalten der Stromversorgung und dem Stoppen der
Stromzufuhr zum Motor zu verlangern. Um die Stromzufuhr zum Motor sofort zu stoppen,
den Befehl Servo ein (S-ON) ausfiihren, um ON/OFF zu setzen.

Der Antriebsverstarker der Serie ED1 unterstiitzt Rotationsmotoren (AC-Servomotoren oder
Direktantriebsmotoren) und Linearmotoren. Der Geber des Motors muss an den Anschluss CN7
des Antriebsverstarkers angeschlossen werden. Wenn ein serieller HIWIN-Geber angeschlossen
ist, erkennt der Antriebsverstarker automatisch den Typ und die zugehdrigen Parameter des
angeschlossenen Motors. Und die Benutzer miissen die Parameter nicht erneut einstellen.
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Nach dem Einschalten des Antriebsverstarker-Eingangs (S-ON) wird der Motor aktiviert und
kann betrieben werden. Die Funktion und Einstellung des S-ON-Signals wird im Folgenden
beschrieben.

6.5.1 Funktion des Servo-On-Eingangs (S-ON)

Der Motor ist aktiviert. Die Bewegungsregelung kann

oy durchgefiihrt werden.

Eingang S-ON  CN6-33 (I1)

OFF Der Motor ist deaktiviert. Die Bewegungssteuerung kann nicht

durchgefiihrt werden.

Pt50A = t.[ ][ ][ ]X (Zuweisung des Antriebsverstarker-Eingangssignals (S-ON)) verwenden, um
das S-ON-Signal einem anderen Pin zuzuweisen. Weitere Informationen sind im Abschnitt 8.1.1
beschrieben.

6.5.2 Einstellung, dass das S-ON-Signal immer eingeschaltet ist

Wenn Pt50A = [ ][ J[]X (Zuweisung des Antriebsverstarker-Eingangssignals (S-ON)) auf A (Das
Signal ist immer aktiv) eingestellt ist, bedeutet dies, dass der Motor beim Einschalten der
Stromversorgung aktiviert wird.

Pt50A t[]CIr]o Benutzer-S-ON- Nach dem Einrichtung
(Standard) Signal fiir Servo On  Einschalten
oder Servo Off aus.
LA Das S-ON-Signal
istimmer ON.

Pt513 auf t.1[ ][ ][] setzen, um das Signal dem gewiinschten Pin zuzuordnen. Weitere
Informationen sind im Abschnitt 8.1.1 beschrieben.

Anmerkung:

Wenn das S-ON-Signal so eingestellt ist, dass es immer eingeschaltet ist, wird der Motor
aktiviert, wenn die Hauptstromversorgung des Antriebsverstarkers eingeschaltet wird.
Sicherstellen, dass eine SicherheitsmalRnahme implementiert ist, um Fehlbedienungen bei
gleichzeitiger Befehlseingabe zu vermeiden.

Wenn der Motor aufgrund eines Alarms, der zuriickgesetzt werden kann, ausgeschaltet
wird (der Motor wird nicht mit Strom versorgt), wird der Motor automatisch in den Zustand
“Servo on" versetzt, nachdem der Alarm zuriickgesetzt wurde. Beachten, dass der Alarm
auch nach dem Einschalten des Antriebsverstarkers noch auftreten kann, wenn die Ursache
des Alarms nicht beseitigt wird.

6.5.3 Zeitlicher Zusammenhang zwischen S-ON-Signaleingang und
Motoraktivierung

Wenn das S-ON-Signal eingegeben wird, wird der Motor nicht sofort aktiviert. Es wird eine
Verzogerung geben, bevor der Motor aktiviert wird (Servo ready). Wenn eine externe
dynamische Bremse angeschlossen ist, muss Pt504 (Externe dynamische Bremse Befehl-Servo
auf Verzogerungszeit) so eingestellt werden, dass der Motor nach der Verzégerung bei der
Aktivierung des Magnetschiitzes oder des Relais freigegeben wird.

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA Seite 104 von 388



Benutzerhandbuch Grundlegende Funktionseinstellungen vor dem Betrieb

S-ON input OFF i ON

S-RDY Motor is not enabled. | Motor is enabled.
DBK signal :

External dynamic OFF Exteral dynamic + External dynamic
brake status brake activates. ON , brake deactivates.

BK Slgnal OFF Brake activates.

—P—p
Pt504 23ms
Regelungs. "osition Mode,
Parameter  Pt504 Bereich 0 - 1.000 9eluNgs™ yelocity Mode und
art
Torque Mode
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 1ms

Beschreibung

Einstellung der Verzogerungszeit fiir das Einschalten des externen dynamischen Bremsbefehls-Servos.

Wenn die tatsachliche Bewegungsrichtung des Motors vom Befehl des Reglers abweicht, kann
der Benutzer die Bewegungsrichtung durch Pt000 = t.[ ][ ][ ]X dndern, ohne die Polaritat des
Geschwindigkeits- oder Positionshefehls zu andern. Obwohl sich die Bewegungsrichtung
andert, bleibt das Verhaltnis zwischen A-Phase und B-Phase des Geberimpulsausgangs gleich.
Weitere Informationen zum Impulsausgang des Gebers sind im Abschnitt 8.6 beschrieben.

Rotativer Motor

StandardmaRig ist die Vorwartsrichtung diejenige, die von der Lastseite des Servomotors
aus betrachtet wird, wobei die Richtung gegen den Uhrzeigersinn die Vorwartsrichtung ist.

Definition of rotation direction

|
] <— I@/

| CW CCW

Observe from this direction

D)

Pt000 t[]CIr]o Befehl weiterleiten . :Forward Eingangssignal
CCW ist die L Vorwirtssperre

Vorwirts- I : | I | (P-0T)
richtung +, Torque command A phase
(Standard) :
Time ; | | I |
B phase. ;

5

C CW Motor ve[ocity Phase 90 degrees H*
Umkehrbefehl | 1 Reverse Eingangssignal
‘ Riickwartssperre
+ ‘ I | I | (N-0T)
A phase —
é@j
CW B phase. i

Motor velocity Phase90 degrees © -
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Lo
CW ist die
Vorwarts-
richtung.
(Betriebsart
Riickwirts)

Befehl weiterleiten

Umkehrbefehl

Linearmotor

t.JJI0
Die Richtung, in
der der lineare
Geber aufwarts
zahlt, als
Vorwarts-
richtung
verwenden.
(Standard)

L0

Die Richtung, in
der der lineare
Geber abwarts
zdhlt, als
Vorwarts-
richtung
verwenden.

Antriebsverstarker der Serie ED1

Befehl weiterleiten

Umkehrbefehl

Befehl weiterleiten

Umkehrbefehl

Grundlegende Funktionseinstellungen vor dem Betrieb

2 ¢ Reverse
i
+, Torque command ;
A phase =
Time —
i
B phase. i
CcwW Motor velocity Phasesn dogreos H*
Forward

I
v Torque command A phasem
[
/] i
UL
B phase.

Phase 90 degrees

Forward
I

|

+, Force command

\ !
|\ Time B phase_|_|_|_|_

Moves in the
count-up Phase 90 degrees | |
.
direction.
Reverse

g Force command
« *T

i Time —|_|_|_|_
Moves in the| !

count-down P B phase i

Phase90 degrees.

direction Motor spéed

: Reverse

I
JUL
Aphase—

+, Force command

Moves in the| y Time I : | | |
count-up 2559?2325 !
direction Motor speed 4’H*
Forward
L
NN
+ I
g Force command (ARIERD [
\ |
’ .
Moves in the[\ Time B phase_J—l—l_I_
count-down | A orssesvimgees |
direction Motor spéed

ED1-01-4-DE-2403-MA

Eingangssignal
Vorwartssperre
(P-0T)

Eingangssignal
Riickwartssperre
(N-0T)

Eingangssignal
Vorwartssperre
(P-0T)

Eingangssignal
Riickwartssperre
(N-0T)

Eingangssignal
Vorwartssperre
(P-0T)

Eingangssignal
Riickwartssperre
(N-0T)
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Aus Griinden der Betriebssicherheit begrenzt die Maschine den Verfahrweg ihrer beweglichen
Teile mit Hilfe von Hardware-Vorrichtungen wie Endanschldgen und Endschaltern sowie mit
Hilfe von Software-Signalen wie den vom Regler vorgesehenen Software-Grenzwerten. Die
Antriebsverstérker der Serie ED1 liefern Uberfahrtsignale (P-OT und N-OT), die mit Endschaltern
zum Schutz der Maschine verwendet werden kdnnen.

End stop
A Forward
{:@«2:3 —II: i ‘
: e h
nor| POC poT

F Software limit H

Anmerkung:

Die Einbauposition des Endschalters entsprechend den Motorstoppmethoden anpassen,
nachdem P-OT und N-OT aktiviert wurde.

Wenn das P-OT- oder N-OT-Signal fiir die Referenzfahrt verwendet wird, die Software-
Grenzwerte des Reglers anpassen.

Wenn der Endschalter betéatigt wird, bevor der Antriebsverstarker bereit ist, wird rL oder LL
angezeigt.

Wenn die Uberfahrtfunktion fiir eine rotierende Anwendung oder einen Férderer nicht benétigt
wird, ist eine Verdrahtung fiir die Uberfahrtfunktion nicht erforderlich. Die zugehérigen
Parameter der Uberfahrtfunktion werden im Folgenden beschrieben.

A Vorsicht!

Sicherstellen, dass fiir Endschalter normalerweise geschlossene Kontakte (b-Kontakte)
verwendet werden, um Unfélle durch schlechten Kontakt oder Unterbrechungen der
Verbindung zu vermeiden. Die Polaritit der Eingangs-Pins fiir Uberfahrtsignale kann
benutzerdefiniert werden.

Wenn der Motor in der vertikalen Achse verwendet wird, kann die Last fallen, wenn es zu
einer Uberfahrt kommt. Um ein Absinken der Last zu verhindern, darf Pt001 nicht
t.[][]0[] sein (Der Motor lduft frei, nachdem der Motor bis zum Stillstand abgebremst
hat.).

Obwohl der Motor nach einer Uberfahrt in den STO-Zustand geht und der Motor anhilt,
kann sich der Motor aufgrund einer externen Kraft von der Lastseite noch bewegen. Um die
oben beschriebene Situatio zu vermeiden, Pt001 auf t.[ ][ ]1[ ] setzen.

Wenn die Uberfahrtfunktion aktiviert ist, kann der Antriebsverstarker weiterhin
Impulsbefehle vom Regler empfangen. Wenn die Uberfahrtfunktion deaktiviert ist, ist zu
beachten, dass bei einer iibermaBigen Lageabweichung zwischen der Istlage und der
Solllage der Motor mit hoher Geschwindigkeit arbeiten kann.
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6.7.1  Uberfahrtsignale

Zu den Uberfahrtsignalen gehdren das Eingangssignal Vorwirtssperre (P-OT) und das
Eingangssignal Riickwartssperre (N-OT).

Eingang P-0OT CN6-29 (13) ON Vorwartssperre (Uberfahrtschutz in Vorwértsrichtung)

Die Bewegung in Vorwartsrichtung ist erlaubt.

A7 (Normalbetrieb)

N-OT CN6-27 (14) ON Riickfahrsperre (Uberfahrtschutz in Riickwartsrichtung)

Die Bewegung in umgekehrter Richtung ist erlaubt.

tli (Normalbetrieb)

Im Zustand der Uberfahrt kann der Motor noch in entgegengesetzter Richtung arbeiten.

6.7.2 Aktivieren/Deaktivieren der Uberfahrtfunktion

Pt50A = t.[ JX[ ][] (Zuweisung des Eingangssignals Vorwartssperre (P-0T)) und Pt50A =
t.X[J[J[] (Zuweisung des Eingangssignals Riickwartssperre (N-OT)) werden verwendet, um die
Uberfahrtsignale den Eingangs-Pins zuzuweisen. Wenn die Uberfahrtfunktion nicht benétigt
wird, ist eine Verdrahtung fiir die Uberfahrtfunktion nicht erforderlich.

Pt50A  t.[]2[ ][] Die Vorwirts-Uberfahrtfunktion ist aktiviert. Das  Nach dem Einrichtung
Eingangssignal Vorwértssperre (P-OT) wird iber  Einschalten
CN6-29 (13) eingegeben.

t.[IBLI[] Die Vorwirts-Uberfahrtfunktion ist deaktiviert.

Pt50A 30110 Die Riickwarts-Uberfahrt-Funktion ist aktiviert.
Das Eingangssignal Riickwartssperre (N-OT) wird
tiber CN6-27 (14) eingegeben.

B[] Die Riickwarts-Uberfahrt-Funktion ist deaktiviert.

Pt513 auf t.1[ ][ ][] setzen, um das Signal dem gewiinschten Pin zuzuordnen. Weitere
Informationen sind im Abschnitt 8.1.1 beschrieben.

6.7.3 Verfahren zum Anhalten des Motors bei Uberfahrt

Die Methode zum Anhalten des Motors bei Uberfahrt kann mit Pt001 = t.[ ][ ]XX eingestellt
werden (Anhaltemethode fiir Servo Off und Gr.A-Alarm sowie Anhaltemethode bei Uberfahrt
(oT)).

Pt001 t.[][]00  Dynamische Bremse Freilauf Nach dem Einrichtung

Einschalten
t.[J[]01  Dynamische Bremse

t.[][]02  Freilauf

t.[J[ 1] Der Motor bremst Nullklemme
entsprechend der Einstellung

t.LI[J2[]  von Pt406 ab. Freilauf

t.[J[J3[] Der Motor bremst Nullklemme

(Standard) ~ entsprechend der Einstellung
von Pt30A ab.

t.]040] Freilauf
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Anmerkung:

Im Torque Mode kann der Servomotor nicht bis zum Stillstand abbremsen. Durch Setzen von
t.[][J[JX die dynamische Bremse verwenden, um den Servomotor anzuhalten, oder den
Servomotor frei bis zum Anschlag laufen lassen. Der Motor geht nach dem Anhalten in den
Freilaufzustand.

Wenn das Modell ED1F verwendet wird, wird nur Pt001=t.[ ][ ]3[ ] unterstiitzt. Der Motor
bremst entsprechend der Einstellung von Pt30A ab, und der Zustand des Motors nach dem
Anhalten ist Nullklemmung.

Weitere Methoden zum Anhalten des Motors finden sind im Abschnitt 6.9 beschrieben.
Not-Aus-Drehmoment zum Anhalten des Servomotors einstellen

Pt406 (Not-Aus-Drehmoment) einstellen, um den Servomotor iiber das Not-Aus-
Drehmoment anzuhalten. Wenn Pt001 = t.[ ][ ]X[] auf 1 oder 2 eingestellt ist, wird Pt406
als maximales Drehmoment zum Abbremsen des Servomotors verwendet. Die
Voreinstellung von Pt406 ist 800 %, um die Leistung des Motors nicht zu begrenzen. Das
maximale Drehmoment hangt von der Spezifikation des Motors ab.

Regelung Position Mode, Velocity Mode

Parameter Pt406 Bereich  0-800 sart und Torque Mode

Standard 800 Effektiv.  Sofort Einheit 1% (Prozentsatz des
Nenndrehmoments)
Beschreibung

Einstellung des Not-Aus-Drehmoments

Einstellung der Abbremszeit zum Anhalten des Servomotors

Pt30A (Abbremszeit fiir Antriebsverstérker aus und Servo OFF) einstellen, um den
Servomotor mit der Abbremszeit zu stoppen.

Regelung Position Mode und Velocity
sart Mode

Parameter  Pt30A Bereich  0-10.000
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 1ms

Beschreibung

Die Verzogerungszeit fiir Servo Off und das erzwungene Anhalten einstellen, um den Motor von der

Hochstgeschwindigkeit bis zum Stillstand abzubremsen. Wenn der Einstellwert 0 ist, bedeutet dies, dass
der Motor mit der Geschwindigkeit Null angehalten wird.

Die in Pt30A eingestellte Abbremszeit ist die Zeit, in der der Motor von der
Hochstgeschwindigkeit bis zum Stillstand abgebremst wird.

Velacity
Maximum velocity
— T T TN
N
AN
Actual velocity N
Time

¢ P130A X
Actual décelerat‘ion time

. . Tatsachliche Geschwindigkeit )
Tatsdchliche Abbremszeit = - ————— X Abbremszeit (Pt30A)
Maximale Geschwindigkeit
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6.7.4  Uberfahrtwarnung

Die Uberfahrtwarnung dient zur Erkennung der Warnung AL.9A0 (Uberfahrt erkannt, wenn Servo
ON (P-OT oder N-OT Signal empfangen wird.)), wenn das P-OT oder N-OT Signal ausgeldst wird.

Anmerkung:

Wenn wihrend des Betriebs die Warnung AL.9A0 (Uberfahrt bei Servo ON erkannt (das P-
OT oder N-OT-Signal wird empfangen.)) auftritt, wird der Motor angehalten, aber der Regler
kann trotzdem mit den folgenden Befehlen fortfahren. Andernfalls iiberpriifen den Regler
tiberpriifen.

Wenn es zu einer Uberfahrt kommt, kann der Motor die Ziellage nicht erreichen.
Uberpriifen, ob die Achse an einer sicheren Lage mit Lage-Feedback anhiilt.

Pt00D O[] 1[] Keine Uberfahrtwarnung erkennen. Sofort Einrichtung
oy 1
(Standard) Uberfahrtwarnung erkennen.

Anmerkung:

Pt513 auf t.1[ ][ ][] setzen, um das Signal dem gewiinschten Pin zuzuordnen. Weitere
Informationen sind im Abschnitt 8.1 beschrieben.

Das Zeitdiagramm der Uberfahrtwarnungserkennung sieht wie folgt aus.

0 5ms;

i
Software update time

POT signal or NOT signal  —s
is triggered. H

Overtravel signal is triggered. —'-

AL.9AD

Die Antriebsverstarker der Serie ED1 verfiigen iiber ein Ausgangssignal der Bremsregelung (BK),
das mit einer externen Bremse zum Schutz von Motor und Mechanismus verwendet werden
kann. Die Bremse wird normalerweise verwendet, um zu verhindern, dass sich der Motor durch
externe Krafte oder die Schwerkraft bewegt, wenn der Antriebsverstarker ausgeschaltet ist.

Vertikale Achse Horizontale Achse
Servo motor
Servo motar —¢= Externalforce
[l cravty —
Prevent part from
falling due to gravity |
Y <——
Prevent part from moving
due to extarnal force.
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6.8.1 Bremsbetriebssequenz

Wenn das Servo-ON-Eingangssignal (S-ON) OFF ist oder ein Alarm im Antriebsverstarker auftritt,
wird die Bremse nach der in Pt508 eingestellten Zeit aktiviert oder der Motor bremst auf die in
Pt507 eingestellte Geschwindigkeit ab. Nach Ablauf der in Pt506 eingestellten Zeit wird der
Motor wirksam deaktiviert.
Anmerkung:
Wenn der Mechanismus durchrutscht oder ein Reibungsgerausch zu horen ist, Pt506, Pt507
und Pt508 einstellen.

Bei an das Relais angeschlossener Bremse

Die Standard-Ausgangs-Pins des Ausgangssignals der Bremsregelung (BK) sind CN6-40
(05+) und CN6-12 (05-). Die Benutzer konnen die Anschlussbelegung auch selbst festlegen.
Bei Verwendung des Ausgangssignals der Bremsregelung (BK) empfehlen wir die
Verwendung eines Relais und einer zusatzlichen Stromversorgung, um Fehlfunktionen
aufgrund von unzureichendem Strom zu vermeiden (siehe Abschnitt 5.4.4).

6.8.2  Ausgangssignal der Bremsregelung (BK)

Im Standard-Antriebsverstarker (ED1S) sind die Standardausgangspins des Ausgangssignals
der Bremsregelung (BK) CN6-40 (05+) und CN6-12 (05-). Pt516 auf t.[ ][ ][ ]X setzen, um die
Pin-Belegung zu andern.

Ausgang BK CN6-40/12 (05) ON Die Bremse ist deaktiviert.

OFF Die Bremse ist aktiviert.

Anmerkung:
Im Zustand der Uberfahrt ist die Bremse deaktiviert, wenn das BK-Signal auf ON steht.
Beim Anschluss der externen Bremse und des Relais auf eine korrekte Verdrahtung achten.

6.8.3 Ausgabezeitpunkt des BK-Signals bei Anhalten des Motors

Wenn das S-ON-Signal beim Anhalten des Servomotors OFF ist, ist auch das BK-Signal OFF. Mit
Pt506 (Verzogerungszeit Bremsbefehl-Servo 0ff) kann die Zeit eingestellt werden, in der das
BK-Signal OFF ist, bis zu der Zeit, in der die Stromversorgung des Motors abgeschaltet wird (S-
RDY-Signal ist OFF.). Dazu die nachstehende Abbildung verwenden.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt506 Bereich  0-50
Standard 10 Effektiv  Sofort Einheit 10 ms
Beschreibung

Die Zeit, zu der das BK-Signal OFF ist, auf die Zeit einstellen, zu der die Stromzufuhr zum Motor
unterbrochen wird (S-RDY-Signal ist OFF.).

Wenn der Motor in einer vertikalen Achse verwendet wird oder die Last durch eine externe Kraft
beeinflusst wird, kann sich der Mechanismus leicht bewegen, wenn die Bremse aktiviert ist.
Pt506 kann verhindern, dass sich der Motor bewegt, nachdem die Bremse aktiviert wurde.
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Abb. 6.4: Ausgabezeitpunkt des BK-Signals bei Anhalten des Motors

S-ON input ON | OFF

Brakei
BK signal ON erkeis OFF enabled
T

disabled.
I I Power is not
| supplied to the
I motaor.
S-RDY Power is supplied to the motor. | |
I 1
P
Pt506
Anmerkung:

Wenn ein Alarm auftritt, wird der Servomotor sofort deaktiviert. Die Last kann sich durch
eine externe Kraft leicht bewegen, bevor die Bremse aktiviert wird.

6.8.4 Ausgabezeitpunkt des BK-Signals bei laufendem Motor

Wenn ein Alarm auftritt, wahrend der Servomotor lduft, wird der Servomotor angehalten und das
BK-Signal wird auf ausgeschaltet. Pt507 (Ausgangsgeschwindigkeitswert des Bremsbefehls)
und Pt508 (Wartezeit fiir den Servo-Off-Bremsbefehl) verwenden, um die Ausgabezeit des BK-
Signals einzustellen. Wenn eine der Einstellungen in Pt507 und Pt508 erfiillt ist, wird das BK-
Signal ausgegeben. Siehe Abb. 6.5 und Abb. 6.6.

Anmerkung:

Wenn die Methode zum Anhalten des Motors darin besteht, den Motor mit der Geschwindigkeit
null anzuhalten, folgt der Betrieb nach dem Anhalten des Motors der Einstellung von Pt506
(Verzogerungszeit Bremsbefehl-Servo OFF).

Rotativer Servomotor

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt507 Bereich  0-10.000
Standard 100 Effektiv  Sofort Einheit Umdrehungen pro Minute
Beschreibung

Wert der Ausgabegeschwindigkeit des Bremsbefehls
Wenn die Motorgeschwindigkeit kleiner als der Einstellwert von Pt507 ist, wird die Bremse aktiviert.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt508 Bereich  10-100
Standard 50 Effektiv ~ Sofort Einheit 10 ms
Beschreibung

Bei Servo Off und wenn die in Pt508 eingestellte Zeit verstrichen ist, wird die Bremse aktiviert.

Linearer Servomotor

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt583 Bereich  0-10.000
Standard 10 Effektiv  Sofort Einheit 1 mm/s
Beschreibung

Ausgabegeschwindigkeitswert des Bremsbefehls (linearer Servomotor)
Wenn die Motorgeschwindigkeit niedriger ist als der Einstellwert von Pt583, wird die Bremse aktiviert.
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Parameter  Pt508 Bereich

Standard 50 Effektiv

Beschreibung

Grundlegende Funktionseinstellungen vor dem Betrieb

10-100 Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode
Sofort Einheit 10 ms

Bei Servo Off und wenn die in Pt508 eingestellte Zeit verstrichen ist, wird die Bremse aktiviert.

Die Bremse wird aktiviert, wenn eine der folgenden Bedingungen erfiillt ist.

Der Motor wird nicht mit Strom versorgt und die Motorgeschwindigkeit ist niedriger als

der Einstellwert von Pt507.

Abb. 6.5: Einstellwert von Pt507

S-ON signal is input or
power off due to alarm

ON

Motor velocity

OFF

Rotary servo motor: Pt507
Linear servo motor: Pt583

The motor is stopped by

[RRp Y IR S ——

dynamic brake or runs freely
until it stops (Pt001 = t.oooX)

Power is not supplied
to the motor.

S-RDY Power is supplied
to the motor. t
1
1
1
1
BK signal ON

Brake is disabled.

OFF Brake is enabled.

>

A

Pt508

Der Motor wird nicht mit Strom versorgt und die in Pt508 eingestellte Zeit lauft ab.

Abb. 6.6: Einstellwert Pt508

S-ON signal is input
or power off due to alarm

ON

Motor velocity

OFF

Rotary servo motor: Pt507
Linear servo motor: Pt583

The motor is stopped by
dynamic brake or runs freely

Power is supplied

1
. until it stops (Pt001 = t.oooX)
1

I

'Power is not supplied

+to the motor.

S-RDY
to the motor.
BK signal ON

Brake is disabled.
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Die Methoden zum Anhalten des Motors bei Servo-Off und Alarm sind in der nachstehenden
Tabelle aufgefiihrt.

Nach dem Ausschalten des Servos wird der Stromkreis des Motors

Dynamische Bremse } - .
y kurzgeschlossen, um eine Reluktanz zu erzeugen, die den Motor anhilt.

Freilauf Der Motor bleibt aufgrund der Reibung natiirlich stehen.
Nullklemme Den Geschwindigkeitsbefehl auf 0 setzen, um den Motor anzuhalten.

Der Motor wird bis zum  Das Not-Aus-Drehmoment verwenden, damit der Motor bis zum Stillstand
Stillstand abgebremst.  abbremst.

Die Zustande des Motors nach dem Anhalten sind in der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt.

Dynamische Bremse Die Reluktanzkraft verwenden, damit der Motor im Stillstand bleibt.

Freilauf Der Antriebsverstarker hort auf, den Motor zu regeln. Wenn eine duBere Kraft
(Schwerkraft) wirkt, kann sich die Last bewegen.

Nullklemme Der Antriebsverstarker befindet sich im internenen Position Mode oder im
Position Mode. Der Motor bleibt in der aktuellen Lage.

Anmerkung:
Servo OFF, um den Motor anzuhalten, kann nur im Notfall verwendet werden.

Wahrend des Betriebs, wenn die Stromversorgung des Hauptstromkreises oder des
Steuerkreises ausgeschaltet ist, wird der Motor durch eine dynamische Bremse
angehalten. Diese Einstellung kann nicht per Parameter gedndert werden.

Um die durch Tragheit verursachte Bewegung zu verringern, wird der Motor bei Auftreten
eines Alarms standardmaBig mit der Nullklemme angehalten. Bei anderen Mechanismen
konnte jedoch das Anhalten des Motors durch eine dynamische Bremse geeigneter sein.

Der Benutzer kann wahlen, ob er die interne dynamische Bremse (Standard) oder die
externe dynamische Bremse (Bremswiderstand muss vom Benutzer installiert werden)
verwendet.

6.9.1 Methode zum Anhalten des Motors bei Servo OFF

Die Methode zum Anhalten des Motors bei Servo OFF wird mit Pt001 = t.[ ][ ][ ]X
(Anhaltemethode bei Servo OFF und Gr.A-Alarm)eingestellt.

Pt001 t.LIC1r]o Dynamische Bremse Dynamische Bremse Nach dem Einrichtung
(Standard) Einschalten
O Freilauf
t0[]2 Freilauf Freilauf

6.9.2 Methoden zum Anhalten des Motors bei Alarm

Die Alarme der Antriebsverstarker der Serie ED1 lassen sich in zwei Typen unterteilen: Gr.A und
Gr.B. Die Parameter zur Einstellung der Methode zum Anhalten des Motors fiir Gr.A-Alarm und

Gr.B-Alarm sind unterschiedlich. Um zu erkennen, ob ein Alarm zum Typ Gr.A oder Gr.B gehért,
Kapitel 6 durchlesen.

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA Seite 114 von 388



Benutzerhandbuch Grundlegende Funktionseinstellungen vor dem Betrieb

Methode zum Anhalten des Motors fiir Gr.A-Alarm

Wenn ein Gr.A-Alarm auftritt, halt der Servomotor entsprechend der Einstellung von Pt001 =
t.[ JJ[JX an. Die Standard-Methode des Anhaltens besteht im Anhalten des Motors durch
die dynamische Bremse, siehe Abschnitt 6.9.1.

Methode zum Anhalten des Motors fiir Gr.B-Alarm

Wenn ein Gr.B-Alarm auftritt, halt der Servomotor entsprechend den Einstellungen von
Pt001 =t.[ ][ ][ JX, PtOOA = t.[ ][ ][ ]X and Pt00B =t.[ ][ ]X[ ] an. Die Standard-Methode
zum Anhalten ist die Nullklemme.
- Pt001 = t.[ ][ ][ JX (Anhaltemethode fiir Servo OFF und Gr.A Alarm)
- Pt00A =t.[ ][ J[]X (Anhaltemethode fiir Gr.B-Alarm)
- Pt00B = t.[ ][ JX[ ] (Anhaltemethode fiir Gr.B-Alarm)
Im Torque Mode wird normalerweise die Methode zum Anhalten des Motors fiir Gr.A-Alarm
verwendet. PtOOB to t.[ ][ ]1[ ] setzen, um die gleiche Methode zum Anhalten des Motors zu

verwenden, wenn ein Gr.A-Alarm auftritt. Die Parametereinstellungen und die Methoden zum
Anhalten des Motors sind in der folgenden Tabelle aufgefiihrt.

t.[ ][]0 ] - t[]C10]0 Nullklemme Dynamische Nach dem Einrichtung
(Standard) (Standard) Bremse Einschalten
L0 Freilauf
002
O] - t.[]C10]0 Dynamische Bremse Dynamische
(Standard) Bremse
L0 Freilauf
02 Freilauf
t.]02[] t.[]C10]0 t.[]C10]0 Dynamische Bremse Dynamische
(Standard) (Standard) Bremse
L0 Freilauf
t02 Freilauf
L0 t.[]C10]0 Pt406 wird als Dynamische
(Standard) maximales Bremse
Drehmoment zum
OO Abbremsen des Freilauf
Motors verwendet.
002
02 t[]CIr]o Freilauf
(Standard)
Lo
.02
L0013 t[]CIr]o Pt30A wird zum Dynamische
(Standard) Abbremsen des Bremse
Motors verwendet.
LN Freilauf
.02
L4 t[]CIr]o Freilauf
(Standard)
Lo
L0002
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Anmerkung:

Wenn Pt001 auf t.[ ][ ]O[] oder t.[ ][ ]1[] eingestellt ist, wird die Einstellung von Pt00A
ignoriert.

Pt0O0A =t.[ ][ ][ ]X ist nur im Position Mode und im Velocity Mode wirksam. Im Torque
Mode wird die Einstellung von Pt00A = t.[ ][ ][ ]X ignoriert und nur die Einstellung von
Pt001 =t.[ ][ ][ ]X angewendet.

Weitere Informationen zu Pt406 (Not-Aus-Drehmoment) sind im Abschnitt 6.7.3
beschrieben.

Weitere Informationen zu Pt30A (Abbremszeit fiir Servo OFF und erzwungenes Anhalten)
sind im Abschnitt 6.7.3 beschrieben.

Der Motoriiberlastungsschutz wird verwendet, um eine Uberlastwarnung, einen Uberlastalarm
oder einen 12T-Alarm zu erkennen, um eine Uberhitzung des Motors zu verhindern, wenn der
Motor kontinuierlich mit einer Last betrieben wurde, die seine Nennleistung iibersteigt. Fiir
einen ED1-Benutzer kdnnen verschiedene Arten des Software-Uberlastungsschutzes durch
Einstellen von Parametern ausgewahlt werden.

Motoriiberlastungsschutz 1(Standard):

Die Erkennungszeitpunkte von AL.910 (Uberlast) und AL.720 (Uberlast (kontinuierliche
Hochstlast)) konnen iiber Parameter eingestellt werden, so dass der Benutzer den Zeitpunkt der
Erkennung anpassen kann. Der Erfassungswert von AL.710 (Uberlast (momentane Spitzenlast))
kann jedoch nicht geandert werden.

Motoriiberlastungsschutz 2:

Fiir diesen Schutz wird der 12T-Strombegrenzungsalgorithmus verwendet. Der Antriebsverstarker
nimmt Abtastungen des Motorstroms vor und fiihrt eine Akkumulation durch. Wenn der Wert der
Akkumulation die Last {ibersteigt, begrenzt der Antriebsverstarker den Ausgangsstrom auf die
Dauerstromgrenze des Motors oder des Antriebsverstarkers. Wenn dies geschieht, wird der 12T-
Alarm aktiviert.

Anmerkung:

Die beiden Arten des Motoriiberlastungsschutzes verwenden einen Software-Algorithmus,
um die Zahlungen zur Uberpriifung der Motoriiberlastungen zu akkumulieren. Wenn die
Steuerspannung des Antriebsverstarkers (L1C, L2C) unterbrochen oder der
Antriebsverstarker zuriickgesetzt wird, wird die Akkumulation geldscht. Allerdings darf der
Motor zu diesem Zeitpunkt keine Raumtemperatur haben. Uberpriifen, ob der Motor
iiberhitzt ist.

Ein Benutzer kann entweder Schutz 1 oder 2 wahlen. Wenn der Motoriiberlastungsschutz 1

verwendet wird, wird der I2T-Alarm (AL.924) nicht erkannt. Wird dagegen der Schutz 2
verwendet, werden Warnungen (AL.910) und Alarme (AL.710 oder AL.720) nicht erkannt.

Pt007 O[] Motoriiberlastschutz 1, mit Warnung (AL.910) oder Alarm Nach dem Einrichtung
(Standard) (AL.710 oder AL.720). Einschalten
10000 Motoriiberlastschutz 2 mit [2T-Alarm (AL.924).

6.10.1  Erkennungszeitpunkt fiir Uberlastwarnung (AL.910)

Die Standard-Erkennungszeit fiir die Uberlastwarnung betréigt 20 % der Erkennungszeit fiir den
Uberlastalarm. Die Erfassungszeit fiir die Uberlastwarnung kann mit Pt52B (Uberlastwarnwert)
gedndert werden. Die Uberlastungswarnung als Uberlastungsschutz verwenden, um ein
sichereres System zu haben. Wenn Pt52B (Uberlastwarnwert) unter Abb. 6.7von 20 % auf 50 %
gedndert wird, betrégt die Erfassungszeit fiir die Uberlastwarnung die Hilfte der Erfassungszeit
fiir den Uberlastalarm (50 %).
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Abb. 6.7: Erkennungszeitpunkt fiir Uberlastwarnung

Overload detection time
3

Overload warning Detection curve for overload alarms

detection curve
when Pt52B=50%

hY
-
~
s T
] bl
M i COwerload warning detection curve
S | when Pt528=20% (Default)
I .
I
1 ,
100% 200% Torque command [%]

Parameter Pt52B Bereich  1-100 :?tgelungs- mﬂgmgﬁg;:ﬂ;ggi
Standard 20 Effektiv ~ Sofort Einheit 1%

Beschreibung

Uberlastwarnwert einstellen.

6.10.2  Erkennungszeitpunkt fiir kontinuierlichen Uberlastalarm (AL.720)

Wenn ein Motor standig liber den Dauerstrom hinaus betrieben wird, iiberhitzt er, was zu einem
Durchbrennen fiihren kann. Anhand des Motor-Dauerstroms schitzt der Uberlastschutz, ob der
Antriebsverstarker einen Alarm auslosen muss, um den Benutzer daran zu erinnern, die Last zu
verringern oder niedrigere Betriebsbedingungen zu verwenden.

Wenn die Warmeableitung des Motors nicht ideal ist, den Erkennungswert des Uberlastalarms
verringern, um den Alarm friiher auszulésen und eine Uberhitzung zu vermeiden. Der
Erkennungswert kann iiber Pt52C eingestellt werden (Stromreduzierungswert bei
Motoriiberlasterkennung).

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter  Pt52C Bereich ~ 10-100 art Mode und Torque Mode

Nach dem

Einschalten BT 1%

Standard 100 Effektiv

Beschreibung

Den Wert fiir die Stromreduzierung bei der Erkennung von Motoriiberlast einstellen.

Eine Uberlastung des Motors kann vermieden werden, wenn der Uberlastalarm (AL.720) friiher
erkannt wird.

Abb. 6.8: Erkennungszeitpunkt fiir kontinuierlichen Uberlastalarm

Overload detection time
A

A

Overload alarm
detection curve when |
Pt52C = 50% |
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6.10.3  Erkennungszeitpunkt fiir momentane Uberlast (AL.710)

Wenn der Motor kontinuierlich mit seinem Nennspitzenstrom versorgt wird, kann dies zu einer
Uberhitzung und Beschadigung des Motors fiihren. Pt52E (Maximale Dauer fiir
Motorspitzenstrom) einstellen, um einen Schutz per Software zu gewahrleisten. Wenn der
Antriebsverstarker feststellt, dass der Ausgangsstrom den Wert des Motorspitzenstroms
erreicht, wird nach Ablauf der in Pt52E eingestellten Zeit der Alarm AL.710 (Uberlast
(momentane Hochstlast)) ausgelost.

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter Pt52E Bereich  5-600 art Mode und Torque Mode
Standard 10 Effektiv N.ach st Einheit 100 ms
Einschalten

Beschreibung

Die maximale Dauer fiir den Motorspitzenstrom einstellen.

Anmerkung:

Pt52E entsprechend der Spezifikation Ihres Motors einstellen. Andernfalls konnte der
Motor beschadigt werden.

Mit einem standardmaRigen HIWIN AC-Servomotor wird Pt52E automatisch eingestellt,
nachdem der Motor angeschlossen wurde.

6.10.4  Erkennungsverfahren fiir die 12T (AL.924)

Der I12T-Strombegrenzungsalgorithmus iiberwacht kontinuierlich den Strom, den der
Antriebsverstarker an den Motor liefert. Wenn der Ausgangsstrom des Antriebsverstarkers
groBer ist als der Motorparameter Dauerstrom, wird der Wert schrittweise erhoht. Im
umgekehrten Fall wird der Wert schrittweise verringert. Der Wert wird im Antriebsverstarker als
Akkumulatorvariable gespeichert. Sobald der an den Motor gelieferte Strom den 12T -Sollwert
iiberschreitet, begrenzt der Antriebsverstarker den Ausgangsstrom auf die Dauerstromgrenze.
Die 12T-Warnung (AL.924) wird gleichzeitig erkannt. Der Ausgangsstrom des
Antriebsverstarkers iiberschreitet die Motor-Dauerstromgrenze erst dann, wenn die Bewegung
gestoppt wird oder die Betriebsbedingungen gesenkt werden, so dass der Wert unter dem I2T-
Sollwert liegt.

Der 12T-Sollwert wird wie folgt berechnet. Zugrunde liegt eine Einheit von Ampere?-
Sekunden(A2S). Spitzenstromgrenze und Dauerstromgrenze werden iiber den Motorparameter
eingestellt. Das I2T-Zeitlimit wird in einer Einheit von Sekunden beschrieben, die liber Pt554
eingestellt werden kann.

12T-Sollwert = (Spitzenstromgrenze? - Dauerstromgrenze?) x Maximale Dauer fiir [2-Spitzenstrom

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter Pt554 Bereich 8- 600 art Mode und Torque Mode
Standard 10 Effektiv N.ach dem Einheit 100 ms
Einschalten

Beschreibung

Maximale Dauer fiir I2T-Spitzenstrom

Anmerkung:

Wenn die I2T-Warnung (AL.924) aktiviert ist, wird der Antriebsverstarker gezwungen, den
Ausgangsstrom zum Motor zu begrenzen. Wenn die urspriinglichen Betriebsbedingungen
nicht geandert werden, kann es zu ungewdhnlichen Motorbewegungen kommen, die zur
Aktivierung anderer Alarme fiihren.

Wenn der eingestellte Wert der I2T-Zeitbegrenzung zu hoch ist, kann dies zum Versagen
des Motoriiberlastschutzes fiihren.
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6.11.1  Einfiihrung in die Ubersetzung des elektronischen Getriebes

Der Regler regelt die Lage des Motors durch Eingabe von Impulsen. Wenn die Auflosung des
Motorgebers hoch ist und der Motor mit hoher Geschwindigkeit arbeitet, kdnnte die
Ausgangsbandbreite des Reglers oder die Eingangsbandbreite des Antriebsverstarkers
unzureichend sein. Zu diesem Zeitpunkt konnen die Benutzer die Ubersetzung des
elektronischen Getriebes zur Anpassung verwenden. Die Einstellung der Ubersetzung des
elektronischen Getriebes wirkt sich auf die in Thunder angezeigte Regeleinheit aus. Die
Regeleinheit ist die kleinste Einheit, die die Last fiir einen Impuls bewegt. Die Auflosung des
Gebers ist fiir die Einstellung der Ubersetzung des elektronischen Getriebes erforderlich. Bei
einem 23-Bit-Servomotor miissen 8.388.608 Impulse eingegeben werden, damit sich der Motor
um eine Umdrehung dreht. Im Folgenden werden Beispiele fiir die Verwendung bzw.
Nichtverwendung der Ubersetzung des elektronischen Getriebes angefiihrt.

Wie viele Impulse miissen eingegeben werden, damit sich die Last in der Abbildung unten in
einer Sekunde um 15 mm bewegt?

Reduction ratio1:10

'/ Pitch=10 mm
' s &

Encoder resolution 23 bit
=8388608 count

Die erforderlichen Umdrehungen berechnen, um die Last um 15 mm zu bewegen.
Umdrehungen Kugelgewinde = Verfahrweg/Kugelgewindetrieb = 15/10 = 1,5

Motorumdrehungen = Umdrehungen Kugelgewindetrieb/Untersetzungsverhaltnis = 1,5/0,1 = 15

Die Ubersetzung des elektronischen Die Ubersetzung des elektronischen Getriebes wird
Getriebes wird nicht angewendet. angewendet.

Impulsbefehl vom Regler: Die Regeleinheit ist 0,001 mm durch die Einstellung
15*8.388.608 = 125.829.120 Impulse/s der elektronischen Getriebeiibersetzung.

Impulsbefehl vom Regler:
15/0,001 = 15000 Impulse/s => Bandbreite: 0,015 M

=> Bandbreite: Mindestens 125,8 m
Konfiguration des Antriebsverstarkers und

Servomotors
Die Berechnung ist kompliziert und die Die Berechnung ist einfach und die erforderliche
erforderliche Bandbreite ist hoch. Bandbreite ist gering.

6.11.2  Einstellung der Ubersetzung des elektronischen Getriebes
Die Ubersetzung des elektronischen Getriebes iiber Pt20E und Pt210 einstellen.

Anmerkung:

Wird die Ubersetzung des elektronischen Getriebes iiber den Regler eingestellt, ist die
Ubersetzung des elektronischen Getriebes des Antriebsverstérkers normalerweise auf 1:1
eingestellt.

Ist der Multiplikator des Befehlsimpulseingangs aktiviert, bedeutet ein Impuls = n
Regeleinheiten. n = der Wert des Multiplikators des Befehlsimpulseingangs (Pt218).

. 1- Regelungs- .
Parameter  Pt20E Bereich 1073.741.824  art Position Mode
Standard 32 Effekty ~ Nach dem Einheit 1
Einschalten

Beschreibung

Ubersetzung des elektronischen Getriebes (Zéhler) einstellen.
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. - Regelungs- .
Parameter Pt210 Bereich 1.073.741.824  art Position Mode
Standard 1 Effektiv NAaCh dem Einheit 1
Einschalten

Beschreibung

Ubersetzung des elektronischen Getriebes (Nenner) einstellen.

Berechnung des Einstellwerts der Ubersetzung des elektronischen Getriebes:
Haufig verwendete physikalische Einheit der Bewegungsregelung

- Lineare Bewegung: Meter (m), Millimeter (mm), Mikrometer (um) und Nanometer (nm).

- Drehbewegung: Grad (deg), BogenmaR (rad) und Umdrehung (rev).
Rotativer Motor

- AC-Servomotor

Das Untersetzungsverhaltnis von Motorspindel und Lastseite ist n/m. (Wenn sich der
Motor mit m Umdrehungen dreht, dreht sich die Lastspindel mit n Umdrehungen) Der
Einstellwert fiir die Ubersetzung des elektronischen Getriebes kann mit der folgenden
Formel ermittelt werden.

Uberset: des elektronischen Getriebes = ———
ersetzung des elektronischen Getriebes Pt210

Geberauflosung

= X p—
Bewegung einer Umdrehung der Lastspindel = Regeleinheit n
Beispiel:

Die Auflosung des Drehgebers betragt 8388608 Zahlungen/Umdrehung. Der Kugelgewindetrieb
betrdgt 10 mm/Umdrehung. Das Untersetzungsverhiltnis betragt 1/10. Die vom Regler fiir jeden
Impuls eingestellte Regeleinheit betrdgt 1 pm. Die Berechnung sieht wie folgt aus.

Pt20E _ 8.388.608 Zdhlung/Umdrehung y 10
Pt210 ~ 10000(Mm/min — 1) + 1 um 1

Ubersetzung des elektronischen Getriebes =

Pt20E auf 1048576 und Pt210 auf 125 einstellen. Dann bewegt sich die Lastseite um 1 um,
wenn der Regler einen Impuls abgibt.

- Direktantriebsmotor (DM)
Beispiel:
Bei Verwendung des HIWIN DMS03G Direktantriebsmotors betragt die Auflosung
4325376 Zahlungen/Umdrehung. Direktantriebsmotoren haben in der Regel keinen
Mechanismus zur Geschwindigkeitsreduzierung. Die vom Regler fiir jeden Impuls

eingestellte Regeleinheit betragt 1 Grad. Die Berechnung ist wie folgt.
Pt20E

Ubersetzung des elektronischen Getriebes = 0
_ 4.325.376 Zahlung/Umdrehung (Geberauflosung)

~ 360 Grad/Umdrehung (Bewegung pro eine Umdrehung) -+ 1 deg (Regeleinheit)
Pt20E auf 4325376 und Pt210 auf 360 einstellen. Dann bewegt sich die Lastseite um
1 Grad, wenn der Regler einen Impuls abgibt.

Linearer Servomotor

Bei Verwendung eines linearen Servomotors oder eines vollstandig geschlossenen
Regelkreises ist die Ubersetzung des elektronischen Getriebes zum Andern der Regeleinheit
zu verwenden.

Beispiel 1:

Die Auflosung des linearen digitalen Gebers betrdgt 0,5 pm/count. Die vom Regler fiir jeden
Impuls eingestellte Regeleinheit betrdgt 0,1 um. Die Berechnung sieht wie folgt aus.

Pt20E 0,1 um

Pt210 = 0,5 um

Ubersetzung des elektronischen Getriebes =

Pt20E auf 50 und Pt210 auf 1 einstellen. Wenn der Regler einen Impuls aufgibt, bewegt sich
die Lastseite um 0,5 pm.

Beispiel 2:
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Die Skalenteilung des linearen analogen Gebers betragt 20 um. Der Multiplikationsfaktor
des analogen Gebers betrdgt 250. Die Auflosung des Gebers betragt 20 pm/(250 x
4)=0,02 um. Die Regeleinheit fiir jeden Impuls betrdgt 0,1 pm. Die Berechnung sieht wie
folgt aus.

Pt20E 0,1 um
Pt210 = 0,02 pm

Ubersetzung des elektronischen Getriebes =

Pt20E auf 50 und Pt210 auf 1 einstellen. Wenn der Regler einen Impuls aufgibt, bewegt sich
die Lastseite um 0,1 pm.
Anmerkung:

Bei der Einstellung der Ubersetzung des elektronischen Getriebes muss der Wert von
Pt20E/Pt210 zwischen 0,001 und 64000 liegen.

Wenn ein mit einem Absolutwertgeber ausgestattetes System zum ersten Mal verwendet wird
(z. B. ein EM1-Servomotor), muss der Absolutwertgeber initialisiert werden. Daher kann AL.800
(Geber-Absolutlage verloren) auftreten, wenn die Stromversorgung des Antriebsverstarkers zur
Initialisierung eingeschaltet wird. Nach der Initialisierung des Absolutwertgebers werden die
Geberdaten und die entsprechenden Alarme zuriickgesetzt. In den folgenden Fallen muss der
Absolutwertgeber initialisiert werden.

Das Tuning zum ersten Mal nach der Installation einer Maschine durchfiihren. Oder das
Geber-Verlangerungskabel wurde vom Motor entfernt.

AL.800 (Geber-Absolutlage verloren) tritt auf.

Der Multiturn-Absolutwertgeber wurde zuriickgesetzt oder seine Batterie wurde
ausgetauscht.

A Vorsicht!

Nachdem der Multiturn-Absolutwertgeber initialisiert wurde, dndert sich die Home-Position
der Maschine. Daher muss die Home-Position neu eingestellt werden. Wenn die Home-
Position nicht nachjustiert wird, kann es zu Fehlbedienungen kommen, die Verletzungen
oder Schaden an der Maschine verursachen.

Anmerkung:

In den folgenden Féllen gibt es keine Multiturn-Daten (die Multiturn-Daten sind
normalerweise 0). Eine Initialisierung des Absolutwertgebers ist nicht erforderlich. Alarme,
die sich auf den Absolutwertgeber (AL.800) beziehen, treten nicht auf.

- Single-Turn-Absolutwertgeber oder absoluten optischen (magnetischen) MaBstab
verwenden.

- Multiturn-Absolutwertgeber als Single-Turn-Absolutwertgeber verwenden (Pt002 =

L0200

6.12.1  VorsichtsmaBnahmen bei der Initialisierung

Geber initialisieren, wenn Servo OFF.

Wenn AL.800 (Geber absolute Lage verloren) auftritt, muss der Absolutwertgeber initialisiert
werden.

AL.8[ ][ ]-Alarme kénnen nicht durch das Alarm-Reset-Eingangssignal (ALM-RST) geldscht
werden. Den Antriebsverstarker aus- und wieder einschalten, um den Alarm zu l6schen.
Anmerkung:

Die Funktion zur Initialisierung des Gebers wird nur unterstiitzt, wenn ein AC-Servomotor der
Serie EM1 verwendet wird.
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6.12.2 Tool

Die Benutzer konnen das folgende Tool zur Initialisierung des Gebers verwenden.

O Thunder

(B Absolute encoder initialization — | mesa| 1 Inder Meniileiste von Thunder auf Tools
klicken und Absolute encoder initialization
auswahlen.

2 Sicherstellen, dass die Anzeige Servo off griin
leuchtet. Auf ,Initialize encoder” klicken und
abwarten, bis die Initialisierung des Gebers
abgeschlossen ist.

3 Den Antriebsverstarker aus- und wieder
einschalten.

O Bedienfeld des Antriebsverstarkers

Siehe Abschnitt 14.4.7.

6.12.3  Parametereinstellungen fiir Geber

Der Absolutwertgeber erfasst die Anhalte-Position des Motors nach dem Abschalten der
Stromversorgung. Daher ist beim erneuten Einschalten der Stromversorgung keine
Referenzfahrt erforderlich. Der Gebertyp kann mit Pt002 t.[ ]X[ ][] eingestellt werden. Die
Antriebsverstarker der Serie ED1 kdnnen drei Arten von Gebern unterstiitzen. Die Verwendung
des Gebers durch Einstellen von Pt002 = t.[ X[ ][] festlegen.

O Parametereinstellung bei Verwendung eines Multiturn-Absolutwertgebers

Zum Beispiel Servomotor EM1 oder Torquemotor mit Multiturn-Absolutwertgeber (BiSS oder

EnDat)
Parameter Beschreibung Effektiv Kategorie
Pt002 t.L]o0[ ][] Den Drehgeber als Multiturn-Absolutwertgeber verwenden. Eine  Nach dem Einrichtung
(Standard) Batterie ist erforderlich. Einschalten
(Die Lage dndert sich nach dem Einschalten nicht.)
10007 Den Geber als Inkrementalgeber verwenden. Eine Batterie ist
nicht erforderlich.
t.[ 1207 Den Multi-Turn-Absolutwertgeber als Single-Turn-

Absolutwertgeber verwenden. Eine Batterie ist nicht
erforderlich.

(Unabhéngig davon, ob die urspriingliche Lage positiv oder
negativ ist, wird die Lage des Gebers nach dem Einschalten in
eine positive Singleturn-Lage umgewandelt)
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Parametereinstellung bei Verwendung eines Single-Turn-Absolutwertgebers oder eines

absoluten optischen (magnetischen) Malstabs
Zum Beispiel Torque-Motor mit Single-Turn-Absolutwertgeber oder Linearmotor mit
AbsolutmaRstab (BiSS oder EnDat)

.ol
(Standard)

L

t0200

Rotary: Den Geber als Single-Turn-Absolutwertgeber Nach dem
verwenden. Eine Batterie ist nicht erforderlich. Einschalten
Linear: Den Geber als Absolutwertgeber verwenden. Eine
Batterie ist nicht erforderlich.

(Die Lage dndert sich nach dem Einschalten nicht.)

Den Geber als Inkrementalgeber verwenden. Eine Batterie ist
nicht erforderlich.

Rotary: Den Geber als Single-Turn-Absolutwertgeber
verwenden. Eine Batterie ist nicht erforderlich.

Linear: Den Geber als Absolutwertgeber verwenden. Eine
Batterie ist nicht erforderlich.
(Unabhangig davon, ob die urspriingliche Lage positiv oder
negativ ist, wird die Lage des Gebers nach dem Einschalten in
eine positive Singleturn-Lage umgewandelt)

Parametereinstellung bei Verwendung eines Inkrementalgebers

Zum Beispiel Linearmotor mit digitalem Geber (5V TTL-Signal), Linearmotor mit analogem
Geber (sin/cos-Signal), HIWIN-Direktantriebsmotor.

tjofidd
(Standard)

Ly

2000

Anmerkung:

Den Geber als Inkrementalgeber verwenden. Eine Batterie ist Nach dem
nicht erforderlich. Einschalten

Den Geber als Inkrementalgeber verwenden. Eine Batterie ist
nicht erforderlich.

Den Geber als Inkrementalgeber verwenden. Eine Batterie ist
nicht erforderlich.

Wenn ein Inkrementalgeber verwendet wird, kann er, unabhangig von der Einstellung von
Pt002= t.[ JX[ ][], nur als Inkrementalgeber verwendet werden.

6.12.4 Geber-Verzogerungszeit

Wenn die Regelleistung fiir den Antriebsverstarker eingeschaltet wird, erkennt der
Antriebsverstarker, ob der Geber bereit ist oder nicht. Wenn die Einschaltzeit des Gebers (oder
des externen Gebers) zu lang ist, kann es sein, dass der Servomotor aufgrund eines Fehlers bei
der Erkennung des elektrischen Winkels nicht erfolgreich aktiviert wird. In diesem Fall kann der
Benutzer die Verzogerungszeit des Gebers mit Pt52D einstellen. Die Verzogerungszeit des

Gebers muss eventuell eingestellt werden, wenn ein anderer Geber als der optische Malstab

von Renishaw verwendet wird.

Anmerkung:

Wenn ein AC-Servomotor der Serie ED1 verwendet wird, muss Pt52D hoher als der
Standardwert sein. Andernfalls kann der Motor nicht erfolgreich aktiviert werden.

Grundlegende Funktionseinstellungen vor dem Betrieb

Einrichtung

Einrichtung

Die Einschaltzeit des externen Gebers fiir eine vollstandige Regelung iiberpriifen. Wenn die
Einschaltzeit groRer ist als der Standardwert von Pt52D, muss Pt52D erhoht werden.

Parameter

Standard

Beschreibung

Pt52D Bereich  10-2.000

600 Effektiv

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Nach dem

Einschalten BT ULE

Verzogerungszeit des Gebers einstellen.
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Der Bremswiderstand wird verwendet, um die vom Servomotor beim Abbremsen erzeugte
Bremsenergie aufzunehmen. Wenn ein externer Bremswiderstand angeschlossen ist, miissen
Pt600 (Bremswiderstand Kapazitat) und Pt603 (Widerstand des Bremswiderstands) eingestellt
werden.

A Vorsicht!

Wenn ein externer Bremswiderstand angeschlossen ist, miissen Pt600 und Pt603 korrekt
eingestellt sein. Ist dies nicht der Fall, wird AL.320 (Uberschreitung Bremsenergie)
mdglicherweise nicht erkannt. Dies kann den externen Bremswiderstand beschadigen und
zu Verletzungen oder Bréanden fiihren.

Sicherstellen, dass die Kapazitat des Bremswiderstands geeignet ist. Andernfalls besteht
die Gefahr, dass der externe Bremswiderstand beschadigt wird und es zu Verletzungen
oder Branden kommt.

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter  Pt600 Bereich  0-65.535 art Mode und Torque Mode

Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 10w
Beschreibung

Die Kapazitat des Bremswiderstands einstellen.

Anmerkung:

Die Leistung des Bremswiderstands sollte als ein Wert eingestellt werden, der aus der Leistung
des externen Bremswiderstands ermittelt wird. Der Wert sollte in Abhangigkeit von der
Kiihimethode des externen Bremswiderstands festgelegt werden.

Natiirliche Kiihlung (Kiihlung durch natiirliche Luftbewegung): Der Wert sollte unter 20 %
der Leistung des Bremswiderstands liegen.

Geblasekiihlung: Der Wert sollte unter 50 % der Leistung des Bremswiderstands liegen.

Beispiel:

Wenn die Leistung des externen Bremswiderstands 1000 W betragt, 1000 W*20 % = 200 W,
sollte der Wert von Pt600 (Leistung des externen Bremswiderstands) "20" sein. (Einheit: 10 W)

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter  Pt603 Bereich  0-65.535 Mode und Torque Mode

Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit 10 mQ

Beschreibung

Den Widerstand des Bremswiderstands einstellen.

Anmerkung:
Wenn ein externer Bremswiderstand mit dem Nennlastverhaltnis verwendet wird, steigt die
Widerstandstemperatur auf 200 °C ~ 300 °C. Den Nennwert vor der Verwendung verringern.
Informationen iiber die Widerstandslast stellt der Hersteller zur Verfiigung.

Aus Sicherheitsgriinden wird empfohlen, einen externen Bremswiderstand mit
Thermoschalter zu verwenden.
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Der Ubertemperaturschutz soll verhindern, dass die Motorspule durch eine hohe
Innentemperatur im Motor durchbrennt. Um den Ubertemperaturschutz zu verwenden, muss ein
Temperatursensor (TS) im Motor installiert werden. Wenn der Motor sténdig mit einem Strom
betrieben wurde, der seinen Nennstrom iibersteigt, oder wenn er stark belastet wurde, steigt
seine Temperatur an. Zu diesem Zeitpunkt wird ein Signal an den Antriebsverstarker
ausgegeben, den Motor sofort anzuhalten. Der Temperatursensor wird in der Regel am
Direktantriebsmotor (DM) oder Linearmotor (LM) installiert. Fiir die Verwendung des
Ubertemperaturschutzes ist der Excellent Smart Cube (ESC) erforderlich.

E1

Series

E1

Series

Motor power
cable(U,V,W)

Motor power
oN2 cable(U,V,W)
CN7 N2

Motor power cable
(thermal wires
included)

9 CN7
ESC encoder ..

communication
cable

DDM ESC encoder
communication
ESC encoder ESC encoder cable
extension cable extension cable
(thermal wires
included)

Wenn der Abstand zwischen dem Regler und dem Antriebsverstarker bei Verwendung des
HIWIN LM mehr als 0,5 m betrdgt, kénnen die Thermodrahte aufgrund ihrer Lange nicht an den
Regler angeschlossen werden. Jetzt die ESC-Temperaturleitung verwenden, um den ESC
anzuschlieBen (siehe Abbildung unten).

E1
Series
Motor power
cable (U,V,W)
Motor power ch2
cable (thermal CN7

wires included)

Encoder

Accessory pack
Terminal block
PA-8-H-2

Motor thermal ESC encoder communication cable

wires

ESC temperature
ESC encoder extension cable cable

TS | ESC |Comm.

Encoder|

Anmerkung:

Bei Verwendung des HIWIN LM sind die Thermodrahte im Stromkabel enthalten. Die
Thermodrahte mit dem TS-Anschluss am Regler verbinden.

Bei Verwendung des HIWIN DM sind die Thermodréhte im Geberkabel enthalten. Die
Geberleitung an den Geberanschluss am Regler anschlieBen.

Die Leitungen fiir den Regler sind im Abschnitt 16.1.4 aufgefiihrt.

Zugehorige Parameter

Pt008 O[] Die Ubertemperatur wird durch den Temperatursensor nicht Nach dem Einrichtung
(Standard) erkannt. Einschalten
1000 Erkennung von Ubertemperatur durch den Temperatursensor.
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Anmerkung:

Software-Einstellungen und Testbetrieb

Der unterstiitzte Temperatursensor ist ein Thermistor mit positivem Temperaturkoeffizienten

(PTC).

Die Mensch-Maschine-Schnittstelle des Antriebsverstarkers der Serie ED1 ist Thunder.
Nachdem der Antriebsverstarker und der PC iiber ein Mini-USB-Kabel verbunden sind, kann der
Benutzer die Initialisierung, die Einstellung, den Betrieb, den Probebetrieb und das Schreiben der
Parameter {iber Thunder vornehmen. In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie Thunder

installiert und der Probebetrieb gestartet wird.

Abb. 7.1: Verfahren fiir den Probebetrieb

Chapter5 Electrical planning

F 3

Y

connection

Section 7.2 Software installation and

Connection
succeeds?

Section 7.3 Configuration Wizard

4

Section 7.4 Inspection before trial
operation

Using EM1 AC servo
motor?

Section 7.5 Detection for electrical angle

A

Section 7.6 Trial operation with Thunder

A

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA

No

Yes
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Software-Einstellungen und Testbetrieb

7.2  Software-Installation und Verbindung

Step 1:

Download the setup file of Thunder from
the official website of HIWIN Mikrosystem.
Correctly install Thunderinto PC.

Step 2:
Connect the servo drive and PC by mini
USB cable. Then open Thunder.exe.

Step 3:
Select the servo drive and click on
Connect button.

Step 4:

The figure on the right is the main screen
of Thunder. Control mode, servo drive
information, firmware version and motor
type are shownin the left column.

Thunder_install_
version

ED1F(mega-ulink)
ED1F{Other) ‘

Antriebsverstarker der Serie ED1

HIWIN.

Mition Gonrot and System Technaisgy
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7.3  Konfigurationsassistent

Step 5:

Continue with step 4. Click on the icon of
Open Configuration Wizard in the upper
left corner.

HIWIN.

Mates Conrd 3wt Sysiem Techasiagy

Step 6:

Check the parameter settings in each
page of Configuration Wizard by following
the sequence below.

—Power Setup

—Motor Setup

—Encoder Setup

—Control Mode Setup
—Command Input Setup
—Emulated Encoder Output Setup
—1/O configuration

—Send to drive

After that, click on Ok button to write
parameters to the servo drive.
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In den folgenden Abschnitten werden Uberpriifungsverfahren vor dem Probebetrieb
beschrieben. Wahrend des Probebetriebs den Motor und Mechanismus nicht anschlieBen. Wenn
der Motor nicht aus dem Mechanismus entfernt werden kann, muss dessen Last entfernt
werden. Der Probebetrieb dient dazu, die Kombination von Antriebsverstarker und Motor sowie
die Verdrahtung des Antriebsverstarkers zu iiberpriifen. Die Uberpriifung anhand des
Uberpriifungsverfahrens fiir den verwendeten Motor durchfiihren.

7.41 Uberpriifungsverfahren fiir den Servomotor (AC)

Bei der Verwendung von HIWIN-Servomotoren der Serie EM1 eine Uberpriifung nach dem
Verfahren durchfiihren, das unter Tabelle 7.1beschrieben ist.

Tabelle 7.1: Uberpriifungsverfahren fiir den Servomotor (AC)

Hardware Uberpriifen, ob der Antriebsverstirker korrekt im Schaltkasten installiert ist. Siehe Abschnitt
4.1.2
Die Verdrahtung des Antriebsverstarkers iiberpriifen.
- CN1 Leistung - Die Spannung der Eingangsleistung priifen. Uberpriifen, ob die Anschliisse fest
angeschlossen sind.
- CN2 Motorleistung - Uberpriifen, ob die UVW-Leistungsklemmen am Antriebsverstérker und das
Motorstromkabel richtig verdrahtet sind. Uberpriifen, ob die Klemmen sicher sind.
- CN7 Geber - Uberpriifen, ob der Motor und der Antriebsverstérker fest angeschlossen sind.
Die Geberinformationen bestétigen. Sicherstellen, dass die Softwareeinstellungen korrekt sind.
Die Kupplung losen. Motor und Mechanismus diirfen nicht miteinander verbunden werden.
Software Die neueste Version von Thunder herunterladen. Und den Antriebsverstirker anschlieRen. Si;he Abschnitt
7.
Die Software-Einstellung anhand der in Thunder beschriebenen Verfahren durchfiihren. Siehe Abschnitt
7.3
Die Bewegungsrichtung iiberpriifen. Einen Probebetrieb durchfiihren, z. B. JOG oder Punkt-zu-Punkt- Siehe Abschnitt 0
Bewegung (P2P).
Betrieb mit Regler. Siehe Abschnitt
10.1
7.4.2 Uberpriifungsverfahren fiir andere Motoren
Bei der Verwendung von kundenspezifischen Servomotoren, Linearmotoren,
Direktantriebsmotoren oder Torquemotoren muss der elektrische Winkel vor dem Betrieb
erfasst werden. Die Kombinationen von Motoren und Gebersignalen sind unter Tabelle 7.2
beschrieben.
Tabelle 7.2: Kombinationen von kundenspezifischen AC/LM/DM/TM- und Gebersignalen
Kundenspezifischer Servomotor Tamagawa 2,5 MHz Nicht erforderlich
Linearmotor Digitales TTL-Signal Nicht erforderlich
Linearmotor [S)ilglntglles TTL-Signal + digitales Hallsensor- Erforderlich (ESC-SS)
HIWIN-Direktantriebsmotor mit absolutem Absolutes serielles Signal Nicht erforderlich
Feedback-System
Linearmotor, Direktantriebsmotor mit Analoges Sin/Cos-Signal Erforderlich (ESC-AN)
inkrementellem Feedbacksystem oder
Torquemotor
Linearmotor und Torquemotor Serielles EnDat- oder BiSS-C-Signal Erforderlich (ESC-SS)
Linearmotor, Direktantriebsmotor oder Analoges SlnA/Cos-SlgnaI + digitales Erforderlich (ESC-AN)
Torquemotor Hallsensor-Signal
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Tabelle 7.3: Uberpriifungsverfahren fiir kundenspezifische AC/LM/DM/TM

Hardware Uberpriifen, ob der Antriebsverstirker korrekt im Schaltkasten installiert ist. Siehe Abschnitt
4.1.2
Die Verdrahtung des Antriebsverstarkers iiberpriifen.

CN1 Leistung - Die Spannung der Eingangsleistung priifen. Uberpriifen, ob die Anschliisse fest
angeschlossen sind.

CN2 Motorleistung - Uberpriifen, ob die UVW-Leistungsklemmen am Antriebsverstérker und das
Motorstromkabel richtig verdrahtet sind. Uberpriifen, ob die Klemmen sicher sind.

CN7 Geber - Uberpriifen, ob der Motor und der Antriebsverstérker fest angeschlossen sind. Ist ein Hall-
Sensor installiert, liberpriifen, ob die Verdrahtung und die Steckverbinder sicher sind.

Die Geberinformationen bestatigen. Sicherstellen, dass die Softwareeinstellungen korrekt sind.

Die Kupplung I6sen. Motor und Mechanismus diirfen nicht miteinander verbunden werden.

Software Die neueste Version von Thunder herunterladen. Und den Antriebsverstarker anschlieRen. ?ighe Abschnitt
Die Software-Einstellung anhand der in Thunder beschriebenen Verfahren durchfiihren. ?ighe Abschnitt
Die Bewegungsrichtung iiberpriifen. Vollstandige Erkennung des elektrischen Winkels. ?ighe Abschnitt
Einen Probebetrieb durchfiihren, z. B. JOG oder Punkt-zu-Punkt-Bewegung (P2P). Siehe Abschnitt 0
Betrieb mit Regler. 1Si)ei;e Abschnitt

Bei der Verwendung von kundenspezifischen Servomotoren (AC), Linearmotoren (LM),
Direktantriebsmotoren (DM) mit inkrementellem Feedbacksystem oder Torquemotoren (TM)
muss die Erfassung des elektrischen Winkels vor der Regelung abgeschlossen sein. Der
Antriebsverstarker der Serie ED1 bietet drei Erkennungsmethoden: SW-Methode 1, STABS
Test/Tune und digitaler und analoger Hall.

7.5.1 SW Methode 1

Bei der Erfassung des elektrischen Winkels mit der SW-Methode 1 sind in Tabelle 7.4 die
geeigneten Kombinationen von Motoren und Gebersignalen beschrieben.

Tabelle 7.4: Anwendbare Kombinationen fiir SW-Methode 1

Kundenspezifischer Servomotor Tamagawa 2,5 MHz Nicht erforderlich
Linearmotor Digitales TTL-Signal Nicht erforderlich
Linearmotor, Direktantriebsmotor oder Analoges Sin/Cos-Signal Erforderlich (ESC-AN)
Torquemotor
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Abb. 7.2: Vorgehensweise bei der SW-Methode 1

e initialization setu ’ 1 Geschwindigkeit und Stromstarke fiir die Erfassung des
Settings elektrischen Winkels auswahlen. Auf Enable and Jog+

und Enable and Jog klicken, um den Motor zu bewegen.
Wahrend sich der Motor bewegt, iiberpriifen, ob der
elektrische Winkel in den griin gefarbten Bereich fallt.

Step1. Direction Test

SW Method 1 auswahlen und dreimal auf Start klicken.
Der Versatz darf nicht mehr als 5 Grad betragen.

Beispiel:

Versatz: 73,5 Grad
Versatz: 74,1 Grad
Versatz: 72,3 Grad

Das SMCL-Tool 6ffnen und die Lageabweichung

[ 0 | wahrend der Ausfiihrung beobachten. Wenn die
Load level (stifness) Lageabweichung innerhalb einer Sekunde nicht nahe
bei 0 liegt, bedeutet dies, dass die Verstarkung nicht
korrekt ist; in diesem Fall muss das Lastniveau
angepasst werden.

Auf die Schaltflache Start phase initialization klicken.
Abwarten, bis die Erkennung des elektrischen Winkels
abgeschlossen ist, und anschlieBend die Anzeige
Phase initialized iiberpriifen. Wenn die Anzeige Phase
initialized griin leuchtet, bedeutet dies, dass der
elektrische Winkel erfolgreich erkannt wurde.

Anmerkung:

> Wird SW-Methode 1 im offenen Regelkreis ausgefiihrt, wird der Motor automatisch
abgeschaltet, um eine Uberhitzung zu vermeiden, wenn er fiir eine gewisse Zeit stillsteht.

Eine zu hohe Belastung kann zu mechanischen Resonanzen fiihren.

(3) Vibriert der Methode wahrend der Ausfiihrung der SW Method1, kann der Benutzer
Pt489 und Pt48A anpassen, bis die Vibration aufhort. AnschlieBend kann die Konvergenz
iiber das SMCL-Tool als korrekt bestatigt werden und der Benutzer kann zu Schritt 3
iibergehen.

7.5.2 STABS testen/einstellen

Bei der Erfassung des elektrischen Winkels durch STABS test/tune siehe Tabelle 7.5 fiir
geeignete Kombinationen von Motoren und Gebersignalen.

Tabelle 7.5: Anwendbare Kombinationen fiir STABS test/tune

Motor Geber-Signal Excellent Smart Cube (ESC)
Kundenspezifischer Servomotor Tamagawa 2,5 MHz Nicht erforderlich
Linearmotor, Direktantriebsmotor oder Serielles EnDat- oder BiSS-C-Signal Erforderlich (ESC-SS)
Torquemotor
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Abb. 7.3: Arbeitsweise von STABS Test/Tune

B Phase initialization setup O <1 Geschwindigkeit und Stromstarke fiir die Erfassung des
Settings elektrischen Winkels auswahlen. Auf Enable and Jog+

und Enable and Jog klicken, um den Motor zu bewegen.
Wahrend sich der Motor bewegt iiberpriifen, ob der
elektrische Winkel in den griin markierten Bereich fallt.

Step1. Direction Test

STABS Test/Tune und den Bereich des Polabstands
auswahlen und auf die Schaltflache Start klicken.
Abwarten, bis Tuned griin leuchtet.

Auf die Schaltflache Start phase initialization klicken.
Abwarten, bis die Erkennung des elektrischen Winkels
abgeschlossen ist, und anschlieBend die Anzeige
Phase initialized iiberpriifen. Wenn die Anzeige Phase
initialized griin leuchtet, bedeutet dies, dass der
elektrische Winkel erfolgreich erkannt wurde.

Step3. Phase initialization

Anmerkung:

Riittelt der Motor wahrend der Ausfiihrung von STABs Test/Tuning stark und schldgt die
Initialisierung fehl, kann der Benutzer die Wartezeit fiir die Polaritatserkennung mit Pt488
verlangern und Schritt 2 erneut ausfiihren, bis die Abschlussanzeige aufleuchtet.

7.5.3 Digital Hall

Bei der Erfassung des elektrischen Winkels durch Digital Hall sind die entsprechenden
Kombinationen von Motoren und Encodersignalen zu beachten. Siehe dazu Tabelle 7.6.

Tabelle 7.6: Anwendbare Kombinationen fiir Digital Hall
Motor Geber-Signal Excellent Smart Cube (ESC)

Analoges Sin/Cos-Signal + digitales

Linearmotor oder Direktantriebsmotor .
Hallsensor-Signal

Erforderlich (ESC-AN)

Digitales TTL-Signal + digitales Hallsensor-

Linearmotor .
Signal

Erforderlich (ESC-SS)
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Abb. 7.4: Funktionsweise von Digitalen Hall

0 <1 Geschwindigkeit und Stromstarke fiir die Erfassung des
Settings elektrischen Winkels auswahlen. Auf Enable and Jog+

und Enable and Jog klicken, um den Motor zu bewegen.
Wahrend sich der Motor bewegt iiberpriifen, ob der
elektrische Winkel in den griin markierten Bereich fallt.

Step1. Direction Test

Digital Hall auswahlen und auf Start klicken. Abwarten,
bis die Erkennung des elektrischen Winkels
abgeschlossen ist.

Auf die Schaltflache Start phase initialization klicken.
Abwarten, bis die Erkennung des elektrischen Winkels
abgeschlossen ist, und anschlieBend die Anzeige
Phase initialized iiberpriifen. Wenn die Anzeige Phase
initialized griin leuchtet, bedeutet dies, dass der
elektrische Winkel erfolgreich erkannt wurde.

Step3. Phase initialization

Anmerkung:

Riittelt der Motor wahrend der Ausfiihrung von Digital Hall stark und schldgt die Initialisierung
fehl, kann der Benutzer die Wartezeit fiir die Polaritdtserkennung mit Pt488 verlangern und
Schritt 2 erneut ausfiihren, bis die Abschlussanzeige aufleuchtet.

7.5.4  Analog Hall

Bei der Erfassung des elektrischen Winkels durch Analog Hall sind die entsprechenden
Kombinationen von Motoren und Encodersignalen zu beachten. Siehe dazu Tabelle 7.7.

Tabelle 7.7: Anwendbare Kombinationen fiir Analog Hall
Motor Geber-Signal Excellent Smart Cube (ESC)

Linearmotor Signal des analogen Hall-Sensors  Erforderlich (ESC-SS)
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Abb. 7.5: Verwendung von Analog Hall

[ @ Phase inelization setup ~ R Geschwindigkeit und Stromstérke fiir die Erfassung des
Séttinge elektrischen Winkels auswahlen. Auf Enable and Jog+

Step1. Direction Test und Enable and Jog klicken, um den Motor zu bewegen.
Wahrend sich der Motor bewegt iiberpriifen, ob der
elektrische Winkel in den griin markierten Bereich fallt.

Analog Hall auswahlen und auf Start klicken. Abwarten,
bis die Erkennung des elektrischen Winkels
abgeschlossen ist.

Auf die Schaltflache Start phase initialization klicken.
Abwarten, bis die Erkennung des elektrischen Winkels
abgeschlossen ist, und anschlieBend die Anzeige
Phase initialized iiberpriifen. Wenn die Anzeige Phase
initialized griin leuchtet, bedeutet dies, dass der
elektrische Winkel erfolgreich erkannt wurde.

-

Analog Hall

Step3. Phase initialization

=

Anmerkung:

Riittelt der Motor wahrend der Ausfiihrung von Analog Hall stark und schlégt die Initialisierung
fehl, kann der Benutzer die Wartezeit fiir die Polaritatserkennung mit Pt488 verlangern und
Schritt 2 erneut ausfiihren, bis die Abschlussanzeige aufleuchtet.

7.6  Probebetrieb mit Thunder

Der in den Abschnitten 7.6.1 und 7.6.2 beschriebene Probebetrieb ist relativ einfach. Der
Probebetrieb dient dazu, die Kombination von Antriebsverstarker und Motor sowie die
Verdrahtung des Antriebsverstarkers zu iiberpriifen.

Anmerkung:

Wenn wihrend einer JOG- oder P2P-Bewegung ein Uberfahrtsignal (P-OT oder N-OT) ausgel&st
wird, wird der Motor sofort deaktiviert.

7.6.1 JOG

Nachdem die Bewegungsparameter bestéatigt wurden, auf die Schaltfliche Enable klicken, um
den Motor zu verfahren. Wenn ein Notfall eintritt, die Taste F12 driicken, um den Motor sofort
anzuhalten.
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I

Test Run

Paosition mode | Velocity mode

Motion Parameters

JOG: Jog+t, Jog-

7.6.2  Punkt-zu-Punkt-Bewegung (P2P) / Relative Bewegung

Nachdem die Bewegungsparameter bestétigt wurden, auf die Schaltflache Enable klicken, um
die Punkt-zu-Punkt-Bewegung / relative Bewegung zu starten. Die Leistung des Motors ldsst
sich an seiner Bewegungs- und Einschwingzeit ablesen.

FIEIE

Test Run

Position mode

Motion Parameters

Moving & settling time

’—- Helative Move

32,768

‘ Jog Test

Punkt-zu-Punkt-Bewegung (P2P): P1, P2, Verweilzeit

Relative Bewegung: <<, >>

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA Seite 135 von 388



Benutzerhandbuch Funktion der Anwendung

8.1.1 Zuordnung der digitalen Eingangssignale

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie digitale Eingangssignale den gewiinschten Pins
zugeordnet werden kdnnen. Bei Auslieferung des Antriebsverstarkers ist jedem Pin ein digitales
Eingangssignal zugewiesen. Das zugewiesene digitale Eingangssignal jedes Pins variiert mit
der gewahlten Regelungsart. Die Benutzer kdnnen die Standardeinstellung verwenden oder die
digitalen Eingangssignale selbst zuweisen.

Verwenden der Standardeinstellung

Die Standardzuweisungen der digitalen Eingangssignale in den verschiedenen

Regelungsarten sind in der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt. Mit Pt000 die Regelungsart
auswdhlen und Pt513 auf t.0[ ][ ][ ] einstellen, um die Standardeinstellung zu verwenden.

Velocity Mode
Position Mode

Torque Mode

Interner Velocity Mode

Interner Velocity Mode
< Position Mode

Internal Velocity Mode
<> Velocity Mode

Interner Velocity Mode
<> Torque mode

Position Mode
> Velocity Mode

Position Mode
<> Torque Mode

Torque Mode
<> Velocity Mode

Interner Position Mode

Interner Position Mode
<> Position Mode

Interner Position Mode
> Velocity Mode

Interner Position Mode
<> Torque Mode

Interner Velocity Mode
< Interner Position
Mode

S-ON P-CON

SPD-D

C-SEL

P-CON

C-SEL

SPD-D

P-OT

Zuweisung digitaler Eingangssignale

N-OT

ALM- P-CL
RST

SPD-A

P-CL

SPD-A

N-CL HOM MAP

SPD-B

N-CL

SPD-B

Pt513 auf t.1[ ][ ][] setzen, um die Zuweisung selbst zu setzen. In der folgenden Tabelle
sind die digitalen Eingangssignale, die zugewiesen werden kdnnen, und die Parameter, mit

denen sie zugewiesen werden, aufgefiihrt.

Anmerkung:

Einem Pin darf nicht mehr als ein digitales Eingangssignal zugewiesen werden. Andernfalls
kann es zu einem logischen Fehler kommen, der zu einer Fehlbedienung fiihrt.
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*S-ON
*P-CON
P-OT
N-OT

ALM-RST

*P-CL

*N-CL

*C-SEL
*SPD-D
*SPD-A
*SPD-B
*ZCLAMP
INHIBIT

G-SEL

PSEL

RST
DOG

*HOM

*MAP

FSTP

*CLR

Anmerkung:

Servo ON Eingangssignal
Proportionales Regeleingangssignal
Eingangssignal fiir die Vorwartssperre
Eingangssignal fiir die Riickwartssperre
Eingangssignal fiir Alarmriickstellung

Externes Drehmoment-Grenzwert-
Eingangssignal vorwarts

Externes Drehmoment-Grenzwert-
Eingangssignal riickwarts

Regelungsverfahren Schalteingangssignal

Eingangssignal Motordrehrichtung

Interne Sollgeschwindigkeit 1 Eingangssignal

Interne Sollgeschwindigkeit 2 Eingangssignal

Nullklemmen-Eingangssignal
Befehlsimpulssperre Eingangssignal
Verstarkungsschaltung Eingangssignal

Befehlsimpuls Vervielfachungsschaltung
Eingangssignal

Eingangssignal zum Zuriicksetzen des
Antriebsverstarkers

Eingangssignal des Nahbereichssensors

Antriebsverstarker eingebautes
Referenzfahrtverfahren Eingangssignal

Eingangssignal fiir die Error-Map des
Antriebsverstarkers

Eingangssignal erzwungenes Anhalten

Lageabweichung behoben Eingangssignal

ED1F unterstiitzt die folgenden Funktionen nicht:
S-ON, P-CON, P-CL, N-CL, C-SEL, SPD-D, SPD-A, SPD-B, ZCLAMP, HOM, MAP, CLR.

Parameter-Einstellwerte und Hardware-Pin-Belegung

Funktion der Anwendung

Pt50A = t. JJ[X
Pt50A = t.[JIX[]
Pt50A = t. X[
Pt50A = tX[] (][]
Pt508 = t. (][] [IX

Pt50B = t.[J[JX[]

Pt50B = t. [ JX[][]

Pt50B = tX(][][]
Pt50C = t.[J[J[JX
Pt50C = t.[]IX[]
Pt50C = t.[JX[][]
Pt50C = t.X[J (][]
Pt50D = t.[][][X
Pt50D = t.[JX[][]

Pt50D = t.X[][][]

Pt50E = t.[J[J[]X
P50E = t.[J[JX[]
P50E = t.[JX[][]

Pt50E = t X[ ][]

Pt50F = t.[][][JX
Pt50F = t.[][JX[]

I 33 1 Der Hardware-Pin kann so eingestellt werden, dass die
zugewiesene digitale Eingangsfunktion aktiviert oder

12 30 2 deaktiviert wird, wenn ein Signal eingegeben oder nicht
eingegeben wird. Siehe dazu die obige Tabelle.

1 £ o Pt511, Pt512 und Pt513 werden zur Einstellung der Polaritat
der Signale 11~110 verwendet. Siehe dazu die nachste

14 27 4
Tabelle.

15 28 5

16 26 6

17 32 7

18 31 8

19 9 K.A

110 8 K.A

Das Signal ist immer aktiv.
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B = = Das Signal ist immer inaktiv.

Pin-Polaritat einstellen

Pt511 Pt511 t.XXXX wird zur Einstellung der Polaritat der Signale 11~14 verwendet. Der Einstellwert 0 bedeutet, dass die
Digitaleingangsfunktion aktiviert ist, wenn ein Signal eingeht, und deaktiviert ist, wenn kein Signal eingeht. Der Einstellwert 1
bedeutet, dass die Digitaleingangsfunktion aktiviert ist, wenn kein Signal eingeht, und deaktiviert ist, wenn ein Signal
eingeht.
t.[J[J[]X Einstellen der Polaritét des I1-Signals.
t.[J[JX[] Einstellen der Polaritét des I2-Signals.

t.[ X[ ][] Einstellen der Polaritét des I3-Signals.
t.X[][J[] Einstellen der Polaritét des I4-Signals

Pt512 Pt512 t.XXXX wird zur Einstellung der Polaritat der Signale 15~18 verwendet. Der Einstellwert 0 bedeutet, dass die
Digitaleingangsfunktion aktiviert ist, wenn ein Signal eingeht, und deaktiviert ist, wenn kein Signal eingeht. Der Einstellwert 1
bedeutet, dass die Digitaleingangsfunktion aktiviert ist, wenn kein Signal eingeht, und deaktiviert ist, wenn ein Signal
eingeht.
t.[J[J[]X Einstellen der Polaritét des I5-Signals.
t.[J[JX[] Einstellen der Polaritét des 16-Signals.

t.[ X[ ][] Einstellen der Polaritét des I7-Signals
t.X[][J[] Einstellen der Polaritét des I8-Signals

Pt513 Pt513 t.[ ][ ]XX wird verwendet, um die Polaritét der Signale 19~110 einzustellen. Der Einstellwert 0 bedeutet, dass die
Digitaleingangsfunktion aktiviert ist, wenn ein Signal eingeht, und deaktiviert ist, wenn kein Signal eingeht. Der Einstellwert 1
bedeutet, dass die Digitaleingangsfunktion aktiviert ist, wenn kein Signal eingeht, und deaktiviert ist, wenn ein Signal
eingeht.

t.[J][]X Einstellen der Polaritét des 9-Signals.
t.[JJX[] Einstellen der Polaritét des 110-Signals.

Anmerkung:
ED1F unterstiitzt die Signale 19 und 110 nicht.

Beispiel fiir die Zuweisung eines digitalen Eingangssignals

In diesem Beispiel wird nicht die Standard-Signalzuweisung verwendet. Das S-ON-Signal ist
so eingestellt, dass es immer ON ist, und das ALM-RST-Signal ist CN6-29 zugewiesen.

Pt513 O[] L1000 Die Standard-Signalzuweisung nicht verwenden.
Pt50A tOOCX LA Das S-ON-Signal ist immer ON.
Pt50B LO0Ix 02 Das ALM-RST-Signal ist CN6-29zugewiesen.

Beispiel fiir die Einstellung der Pin-Polaritat

Die Pin-Polaritat der 12- und I8-Signale ist so eingestellt, dass die digitalen
Eingangsfunktionen aktiviert sind, wenn kein Signal eingegeben wird.

Pt511 t.[]C]0[] L] Die digitale Eingangsfunktion ist aktiviert, da kein Signal eingegeben wird.

Pt512 O[] L1000 Die digitale Eingangsfunktion ist aktiviert, da kein Signal eingegeben wird.
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8.1.2 Zuweisung der digitalen Ausgangssignale

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie digitale Ausgangssignale den gewiinschten Pins
zugewiesen werden konnen. Bei Auslieferung des Antriebsverstarkers ist jedem Pin ein digitales
Ausgangssignal zugewiesen. Die Benutzer konnen die Standardeinstellung verwenden oder die
digitalen Ausgangssignale selbst zuweisen. Siehe dazu die nachstehende Beschreibung.

Verwenden der Standardeinstellung

Die Standardzuweisungen der digitalen Ausgangssignale sind in der folgenden Tabelle
aufgefiihrt.

Velocity Mode COIN & V-CMP TGON D-RDY ALM BK
Position Mode

Torque Mode

Interner Velocity Mode

Interner Velocity Mode «—Position Mode
Interner Velocity Mode < Velocity Mode
Interner Velocity Mode «—Torque Mode
Position Mode < Velocity Mode
Position Mode <« Torque Mode

Torque Mode < Velocity Mode

Interner Position Mode

Interner Position Mode < Position Mode
Interner Position Mode < Velocity Mode
Interner Position Mode < Torque Mode

Interner Velocity Mode < Interner Position

Mode
Zuweisung digitaler Ausgangssignale
Anmerkung:
In der Regelungsart, die ein bestimmtes Ausgangssignal nicht unterstiitzt, wird das
Ausgangssignal ausgeschaltet.
Wenn die Polaritat des Pins fiir das Ausgangssignal der Bremsregelung (BK) invertiert wird
und der Betrieb der Bremse auf negative Logik umgestellt wird, wenn das Signal OFF ist,
wird die Bremse nicht mehr funktionieren. Die Funktion der Bremse im aus- und
eingeschaltetem Zustand iiberpriifen, um Probleme zu vermeiden.
ALM Alarm-Ausgangssignal Pt514 = t.[ ][ ][ IX
COIN Ausgangssignal zum Abschluss der Positionierung Pt514 = t.[ [ IX[]
V-CMP Geschwindigkeit erreichen Ausgangssignal Pt514 = t.[ X[ ][]
TGON Ausgangssignal zur Erkennung von Drehung/Bewegung Pt514 = t. X[ ][ ][]
D-RDY Ausgangssignal fiir die Betriebsbereitschaft Pt515 =t.[ ][ J[IX
S-RDY Ausgangssignal Antriebsverstarker bereit Pt515 =t.[ [ IX[]
CLT Ausgangssignal zur Erkennung der Drehmomentgrenze Pt515 =t.[ X[ ][]
VLT Ausgangssignal zur Erkennung der Geschwindigkeitsgrenze ~ Pt515 = t. X[ ][ ][]
BK Ausgangssignal der Bremsregelung Pt516 = t.[ [ ][ X
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WARN Warnausgangssignal Pt516 = t.[ | IX[]
NEAR Positionierung in der Nahe des Ausgangssignals Pt516 = t.[ X[ ][]
PSELA Befehlsimpulsvervielfachung Schaltausgangssignal Pt516 = t.X[ ][ ][]
PT Position-Trigger (PT) digitales Ausgangssignal Pt517 = t.[ [ ][ X
DBK Ausgangssignal der externen dynamischen Bremse Pt517 = t. [ X[ ][]

Ausgangssignal fiir den Abschluss der Referenzfahrt des

Ukl Antriebsverstarkers

Pt517 = t X(] 0]

Anmerkung:

Wenn das PT-Signal den Allzweck-Ausgangspins zugewiesen ist, ist seine Ausgangsreaktion
geringer als die der speziellen Pins fiir das PT-Signal (CN6-46 und 47).

Parameter-Einstellwerte und Hardware-Pin-Belegung

Nicht verwenden.

35/34 11/12 Wenn die Ausgangsbedingung erfiillt ist, wird das Signal vom angegebenen Pin
ausgegeben oder nicht ausgegeben. Pt519 und Pt51A werden zur Einstellung der Polaritat
37/36 13/14 der Signale 01~05 verwendet.

39/38 15/16
11/10 17/18

40/12 19/20

Pin-Polaritat einstellen

Pt519 t.XXXX wird zur Einstellung der Polaritat der Signale 01~04 verwendet. Die Einstellung des Wertes 0 bedeutet, dass
das Signal ausgegeben wird, wenn die Ausgangsbedingung erfiillt ist, und dass es nicht ausgegeben wird, wenn die
Ausgangsbedingung nicht erfiillt ist. Die Einstellung des Wertes 1 bedeutet, dass das Signal ausgegeben wird, wenn die
Ausgangsbedingung nicht erfillt ist, und dass es nicht ausgegeben wird, wenn die Ausgangsbedingung erfiillt ist.

t.[J[][]X Einstellen der Polaritdt des 019-Signals.

t.[J[JX[] Einstellen der Polaritét des 02-Signals.

t.[JX[ ][] Einstellen der Polaritat des 03-Signals

t.X[][J[] Einstellen der Polaritat des 04-Signals

Pt51A t.[ ][ ][ ]X wird verwendet, um die Polaritat des 05-Signals einzustellen. Die Einstellung des Wertes 0 bedeutet, dass
das Signal ausgegeben wird, wenn die Ausgangsbedingung erfiillt ist, und dass es nicht ausgegeben wird, wenn die

Ausgangsbedingung nicht erfillt ist. Die Einstellung des Wertes 1 bedeutet, dass das Signal ausgegeben wird, wenn die
Ausgangsbedingung nicht erfillt ist, und dass es nicht ausgegeben wird, wenn die Ausgangsbedingung erfiillt ist.

t.[J[][]X Einstellen der Polaritat des 05-Signals.

Beispiel fiir die Zuweisung digitaler Ausgangssignale
Das 02-Signal vom Standard-TGON-Signal zum S-RDY-Signal @ndern.

210 tO[][1[] Das TGON-Signal ist deaktiviert.
tL]]0[] L0020 S-RDY-Signal als 02-Signal einstellen.
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Beispiel fiir die Einstellung der Pin-Polaritat
Die Pin-Polaritét der Signale 01 und 05 ist so eingestellt, dass kein Signal ausgegeben wird,
wenn die Ausgangsbedingung erfiillt ist.

t.[]C10]0 L0 Das Signal 01 wird nicht ausgegeben, wenn die Ausgangsbedingung erfiillt ist.

t[]CIr]o LN Das Signal 05 wird nicht ausgegeben, wenn die Ausgangsbedingung erfiillt ist.

8.1.3  Alarmausgangssignal (ALM)

Das Alarmausgangssignal (ALM) wird ausgegeben, wenn ein Alarm auftritt.
Alarm zuriicksetzen

Hinweis

Aus Sicherheitsgriinden muss der Hauptstromkreis des Antriebsverstarkers ausgeschaltet
werden, da das ALM-Signal wahrend der elektrischen Planung ausgegeben wird.

ALM CN6-11/10 (04-Signal) ON Der Antriebsverstarker befindet sich im Alarmzustand.

(Standard) . . ) o
OFF Der Antriebsverstarker befindet sich im Normalzustand.

Weitere Informationen zur Riickstellung des Alarms sind im Kapitel 6 beschrieben.

8.1.4  Warnausgangsignal (WARN)

Warnung bedeutet, dass sich der Wert des Uberwachungselements dem kritischen Wert nahert.
Wenn der Antriebsverstarker weiterhin im Warnzustand bleibt, kann ein Alarm ausgeldst
werden.

WARN Benutzerdefiniert ON Der Antriebsverstarker befindet sich im Warnzustand.

OFF Der Antriebsverstarker befindet sich im Normalzustand.

Pt516 = t.[ ][ X[ ] verwenden, um den Ausgangspin des WARN-Signals zu definieren.

8.1.5  Ausgangssignal fiir die Betriebsbereitschaft (D-RDY)

Dieser Status bedeutet, dass der Antriebsverstarker bereit ist, das S-ON-Signal zu empfangen
und den Motor zu aktivieren. Gleichzeitig gibt der Antriebsverstarker das Signal fiir die
Antriebsbereitschaft (D-RDY) aus. Erst wenn das D-RDY-Signal ausgegeben wird, ist das
empfangene S-ON-Signal wirksam. Die Bedingungen fiir die Ausgabe des D-RDY-Signals sind
wie folgt:

Fiir das Laufwerk wird kein Alarm erkannt.
Die Geberkommunikation ist bereit.

Grundlegende Parameter sind bereits im Konfigurationsassistenten eingestellt oder
geladen.

Die Netzstromversorgung ist bereit.

Master und Slave befinden sich im D-RDY-Status (Bei Gantry-Antrieben. Funktioniert nur,
wenn die Gantry-Kommunikation eingeschaltet ist).

D-RDY CN6-39/38 (03-Signal) ON Der Antriebsverstarker ist bereit, das S-ON-Signal zu
(Standard) empfangen.
OFF Der Antriebsverstarker ist noch nicht bereit, das S-ON-Signal

zu empfangen.
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8.1.6  Ausgangssignal Servo ready (S-RDY)

Das Signal Servo ready (S-RDY) wird verwendet, um festzustellen, ob der Motor aktiviert ist.
Nachdem das S-ON-Signal empfangen wurde, fiihrt der Antriebsverstarker das
Aktivierungsverfahren und die BK-Sequenz aus. Wenn der Motor aktiviert ist, wird das Signal S-
RDY ausgegeben. Erst wenn das S-RDY-Signal ausgegeben wird, ist der empfangene
Reglerbefehl wirksam.

S-RDY Benutzerdefiniert ON Der Antriebsverstarker und der Motor sind bereit,
Reglerbefehle zu empfangen.

OFF Der Antriebsverstarker und der Motor sind noch nicht bereit,
Reglerbefehle zu empfangen.

8.1.7  Ausgangssignal Drehungserkennung (TGON)

Wenn sich der Servomotor bewegt, wird das TGON-Signal ausgegeben. Das TGON-Signal kann
verwendet werden, um zu erkennen, ob sich der Servomotor bewegt. Pt502 dient zur Einstellung
des Drehungserfassungswertes (rotativer Motor) und Pt581 zur Einstellung des
Bewegungserfassungswertes (Linearmotor). Die Standardanschliisse fiir das TGON-Signal sind
CN6-37 und 36.

TGON CN6-37/36 (02-Signal)  ON Rotativ Der rotative Motor dreht sich mit einer Drehzahl, die hoher ist
(Standard) als der Wert von Pt502.
Linear Der Linearmotor bewegt sich mit einer Geschwindigkeit, die

hoher ist als der Wert von Pt581.

OFF Rotativ Der rotative Motor dreht sich mit einer Drehzahl, die kleiner als
der Wert von Pt502 ist.

Linear Der Linearmotor bewegt sich mit einer Geschwindigkeit, die
unter dem Wert von Pt581 liegt.

Einstellung des Erkennungswerts

Einstellen des Geschwindigkeitserkennungswerts fiir das TGON-Signal.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter  Pt502 Bereich  1-10.000
Standard 20 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 U/min
Beschreibung

Wert fiir die Drehungserkennung einstellen.

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter  Pt581 Bereich  1-10.000 art Mode und Torque Mode

Standard 20 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 mm/s
Beschreibung

Bewegungserkennungswert einstellen (linearer Servomotor).
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Maximale Motorgeschwindigkeit mit Pt316 (rotierend) oder P385 (linear) einstellen. Der Alarm

AL.510 (zu hohe Geschwindigkeit) tritt auf, wenn die Motorgeschwindigkeit den Wert von Pt316
(rotierend) oder P385 (linear) iiberschreitet. Die Leistung des Motors wird beeintrachtigt, wenn

der Wert von Pt316 (rotierend) oder P385 (linear) zu klein ist.

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter Pt316 Bereich  0-65.535 art Mode und Torque Mode
Standard 10,000 Effekty | Nachdem — ‘gpi | 1 u/min
Einschalten

Beschreibung

Wert fiir die Drehungserkennung einstellen.

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter Pt385 Bereich  0-100 art Mode und Torque Mode
Standard 50 Effekty  Nechdem g 100 mm/s
Einschalten

Beschreibung

Einstellen der maximalen Motorgeschwindigkeit (linearer Servomotor).

Im Velocity Mode regelt der Regler die Motorgeschwindigkeit durch Ausgabe eines analogen
Befehls (Analogspannung). Pt000 auf t.[ ][ ]O[] setzen, um den internen Velocity Mode
auszuwdhlen.

Pt000 t.L]]00] Regelungsart: Velocity Mode Nach dem Einrichtung
(Standard) Einschalten

8.3.1 Einstellen des Velocity Mode

Im Velocity Mode wird die Motorgeschwindigkeit durch eine analoge Spannung geregelt. In
diesem Abschnitt werden das Geschwindigkeitssollwert-Eingangssignal (V-REF), die
Verstarkung des Geschwindigkeitssollwert-Eingangs und die Einstellung des
Geschwindigkeitswert-Versatzes beschrieben. Der Bereich der Eingangsspannung muss DC
+10V ~-10 V betragen.

Geschwindigkeitssollwert-Eingangssignal (V-REF)

V_REF+ 14 Eingabe des Geschwindigkeitsbefehls

V_REF- 15 Signalmasse des Geschwindigkeitsbefehlseingangs

Beispiel fiir die Eingabe eines Geschwindigkeitsbefehls:

Pt300 verwenden, um das Verhdltnis der Analogspannung zur Nenngeschwindigkeit des Motors
einzustellen. Wenn Pt300 auf 600 (Standard) eingestellt ist, bedeutet dies, dass der Motor mit
der Nenngeschwindigkeit arbeitet, wenn eine analoge Spannung von 6 V anliegt. Bei
Verwendung des Reglers fiir die Stellungsregelung die oben genannten Pins mit den
Ausgangspins fiir den Geschwindigkeitsbefehl des Reglers verbinden.
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N ,I \\1 ~
Vemd+ b /

Vemd- o
Voltage range I

-10V~+10V
-\ / ; ;

Eingangsverstarkung des Geschwindigkeitsbefehls

Das Verhaltnis der Analogspannung zur Nenngeschwindigkeit des Motors einstellen.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter  Pt300 Bereich  150-3.000
Standard 600 Effektiv  Sofort Einheit 0,01 V/Nenngeschwindigkeit
Beschreibung

Die Eingangsverstarkung des Geschwindigkeitsbefehls einstellen.

Abb. 8.1: Eingangsbereich der Geschwindigkeitsbhefehlsspannung

Motor velocity (rpm or mm/s)

Default Maximum input voltage (+10 V)

Rated velocity | K e T .

Minimum input voltage (-10 V)

-10 -6

Voltage of velocity command (V)

| —~C

Range (1.50 V ~ 30.00 V)

Input range (0 ~ 10 V)

[y

8.3.2 Versatz-Einstellung des Geschwindigkeitshefehls

Im Velocity Mode kann sich der Motor leicht bewegen, auch wenn der Geschwindigkeitsbefehl
0V betrdgt. Das liegt daran, dass es einen Versatz gibt, wahrend der Antriebsverstarker die
Spannung erkennt. Dieses Problem kann durch eine Versatz-Einstellung des
Geschwindigkeitsbefehls gelost werden.
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Ir.!uturvelnciw Motor velocty __The offset is adjusted

Offset Adjust -~ by the servo drive.

/ —>

Velocity command
voltage .

elocity command
oltage

O Automatische Versatz-Einstellung

Die automatische Versatz-Einstellung bedeutet, dass der Antriebsverstarker nach der
Messung des Versatzes die Analogspannung des Geschwindigkeitsbefehls automatisch
anpasst. Der Versatz muss im Antriebsverstarker gespeichert werden. (RAM in Flash
speichern) Wenn nicht, muss die automatische Versatz-Einstellung nach dem erneuten
Einschalten des Antriebsverstarkers durchgefiihrt werden. Die Bedingungen fiir die
Durchfiihrung der automatischen Versatz-Einstellung sind:

a) Der Antriebsverstarker befindet sich im Zustand Servo OFF.
b) Der Regler gibt kein Signal ein.

Im Hauptbildschirm von Thunder auf Tools klicken und Analog offset auswahlen. Auf die
Schaltflache Set zero im Fenster Analog offset klicken, um den Versatz automatisch
einzustellen.

Abb. 8.2: Tool zur Versatz-Einstellung in Thunder

F N
Analog offset E@g

L%

O Totzone fiir die Eingabe des Geschwindigkeitsbefehls

Nach Abschluss der automatischen Versatz-Einstellung kann die analoge Spannung des
Geschwindigkeitsbefehls noch schwanken. Pt30D (Totzone fiir
Geschwindigkeitsbefehlseingang) so einstellen, dass der Geschwindigkeitsbefehl eines
bestimmten Bereichs ignoriert wird.

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter Pt30D Bereich  0-3.000 art Mode und Torque Mode

Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 1mV
Beschreibung

Die Totzone fiir die Eingabe des Geschwindigkeitshefehls einstellen.
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Motor velocity (rpm or mm/s)

-10
L L l_ Velocity command voltage (mV)

| I 0 10

| |

I I When the volatge of velocity command

| | is 0V, the jitter is -7 mV~10 mV.

| | Pt30D can be set to 10.

| | Note:

| | When dead band is applied, since the motor velocity

“«—»> is_converted from analog voltage by Pt300, the motor velocity

will be affected.
Dead band

(Range of analog voltage jitter)

8.3.3 Soft Start

Der Geschwindigkeitsbefehl wird wahrend der Beschleunigung und Verzgerung geglattet, wenn
die Softstart-Funktion angewendet wird. Die zugehorigen Parameter der Softstart-Funktion
werden im Folgenden beschrieben. (Anmerkung: Falsche Einstellungen konnen die Leistung und
Planung der Bewegung beeintrachtigen)

Parameter  Pt305 Bereich  0-10.000 Eﬁgelungs- Velocity Mode
Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit 1ms
Beschreibung

Die Beschleunigungszeit des Softstarts einstellen.

Parameter Pt306 Bereich  0-10.000 Eftgelungs- Velocity Mode
Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit 1ms

Beschreibung

Die Verzogerungszeit des Softstarts einstellen.

Pt305: Die Zeit, die der Motor bendtigt, um vom Stillstand auf seine hochste Geschwindigkeit zu
beschleunigen.

Pt306: Die Zeit, die der Motor bendtigt, um von seiner hochsten Geschwindigkeit bis zum
Stillstand abzubremsen.

Die Berechnungen der tatsachlichen Beschleunigungs- und Verzogerungszeit sind:

Tatsachliche Beschleunigungszeit

Sollgeschwindigkeit
X Softstart

~ Maximale Geschwindigkeit
— Beschleunigungszeit (Pt305)

Tatsachliche Verzogerungszeit
Sollgeschwindigkeit

= Softstart — Verzé it (Pt306
Maximale Geschwindigkeit ortstar erzbgerungszeit ( )
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Maximum velocity

’
7

’ |

Target velocity ,” |
4 ]

]

v
’

Actual Actual
acceleration deceleration
time

Pt305

8.3.4 Filter fiir Geschwindigkeitshefehle

Der Geschwindigkeitshefehlsfilter wird fiir das Eingangssignal des Geschwindigkeitsbefehls (V-
REF) verwendet. Der Geschwindigkeitshefehl wird glatter, nachdem der
Geschwindigkeitsbefehlsfilter angewendet wurde. Je hoher der Einstellwert ist, desto glatter
wird der Geschwindigkeitshefehl. Wenn der Einstellwert zu groR ist, verringert sich die Reaktion
des Geschwindigkeitshefehls.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter  Pt307 Bereich  0-65.535
Standard 40 Effektiv  Sofort Einheit 0,01 ms
Beschreibung

Die Verzogerungszeit des Softstarts einstellen.

8.3.5 Nullklemmeneingangssignal (ZCLAMP)

Nach der Eingabe des Nullklemmen-Eingangssignals (ZCLAMP) wird die Nullklemmenfunktion
aktiviert, wenn der Geschwindigkeitsbefehl unter dem Nullklemmenpegel liegt. Der
Geschwindigkeitsbefehl wird ignoriert, wenn die Nullklemmenfunktion aktiviert ist. Der Motor
bleibt an der aktuellen Position stehen. Wenn der Geschwindigkeitsbefehl hoher ist als der
Nullklemmenwert, ist die Nullklemmenfunktion deaktiviert.

Velocity Zero clamp level
(Pt501 or Pt580)

Velocity command
input (V-REF)

Zero clamp input ‘
(ZCLAMP) signal 1

ON OFF
Zero clamp Enabled| Disabled | Enabled Disabled
function
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Zuweisung des digitalen Eingangspins

Funktion der Anwendung

Der Eingangspin fiir das ZCLAMP-Signal ist benutzerdefiniert. Eingestellt durch Pt50C =

X000

ZCLAMP

Benutzerdefiniert ON

OFF

Wenn die analoge Spannung des Eingangssignals des
Geschwindigkeitsbefehls (V-REF) niedriger ist als der
Nullklemmenpegel (Pt501 oder Pt580), wird die
Nullklemmenfunktion aktiviert.

Die Nullklemmenfunktion ist deaktiviert.

Einstellung der Nullklemmenfunktion

Die Nullpunktklemmenfunktion kann nur im Velocity Mode und im Internen Velocity Mode
angewendet werden. Bei Verwendung des Dual Mode, auf den Velocity Mode oder Internen
Velocity Mode umschalten, um die Nullklemmenfunktion zu nutzen.

t.LICJor] Velocity Mode ZCLAMP Nach dem Einrichtung
Einschalten

R0 Interner Velocity Mode EEBADMES?EEDA g

opo M. Sz

Opn s g s, w00

oo e e gors0s

0070 2?,'2& moslz " ZCLAMP, CSEL

00907 T:v:lzz?tc;d;o " ZCLAMP, CSEL

tOJ0cem E?ZE;;SJE’ d"eM°de ZCLAMP, CSEL

oo om0

SPD-D, CSEL
Mode

Dazugehdrige Parameter

Nullklemmenstufe (Pt501 oder Pt580) stellt die Geschwindigkeit fiir die
Nullklemmenfunktion ein. Wenn die Nullklemmenstufe hoher als die Hochstgeschwindigkeit
des Servomotors eingestellt ist, wird die Hochstgeschwindigkeit des Servomotors zur
oberen Grenze.

Rotativer Servomotor

Regelung Velocity Mode und Interner

U= sart Velocity Mode

Parameter  Pt501 Bereich

Standard 10 Effektiv  Sofort Einheit 1 U/min
Beschreibung

Stufe der Nullklemme einstellen (rotativer Motor).
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Linearer Servomotor

Parameter  Pt580 Bereich  0-10.000

sart

Standard 10 Effektiv  Sofort Einheit 1
Beschreibung

Einstellung der Stufe der Nullklemme (Linearmotor).

8.3.6

Funktion der Anwendung

Regelung Velocity Mode und Interner
Velocity Mode

mm/s

Ausgangssignal Geschwindigkeitshereich (V-CMP)

Wenn die Motorgeschwindigkeit mit dem Geschwindigkeitsbefehl des Reglers {ibereinstimmt,
wird das Signal fiir das Erreichen der Geschwindigkeitsgrenze (V-CMP) ausgegeben.

V-CMP CN6-35/34 (01-Signal) ON

OFF

Anmerkung:

Der Motor erreicht die Sollgeschwindigkeit.

Der Motor erreicht nicht die Sollgeschwindigkeit.

Die Ausgangspins fiir das V-CMP-Signal kénnen benutzerdefiniert werden. Eingestellt durch
Pt514 = t.[ X[ ][ ]. Der Ausgangsbereich des Geschwindigkeitssignals wird mit Pt503

eingestellt.

Einstellung des Ausgangsbereichs des Geschwindigkeitsbereichssignals

Parameter  Pt503 Bereich ~ 0-100 Eﬁgelungs-
Standard 10 Effektiv.  Sofort Einheit

Beschreibung

Den Ausgangsbereich des Geschwindigkeitsbereichssignals einstellen.

Parameter  Pt582 Bereich  0-100 Eﬁgemngs'
Standard 10 Effektiv.  Sofort Einheit

Beschreibung

Velocity Mode und Interner
Velocity Mode

1 U/min

Velocity Mode und Interner
Velocity Mode

1 mm/s

Den Ausgangsbereich des Geschwindigkeitssignals einstellen (linearer Servomotor).

Wenn Pt503 = 100 und der Drehzahlbefehl 2.000 U/min betragt, wird das V-CMP-Signal

ausgegeben, wenn die Motordrehzahl 1.900 ~ 2.100 U/min betrédgt.

Motor velocity
A
Higher motor velocity . T | Pts0s
_ A Xl 182
Veladty command
s
_— — — Lower motor velocity . — pt582
r
/‘

Rotary servo motor: Pt503 e \
Linear servo motor. 1552 a Output V-CMP signal when motor velocity is

within the grey area.
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Funktion der Anwendung

Im Position Mode wird die Motorlage durch einen Impulsbefehl geregelt. Motorlage und
Geschwindigkeit werden durch die Anzahl der Impulse und die Eingangsfrequenz der Impulse
bestimmt. Pt000 auf t.[ ][ ]1[ ] setzen, um den internen Velocity Mode auszuwéhlen.

Pt000 Regelungsart: Position Mode Nach dem Einrichtung
SEELE Einschalten
Das Regelungsblockdiagramm fiir den Position Mode sieht wie folgt aus.
Torgue command
Velodty command
Feedforward
Feedforward filter time
FHi0A G oR | ) vk
control
loop
Pasition command i S ﬁ:ii' S
.VL ;jlf:smﬂf‘d _’;;Issin:;t_’ _“ _’ fSur:;:l};nh =:E“i5“°" =t.00OXO Cument feedback
form miultiplier M + & Pesiticn
= control loop|
Pt200 Pi218 PtZ0E Pi216 rFy
=t. 000X Pt210 Pt217
Clear signal input
Ptszz : Unit
Encoder pule output F::“:-::x S
< i o - (Enc
Pi212 ot P1281
v
COIM
8.4.1 Einstellung des Position Mode
Die Art des Impulsbefehls und der Eingangsfilter fiir den Impulsbefehl werden im Folgenden
beschrieben.
Typ des Impulsbefehls
Der Typ des Impulsbefehls wird von Pt200 entsprechend dem Impulsbefehl des Reglers
eingestellt.
Pt200 t.Joo . . " . Nach dem Einrichtung
(Standard) Impulssignal (Impuls + Richtung) (positive Logik) Einschalten
N Impulssignal (CW + CCW) (positive Logik)
L0004 Differentielles Impulssignal mit 90 Grad Phasendifferenz (A-
’ Phase + B-Phase) x 4 (positive Logik)
05 Impulssignal (Impuls + Richtung) (negative Logik)
.16 Impulssignal (CW + CCW) (negative Logik)
Eingangsfilter fiir Impulsbefehle
Pt200 1.0 . T . Nach dem Einrichtung
(StEch\E) Der Befehlseingang ist ein Differenzsignal (1~5 Mpps). Einschalten

Der Befehlseingang ist ein unsymmetrisches Signal

t1000 (1~200 kpps).
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Verdrahtung fiir den Position Mode Differenzsignal

Controller
Differentail input CN6
s N >
cwral] o A [ Aoy
Lo
- -
i =0T Vg

— o B]se |

8.4.2 Befehlsimpulsvervielfachung Schaltfunktion

Der Befehlsimpuls kann mit 1 oder einer beliebigen Zahl im Bereich von 1 bis 100 mit Pt218
multipliziert werden (Maximaler Einstellwert: 100). Das Schalteingangssignal
Befehlsimpulsvervielfachung (PSEL) wird verwendet, um die Schaltfunktion
Befehlsimpulsvervielfachung zu aktivieren oder zu deaktivieren. Wenn das
Schaltausgangssignal Befehlsimpulsvervielfachung (PSELA) ausgegeben wird, bedeutet dies,
dass die Funktion aktiviert ist. Die Signale und die Einstellung der Funktion werden im
Folgenden beschrieben.

Schalteingangssignal Befehlsimpulsvervielfachung (PSEL)

Das Schalteingangssignal Befehlsimpulsvervielfachung (PSEL) wird verwendet, um die
Multiplikationsschaltfunktion zu aktivieren oder zu deaktivieren. Pt50D = t.X[ ][ ][]
verwenden, um das PSEL-Signal dem gewiinschten Pin zuzuordnen.

PSEL Benutzerdefiniert ON Den Befehlsimpulseingangsmultiplikator aktivieren.

OFF Den Befehlsimpulseingangsmultiplikator deaktivieren. Der

Multiplikator ist 1.

Schaltausgangssignal Befehlsimpulsmultiplikation (PSELA)

Nachdem die Multiplikationsschaltfunktion aktiviert wurde, wird das Schaltausgangssignal
Befehlsimpulsmultiplikation (PSELA) ausgegeben. Das PSELA-Signal mit Pt516 = t.X[ ][ ][]
den gewiinschten Pins zuordnen.

PSELA Benutzerdefiniert ON Der Befehlsimpulseingangsmultiplikator ist aktiviert.

OFF Der Befehlsimpulseingangsmultiplikator ist deaktiviert.

A Vorsicht!

Nachdem das Schalteingangssignal Befehlsimpulsmultiplikation (PSEL) eingegeben wurde,
sicherstellen, dass der Befehlsimpulseingangsmultiplikator durch das
Schaltausgangssignal Befehlsimpulsmultiplikation(PSELA) aktiviert ist. Wenn ein
Impulsbefehl eingegeben wird, bevor der Befehlsimpulseingangsmultiplikator aktiviert ist,
kann dies zu einer Fehlfunktion fiihren.

Befehlsimpulseingangsmultiplikator

Parameter Pt218 Bereich  0-100 gftgelungs- Position Mode
Standard 1 Effektiv ~ Sofort Einheit =

Beschreibung

Befehlsimpulseingangsmultiplikator einstellen.
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Funktion der Anwendung

——»Position command

PSEL
Multiplier]
ON Pt218
Electronic
ear ratio
Pulse command ’ Pt20E
Pt210
OFF Multiplier]
1

A Vorsicht!

Nach der Anderung von Pt218 einen Probebetrieb fiir den Motor durchfiihren, um
sicherzustellen, dass der Betrieb normal ist. AnschlieRend den Motor an den Mechanismus

anschlieBen.

Zeitdiagramm der Umschaltung der Befehlsimpulsmultiplikation

Internal
update
: 025 ms ‘o
A \\
PSEL
input —_—
Multiplication

switching Multiplieri1 |

Multiplier Pt218

PSELA
output
8.4.3 Smooth-Funktion

Multiplier 1

Die Smooth-Funktion wird verwendet, um eine glattere Bewegung zu erreichen und
Maschinenvibrationen beim Beschleunigen und Abbremsen des Motors zu vermeiden. Die
Smooth-Funktion hat keinen Einfluss auf die Prézision der Positionierung des Motors.
Anwendungen, die sich fiir die Verwendung der Smooth-Funktion eignen, sind: (a) Die
Wegplanung beim Beschleunigen und Abbremsen wird nicht vom Regler durchgefiihrt (b) Die
Ausgangsfrequenz des Impulsbefehls des Reglers ist zu niedrig. Bei der Einstellung der Smooth-
Funktion darf kein Impulsbefehl eingegeben werden und der Motor muss angehalten werden.

Parameter Pt216 Bereich

Standard 0 Effektiv

Beschreibung

0-16.384

Nach dem
Anhalten des
Motors

RO Do sition Mode
art
Einheit 0,25 ms

Einstellen der Beschleunigungszeit und der Verzégerungszeit fiir den Lagebefehl

Parameter Pt217 Bereich

Standard 0 Effektiv

Beschreibung

0-1.000

Nach dem
Anhalten des
Motors

Regelungs= 1. .iion Mode
art
Einheit 0,25 ms

Die durchschnittliche Bewegungszeit fiir den Lagebefehl einstellen.
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Filter fiir die Beschleunigung/Verzogerung des Lagebefehls

Pulse frequency
Command

/

63.2%

Acceleration/deceleration filter

63.2%

Time

> < >
Pt216 Pt216

Filter fiir durchschnittliche Lagebefehlshewegungen

Pulse frequency Pulse frequency Command

Command  Ayerage position Average position
/ + command movement filter o command movement filter
|

-4—‘4— » Time Time

PL217 Pt217 PE217 PE217

Anmerkung:

Wenn der Regler eine Wegplanung durchfiihrt, auf die Einstellung der Smooth-Funktion
achten, da die Smooth-Funktion die Wegplanung des Reglers beeinflussen kann.

Bei Verwendung des Reglers fiir die Mehrachsensynchronisation diirfen Pt216 und Pt217
nicht verwendet werden. Damit soll vermieden werden, dass die Wirkung der Interpolation
abnimmt.

8.4.4 Ausgangssignal zum Abschluss der Positionierung (COIN)

Nachdem der Motor die Ziellage erreicht hat, wird das Ausgangssignal fiir den
Positionierabschluss (COIN) ausgegeben, wenn die Lageabweichung kleiner ist als die
Positionierabschlussbreite (Pt522) und die Entprellzeit (Pt523) abgelaufen ist. Wenn die
Lageabweichung groRer ist als die Breite des Positionierabschlusses, wird das COIN-Signal
nicht ausgegeben. Die Gesamtzeit ist die Zeit zwischen dem Beginn der Bewegung und der
Ausgabe des COIN-Signals sowie die Summe aus Bewegungszeit und Einschwingzeit.

A
Position Encoder position
Position@ng +Pt522 /\ -
completion _Pt522 A~ Target position
width
Position command
SA
>
Debounce time Time
(Pt523)
¢ . Ll
Move time Settling time
Total time

Das Ausgangssignal fiir den Abschluss der Positionierung (COIN) wird ausgegeben, wenn die
Lageabweichung kleiner ist als die Breite fiir den Abschluss der Positionierung, um den Regler
dariiber zu informieren, dass der Impulsbefehl abgeschlossen wurde und der Regler mit der
nichsten Bewegungsplanung fortfahren kann.
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Ausgang COIN CN6-35/34 (01-Signal) ON Die Positionierung ist abgeschlossen.

(Standard) ) o . )
OFF Die Positionierung ist noch nicht abgeschlossen.

Anmerkung:
Das COIN-Signal mit Pt514 = t.[ ][ ]X[ ] den gewiinschten Pins zuweisen.

Einstellung der Breite des Positionierabschlusses

Das COIN-Signal wird ausgegeben, wenn die Lageabweichung kleiner ist als die
Positionierabschlussbreite.

Parameter  Pt522 Bereich  0-1.073.741.824 gﬁge'ungs' Position Mode
Standard 7 Effektiv  Sofort Einheit Regeleinheit

Beschreibung

Die Breite des Positionierabschlusses einstellen.

Velocity Command

Motor
/velocity
Time
Position
deviation
Time
COIN ON OFF ON

Ausgabezeitpunkt des Ausgangssignals fiir den Abschluss der Positionierung (COIN)

Der Benutzer kann die Ausgabe des COIN-Signals auf drei verschiedene Zeitpunkte einstellen.
Pt207 = t.X[_][][] bietet drei Ausgangsbedingungen fiir das COIN-Signal, wenn die
Lageabweichung kleiner als die Positionierabschlussbreite ist.

TR ][] Joder t.2[ ][ ][] einzustellen. Wenn ein Benutzer die Voreinstellung
Pt207=t.0[ ][ ][] verwendet, wird die Lageabweichung wahrend des Betriebs nahe 0 sein, was
zur Ausgabe von COIN fiihren kann.

Pt207 o0 COIN-Signal ausgeben, wenn der Absolutwert der Nach dem Einrichtung
(Standard) Lageabweichung kleiner ist als der Einstellwert der Einschalten
Positionierabschlussbreite (Pt522).

1000 COIN-Signal ausgeben, wenn der Absolutwert der
Lageabweichung kleiner ist als der Einstellwert der
Positionierabschlussbreite (Pt522) und der Lagebefehl nach
der Filterung stoppt.

200107 COIN-Signal ausgeben, wenn der Absolutwert der
Lageabweichung kleiner ist als der Einstellwert der
Positionierabschlussbreite (Pt522) und der Lagebefehl stoppt.

Anmerkung:

Wenn Pt207 = t.1[ ][ ][] ist, muss der Benutzer die Filterzeit von Pt216 und Pt217 verzdgern,
um das COIN-Signal nach Ende des Lagebefehls auszugeben.
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Entprellzeit

Der Benutzer kann die Entprellzeit (Pt523) so einstellen, dass das Signal fiir den Abschluss
der Positionierung (COIN) nach Ablauf der Entprellzeit ausgegeben wird.

Parameter  Pt523 Bereich  0-1.000 Zﬁgelungs- Position Mode
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 1ms

Beschreibung

Entprellzeit einstellen.

8.4.5 Positionierung in der Ndhe des Ausgangs (NEAR-Signal)

Wenn die Lageabweichung kleiner als die Breite des NEAR-Signals (Pt524) ist, wird das NEAR-
Signal ausgegeben, um dem Regler mitzuteilen, dass der Impulsbefehl bald abgeschlossen ist
und der Regler mit der ndchsten Bewegungsplanung fortfahren kann. Normalerweise wird das
NEAR-Signal zusammen mit dem COIN-Signal verwendet. Sein Wert muss groRer sein als die
Positionierabschlussbreite (Pt522).

NEAR Benutzerdefiniert ON Die Lageabweichung ist kleiner als die Signalbreite NEAR
(Pt524).
OFF Die Lageabweichung ist groBer als die Signalbreite NEAR
(Pt524).
Anmerkung:

Das NEAR -Signal mit Pt516 = t.[ |X[ ][] den gewiinschten Pins zuweisen.
Einstellung der NEAR-Signalbreite

Wenn die Lageabweichung kleiner als die NEAR-Signalbreite (Pt524) ist, wird das NEAR-
Signal ausgegeben.

Parameter  Pt524 Bereich  1-1.073.741.824 :ftgelungs- Position Mode
Standard 1073741824 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 Regeleinheit

Beschreibung

NEAR-Signalbreite einstellen.

Velocity Command

Motor

/ velocity

Time

Position
deviation

NEAR ON OFF ON
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8.4.6  Befehl Impulssperrung Eingangssignal (INHIBIT)

Wenn das Befehl Impulssperrung Eingangssignal (INHIBIT) ON ist, ignoriert der
Antriebsverstarker den externen Impulsbefehl, bis das INHIBIT-Signal ausgeschaltet wird.
Dieses Signal ist nur im Position Mode wirksam.

Eingang INHIBIT Benutzerdefiniert ON Stoppt den Empfang des externen Impulsbefehls.

OFF Empfang eines externen Impulsbefehls.

Pulse /
command /

I > Time
INHIBIT OFF ON OFF
Internal
position
command

N

7 Time
Internal position command
inhibition

Einstellen der Befehlsimpulssperreingangsfunktion

Pt000  t.[][J1[] Position Mode INHIBIT Nach dem Einrichtung
Einschalten
t.[][J4[] Interner Velocity Mode INHIBIT, C-SEL, SPD-A, SPD-B, SPD-D
<> Position Mode
t.[J[J7[] Position Mode INHIBIT, C-SEL
<> Velocity Mode
t.[J[J8[] Position Mode INHIBIT, C-SEL

<> Torque Mode

t.[]J[IB[] Interner Position Mode INHIBIT, C-SEL
< Position Mode

8.4.7  Eingangssignal Loschen der Lageabweichung (CLR)

Das Signal zum Loschen der Lageabweichung (CLR) wird verwendet, um den
Abweichungszahler im Antriebsverstarker zu [oschen. Wenn das CLR-Signal ON ist, ist der
Abweichungszahler 0. Zu diesem Zeitpunkt kann die Lageregelung nicht durchgefiihrt werden.
Anmerkung:

Der Abweichungszahler zeigt die Abweichung zwischen den Befehlsimpulsen des Reglers
und den Feedback-Impulsen des Gebers an.

Wenn das Signal zum Loschen der Lageabweichung (CLR) eingeschaltet ist, darf kein
Impulshefehl eingegeben werden.

Eingang CLR Benutzerdefiniert ON Das Signal zum Léschen der Lageabweichung (CLR) wird
eingegeben und der Abweichungszahler ist 0.

OFF Beginnen, die Lageabweichung zu zahlen.
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Signal zum Loschen der Positionsabweichung (CLR) setzen
Das CLR-Signal wird durch Pt200 = t.[ ][ ]X[ ] (Form des Clear-Signals) eingestellt.

t.[]J[J0[] Lageabweichung loschen, wenn das

Nach dem Einrichtung

(Standard) Eingangssignal einen hohen Pegel hat. | — Einschalten

CLR —

t.[J[J1[] Lageabweichung loschen, wenn das

Eingangssignal einen niedrigen Pegel hat. CLR

Anmerkung:

OnN

e E—

Cleared

OFF

| ——

Cleared

Die Breite des CLR-Signals muss die folgende Bedingung erfiillen:
Wenn Pt200 = t.[ ][ ]X[] 0 oder 1 ist, muss die Signalbreite groBer als 0,5 ms sein, damit das

Signal vom Antriebsverstarker empfangen wird.

Im Torque Mode wird das Motordrehmoment oder die Kraft durch einen analogen Befehl
(analoge Spannung) geregelt. Pt000 auf t.[ ][ ]2[ ] setzen, um den Torque Mode auszuwdhlen.

t020] Control Mode: Torque Mode

8.5.1 Einstellung des Torque Mode

Nach dem Einrichtung
Einschalten

Der Bereich der Eingangsspannung muss DC +10 V ~-10 V betragen.

T_REF+ 16 Drehmoment-Befehlseingang

T_REF- 17 Signalmasse des Drehmomentbefehlseingangs

1 \\] /\
T cmd+ Lo /
M T

T cmd- ‘o
\oltage range I

-10V~+10V
.\ / ; ;

Verstarkung des Drehmomentbefehls

Parameter  Pt400 Bereich  10-100 art

Standard 30 Effektiv  Sofort Einheit

Beschreibung

Einstellung der Eingangsverstarkung des Drehmomentbefehls.
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Abb. 8.3: Eingangsbereich der Drehmomentbefehlsspannung

Qutput torque (%)

------------- Rated torque
-10
Voltage of torque
0 command (V)
Default
-300
‘Range (1.0Vv~100 \.L
P Input range (0 ~ 10 V)
*
Anmerkung:

Es kann ein Drehmomentbefehl eingegeben werden, der das Nenndrehmoment iiberschreitet.
Es kann jedoch ein Uberlastalarm (momentane Hochstlast) (AL.710) oder ein Uberlastalarm
(kontinuierliche Hochstlast) (AL.720) ausgelost werden, wenn iiber einen langeren Zeitraum ein
Drehmoment abgegeben wurde, das den Nennwert {iberschreitet. Weitere Informationen sind
im Folgenden beschrieben.

8.5.2 Einstellung des Drehmomentbefehls-Versatzes
Automatische Versatz-Einstellung
Siehe Abschnitt 8.3.2.
Totzone fiir Drehmomentbefehlseingabe

Nach Abschluss der automatischen Offset-Einstellung kann die analoge Spannung des
Drehmomentbefehls noch schwanken. Pt429 (Totzone fiir Drehmomentbefehlseingang) so
einstellen, dass der Drehmomentbefehl eines bestimmten Bereichs ignoriert wird.

. i Regelungs- Position Mode, Velocity
Parameter  Pt429 Bereich  0-3.000 art Mode und Torque Mode
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 1mV

Beschreibung

Die Totzone fiir den Drehmomentbefehlseingang einstellen.
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Output torque (%)

-10 | |

Torque command voltage (mV)

When the voltage of torque command is 0 V, the
jitter is -7 mV~10 mV.
Pt429 can be set to 10.

Note:

When dead band is applied, since the motor torque

is converted from analog voltage by Pt400, the motor torque
4> il be affected.

Dead band
(Range of analog voltage jitter)

8.5.3 Filter fiir Drehmomentbefehle

Der Drehmomentbefehlsfilter wird fiir das Eingangssignal des Drehmomentbefehls (T-REF)
verwendet. Der Drehmomentbefehl wird nach Anwendung des Drehmomentbefehlsfilters glatter.
Je hoher der Einstellwert ist, desto glatter wird der Drehmomentbefehl. Wenn der Einstellwert zu
grof ist, verringert sich die Reaktion des Drehmomentbefehls.

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter Pt415 Bereich  0-65.535 art Mode und Torque Mode
Nach dem

Standard 0 Effektiv  Anhalten des Einheit 0,01 ms
Motors

Beschreibung

Zeitkonstante des T-REF-Filters einstellen.

8.5.4 Geschwindigkeitshegrenzungsfunktion im Torque Mode

Die Geschwindigkeitshegrenzungsfunktion dient dazu, die Geschwindigkeit des Motors zu
begrenzen, um Schaden am Mechanismus aufgrund von zu hoher Geschwindigkeit zu
vermeiden. Die externe Geschwindigkeitsgrenze oder die interne Geschwindigkeitsgrenze per
Parameter auswahlen. Wenn die Geschwindigkeit des Motors begrenzt ist, wird ein VLT-Signal
(Velocity Limit Detection) ausgegeben.

Velocity Velocity
Machine could be
Idamaged due to y
Maximum overspeed ’ IVE'DC“WS limited
velocity Velocity|
limit
Time Time

Ausgang Erkennung des Geschwindigkeitsgrenzwerts (VLT)

Ist die Geschwindigkeit des Motors begrenzt, wird das VLT-Signal ausgegeben.

Ausgang VLT Benutzerdefiniert ON Die Geschwindigkeit des Motors ist begrenzt.

OFF Die Geschwindigkeit des Motors ist nicht begrenzt.

Anmerkung:
Das VLT-Signal mit Pt515 = t. X[ ][ ][] den gewiinschten Pins zuordnen.
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Auswahl der Geschwindigkeits-/Lageregelung (V-REF-Signal wird verwendet.)

Die Geschwindigkeitsgrenze im Torque Mode mit Pt002 = t.[ ][ ]X[ ] auswahlen. Bei Pt002 =
t.[J[J1[] (V-REF-Signal als externe Geschwindigkeitsgrenze verwenden), wird die
Geschwindigkeit des Motors durch das V-REF-Signal und Pt300 begrenzt.

Pt002 .10 Interne Geschwindigkeitsbegrenzung verwenden. Als Nach dem Einrichtung
(Standard) Geschwindigkeitsgrenzwert wird Pt407 oder Pt480 verwendet. ~ Einschalten
O] Externe Geschwindigkeitsbegrenzung verwenden. Die
Geschwindigkeit des Motors wird durch das V-REF-Signal und
Pt300 begrenzt.

Interne Geschwindigkeitsgrenze

Pt002 auf t.[ ][ ]0[ ] setzen, um die Grenze des internen Velocity Mode zu verwenden.
Geschwindigkeitsgrenzwert mit Pt407 (Geschwindigkeitsgrenze bei Drehmomentregelung)
oder Pt480 (Geschwindigkeitsgrenze bei Kraftregelung) einstellen.

Parameter  Pt407 Bereich  0-10.000 z:gelung- Torque Mode
Standard 10000 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 U/min

Beschreibung

Einstellen des Drehzahlgrenzwerts wahrend der Drehmomentregelung (rotierender Servomotor).

Parameter  Pt480 Bereich  0-10.000 :ﬁgelungs- Torque Mode
Standard 10000 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 mm/s

Beschreibung

Den Geschwindigkeitsgrenzwert wahrend der Kraftregelung (linearer Servomotor) einstellen.

Externe Geschwindigkeitsgrenze

Pt002 auf t.[ ][ ]1[] setzen, um die Grenze des externen Velocity Mode zu verwenden. Die
Geschwindigkeit des Motors wird durch das V-REF-Signal und Pt300 (Eingangsverstarkung
des Geschwindigkeitshefehls) begrenzt.

Eingang V-REF+ CN6-14 Eingabe des Geschwindigkeitsbefehls
V-REF- CN6-15 Signalmasse des Geschwindigkeitsbefehlseingangs
Anmerkung:
Wenn Pt002 = t.[ ][ ]1[] ist, wird der kleinere Wert von V-REF-Signal und Pt407 oder Pt480
verwendet.

Der Spannungswert der Geschwindigkeitsgrenze hangt von der Einstellung von Pt300 ab.
Die Polaritat hat keine Auswirkung.

Wenn Pt300 = 6.00 (Standard) ist, wird die Geschwindigkeitszahl des Motors auf die
Nenngeschwindigkeit begrenzt, wenn ein 6 V-V-REF-Signal eingegeben wird.
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Bei einem Antriebsverstarker liefert der Impulsausgang des Gebers eine Feedback-Lage fiir den
Regler. Mit Pt207 = t.[ ][ ][ ]X kann der Benutzer entscheiden, ob der gepufferte Geberausgang
aktiviert werden soll oder nicht. In der Standardeinstellung ist der gepufferte Geberausgang
deaktiviert. Der Antriebsverstarker gibt das Impulssignal entsprechend dem eingestellten Geber-
Ausgangsverhdltnis an den Regler aus. Der Impulssignaltyp ist ein A/B-Phasensignal. Vor
Verwendung dieser Funktion, die Ausgangsbandbreite des Antriebsverstarkers, die
Eingangsbandbreite des Reglers und die maximale Geschwindigkeit des Motors {iberpriifen.
Wenn der Benutzer den gepufferten Geberausgang aktiviert, nimmt der Antriebsverstarker das
urspriingliche Gebersignal als Ausgang. Daher kann der Benutzer das Ausgabeverhiltnis nicht
andern und es steht nur ein digitaler Geber zur Verfligung.

Pt207 t.[]C1[]0 Deaktiviert den gepufferten Geberausgang. Nach dem Einrichtung
(Standard) Einschalten
IO Aktiviert den gepufferten Geberausgang.
Anmerkung:

Feldbus-Antriebe (ED1F) unterstiitzen nur gepufferte Geberausgange.

8.6.1 Impulsausgangssignal des Gebers

Das Ausgangssignal des Geberimpulses ist ein 5-V-Differenzsignal. Bei der Verwendung selbst
gefertigter Leitungen, verdrillte Leitungen verwenden, um elektronische Stérungen zu

vermeiden.
Ausgang A 21 Differenzsignal mit 90 Grad Phasendifferenz (A-Phase + B-Phase),
das die Bewegung des Motors anzeigt

/A 22

B 48

/B 49

z 23 Pro Umdrehung wird ein Z-Phasensignal ausgegeben.

/Z 24

oz 19 Pro Umdrehung wird ein Z-Phasensignal ausgegeben. (Single-ended

Signal)

Verdrahtung fiir Geber-Impulsausgang

Encod tput
neoder outpu ( i ‘Twisted pair)
CN6 .
A 22 ; ~ output
1l
B 48 - ~ B-phase
|E /B 49 : , output
!
z 23 ' > Z-phase
1z 24 T > output

lc=0.6A(Max.)
Vce=40V(Max.)

(074 19

r SG 25 0V

Z output (open collector)
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Bewegungsrichtung des Motors

Wenn die A-Phase vor der B-Phase liegt, bedeutet dies, dass sich der Motor in
Vorwartsrichtung bewegt. Wenn die B-Phase vor der A-Phase liegt, bedeutet dies, dass sich
der Motor in umgekehrter Richtung bewegt.

-Forward . Reverse
|

! i
AphaseJ | Aphase |_

| |
Bphase | L BphaseJ |

90 degrees 90 degrees

8.6.2 Einstellung des Geberimpulsausgangs

Vor der Einstellung des Impulsausgangs des Gebers, die Ausgangsbandbreite des
Antriebsverstarkers und die Eingangsbandbreite des Reglers iiberpriifen, um sicherzustellen,
dass das Impulssignal ordnungsgemaR ausgegeben und eingegeben werden kann. Wenn der
gepufferte Geberausgang aktiviert ist, ist die Einstellung des Geberimpulsausgangs ungiiltig. Da
der Antriebsverstarker das urspriingliche Gebersignal als Ausgang verwendet, kann der
Benutzer das Ausgangsverhaltnis nicht andern und es steht nur ein digitaler Geber zur
Verfiigung.

Einstellung der Anzahl der Geberausgangsimpulse (rotierender Servomotor)

Einstellen der Ausgangsimpulse pro Umdrehung mit Pt212.

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter Pt212 Bereich 64 -1.073.741.824 art Mode und Torque Mode

Standard 8192 Effektiv N‘achdem Einheit 1 Impulsflanke
Einschalten

Beschreibung

Die Anzahl der Ausgangsimpulse einstellen, wenn sich der Motor eine Umdrehung lang dreht.

Einstellen der Geber-Ausgangsauflosung fiir lineare Geber

Die Ausgangsimpulse des Linearmotors (oder die Regelung im geschlossenen Regelkreis)
mit Pt281 einstellen.

Beispiel 1:

Wenn Pt281 auf 2.000 eingestellt ist, werden 2.000 Impulsflanken (500 Impulse) fiir jeweils
100 mm ausgegeben. Wenn die Motorgeschwindigkeit 100 mm/s betragt, ist die
Ausgangsbandbreite des Gebers:

Impulsflanken Impulsflanken
—) =2000 —

100 om X Pt281 (2000
S 100 mm

Beispiel 2:

Wenn Pt281 auf 10.000.000 eingestellt ist, werden 10.000.000 (2.500.000 Impulse)
Impulsflanken fiir jeweils 100 mm ausgegeben. Wenn die Motorgeschwindigkeit 200 mm/s
betragt, ist die Ausgangsbandbreite des Gebers:

Impulsflanken
100 mm

Impulsflanken

mm
ZOOT x Pt281 (10000000 ) = 20.000.000

S

Zu diesem Zeitpunkt iiberschreitet die Ausgangsbandbreite 18 M/s, AL.511
(Geberimpulsausgang zu hohe Geschwindigkeit) tritt auf.
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. 2000 - Regelungs- Position Mode, Velocity
R F1281 Bereich 3 173 741,824 art Mode und Torque Mode
Standard 100000 Effektiv e dar Einheit 1 Impulsflanke/100 mm

Einschalten
Beschreibung

Die Auflésung des Geberausgangs einstellen (Linearmotor und Regelung mit geschlossenem Regelkreis).

Z-Phasen-Signalbreite
Die Breite des Z-Phasensignals variiert mit der Einstellung von Pt212 oder Pt281.

Pulse width

<
L L L ]
S U

Z phase

A

Pulse width

Anmerkung:

Wenn die Auflosung von Pt281 groRer ist als die Geberauflosung, ist die Breite des Z-
Phasenimpulses groRer als die des A-Phasenimpulses.

Multi-Turn-Ausgang fiir die Home-Position (rotativer Motor)

Mit Pt00A=t.X[ ][ ][] wird eingestellt, dass bei jeder Umdrehung ein Z-Phasensignal
ausgegeben wird.

Pt00A O[] Keine Multiturn-Home-Position verwenden. Nach dem Einrichtung
Einschalten
t.1
0o Die Multiturn-Home-Position verwenden.
(Standard)
Anmerkung:

Pt00A hat keine Funktion, wenn ein Linearmotor oder ein geschlossener Regelkreis verwendet
wird.

Abb. 8.4: Pt00A = t.1[ ][ ][ JAusgang Multiturn Home Position verwenden.

Pulse width

e
e LT
e LI

Z phase }4—»‘ }<—>| }4—»‘

Pulse width Pulse width Pulse width
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Pt70A

The direction where the
encoder counts up

The detection position of index
signal in forward direction
The detection position of index
signal in reverse direction

The direction where the
encoder counts up

The detection position of index
signal in forward direction
The detection position of index
signal in reverse direction

Index signal of encoder

Benutzerhandbuch Funktion der Anwendung

Multi-Index (Referenzpunkt) Ausgang fiir lineare Plattform

Pt70A=t.[ ][ ][ ]Xn einstellen, um jedes Mal ein Z-Phasensignal auszugeben, wenn die
lineare Plattform den Referenzpunkt erreicht.

t.[]C1[]0 Multi-Index-Ausgabe deaktivieren. Nach dem Einrichtung
Einschalten
?SEEIEJ) Multi-Index-Ausgabe aktivieren.
Anmerkung:

Lineare Plattform mit Linearmotor und vollstandig geschlossenem Regelkreis.

Bei Verwendung eines rotierenden Motors hat Pt70A=t.[ ][ ][ ]X keine Funktion.

Wenn die Gantry-Regelungsfunktion ausgefiihrt wird, hat Pt70A=t.[ ][ ][ ]X keine Funktion.
Den Multi-Index-Ausgang deaktivieren und der Motor erreicht das Indexsignal, sobald er mit
Strom versorgt wird.

Sobald das Indexsignal (Referenzmarke) zum ersten Mal erkannt wird, erfasst der

Antriebsverstarker dessen Position. Dann gibt der Antriebsverstarker das Z-Phasensignal
auf der Grundlage dieser Koordinaten aus.

Abb. 8.5: Pt70A = t.[ ][ ][]0 Multi-Index-Ausgang deaktivieren
A

Index signal of encoder rl | rl

I I I I
Z-phase output of |—| I_I |_| |_|
servo drive

Den Multi-Index-Ausgang aktivieren und der Motor erreicht das Indexsignal, sobald er mit
Strom versorgt wird.

Das Indexsignal (Referenzmarke) wird vom linearen Geber ausgegeben. Das Z-Phasensignal
wird ausgegeben, sobald der Antriebsverstarker das Indexsignal erkannt hat.

Abb. 8.6: Pt70A =t.[ ][ ][ ]1 Freigabe des Multi-Index-Ausgangs

Z-phase output of
servo drive
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Pt000

Pt531
Pt532
Pt533

Pt534

Pt535
Pt537

Pt538

Benutzerhandbuch

Erlauterung des Begriffs

Funktion der Anwendung

Impulsflanke: Das Impulssignal geht von einem niedrigen zu einem hohen Pegel. Dies wird

als eine Impulsflanke bezeichnet.

Impuls: Das Impulssignal geht von einem niedrigen Pegel zu einem hohen Pegel und kehrt
zu einem niedrigen Pegel zuriick. Dies wird als ein Impuls bezeichnet.

Four pulse edges

Two pulses ) —

Im Internen Position Mode wird der Motor durch das interne Verfahren des Antriebsverstarkers
geregelt. Es ist kein Impulsbefehl oder Analoghbefehl vom Regler erforderlich. Pt000 auf
t.[J[JA[] setzen, um den internen Position Mode auszuwahlen. Der Antriebsverstarker

tibernimmt alle Regelkreise.

AL Regelungsart: Interner Position Mode

8.7.1 Einstellung des Internen Position Mode
Rotativer Motor

Einstellung fiir Probebetrieb (P2P)

Einstellung P2P Verfahrweg P1 0 -1073741824 - 1.073.741.822
Einstellung P2P Verfahrweg P2~ 32768  -1073741823-1.073.741.823

Programm P2P-Geschwindigkeit  600/60* 1-10.000

P2P-Beschleunigungszeit 100 2-10.000
einstellen

P2P-Wartezeit einstellen 1000 0-60.000
Programm P2P-Verzogerungszeit 100 2-10.000
Programm P2P-Notbremszeit 10 2-1.000
Anmerkung:

Nach dem
Einschalten

1 Regeleinheit
1 Regeleinheit
1 U/min

Tms

Tms
Tms

Tms

Sofort
Sofort
Sofort

Sofort

Sofort
Sofort

Sofort

Pt532 muss immer groRer sein als Pt531. Wenn Pt531 auf 100 Regeleinheiten und Pt532
auf 99 Regeleinheiten eingestellt ist, wird Pt532 zwangsweise auf 101 Regeleinheiten

geandert.

Einrichtung

Einrichtung
Einrichtung
Einrichtung

Einrichtung

Einrichtung
Einrichtung

Einrichtung

*Bei Verwendung eines Direktantriebsmotors sind die Standardwerte von Pt304 und Pt533

auf 60 U/min eingestellt.

AL.040 tritt auf, wenn Pt531 (P1) oder Pt532 (P2) x Ubersetzung des elektronischen

Getriebes groRer als der zuldssige Bereich ist.

231 — 1) > Pt531 x Pt20E > (=231 +1
( )=z Pt210 — ( )

231 — 1) = Pt532 X Prz0E >(-2%1+1
( )= Pt210 — ( )
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Pt585

Pt534

Pt537

Pt538

Pt000

Pt304
Pt305

Pt306

Pt383
Pt305

Pt306

Benutzerhandbuch Funktion der Anwendung

Linearmotor

Einstellung fiir Probebetrieb (P2P)

Einstellung 50 1-10.000 1 mm/s Sofort Einrichtung
Verfahrgeschwindigkeit (linearer
Servomotor)

Einstellung Verfahren 100 2-10.000 1ms Sofort Einrichtung
Beschleunigungszeit

Verfahren Verzogerungszeit 100 2-10.000 1ms Sofort Einrichtung
einstellen

Verfahren Notverzdgerungszeit 10 2-1.000 1ms Sofort Einrichtung
einstellen

8.7.2 Smooth-Funktion
Siehe Abschnitt 8.4.3.

8.7.3  Ausgangssignal zum Abschluss der Positionierung (COIN)
Siehe Abschnitt 8.4.4.

8.7.4  Positionierung in der Nahe des Ausgangs (NEAR-Signal)
Siehe Abschnitt 8.4.5.

Im Internen Velocity Mode kann der Benutzer durch digitale Eingangssignale zwischen drei
verschiedenen Geschwindigkeitseinstellungen und Drehrichtungen umschalten. Der Motor wird
intern vom Antriebsverstarker geregelt, so dass kein analoger Befehl vom Regler erforderlich ist.
Pt000 auf t.[ ][ ]3[ ] setzen, um den internen Velocity Mode auszuwahlen.

Nach dem Einrichtung

.13 ] Regelungsart: Interner Velocity Mode Einschalten

Der Benutzer kann die geeignete Geschwindigkeit im Internen Velocity Mode einstellen,
nachdem er den Probebetrieb (JOG) in Thunder durchgefiihrt hat.

Rotativer Motor

Einstellung fiir Probebetrieb (JOG)

Verfahrgeschwindigkeit 600/60* 0-10.000 1 U/min Sofort Einrichtung
Softstart-Beschleunigungszeit 0 0-10.000 1ms Sofort Einrichtung
Softstart-Verzogerungszeit 0 0-10.000 1ms Sofort Einrichtung

Linearmotor

Einstellung fiir Probebetrieb (JOG)

Verfahrgeschwindigkeit 50 0-10.000 1 mm/s Sofort Einrichtung
Softstart-Beschleunigungszeit 0 0-10.000 1ms Sofort Einrichtung
Softstart-Verzogerungszeit 0 0-10.000 1ms Sofort Einrichtung
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Eingang

Pt301

Pt302

Pt303

Pt380

Pt381

Pt382

Benutzerhandbuch Funktion der Anwendung

8.8.1 Einstellung des Internen Velocity Mode

Die digitalen Eingangssignale und Pins, die fiir den Internen Velocity Mode verwendet werden,
sind im Folgenden aufgefiihrt.

Standardeinstellung

SPD-D 12 30 Drehrichtung @ndern.
SPD-A 16 26 Interne Sollgeschwindigkeit 1 Eingangssignal
SPD-B 17 32 Interne Sollgeschwindigkeit 2 Eingangssignal

Zuweisung von Eingangssignalen

SPD-D Benutzerdefiniert ~ Pt50C =t.[ ][ ][ ]X Drehrichtung dndern.
SPD-A Pt50C =t.[ ][ JX[] Interne Sollgeschwindigkeit 1 Eingangssignal
SPD-B Pt50C = t.[ JX[ ][] Interne Sollgeschwindigkeit 2 Eingangssignal

Internal velocity control

CNB-Pin
1 Motor direction
24 v} g { JCOM W
O~ S0 12 LOW
_Oﬂm—._ Welocity
M otor velodity comm and 1
— SPD-B :;. e i /
o_@__r?_l..——” *Internal velocity 1 |
*Internal velocity 2
*Internal velocity 3
oV —

8.8.2 Einstellung der internen Geschwindigkeit

Interne Sollgeschwindigkeit 1 100 0-10.000 1U/min Sofort

Umschaltung auf interne Sollgeschwindigkeit 1 durch
SPD-A und SPD-B Signale.

Interne Sollgeschwindigkeit 2 200 0-10.000 1U/min Sofort

Umschaltung auf interne Sollgeschwindigkeit 2 durch
SPD-A und SPD-B Signale.

Interne Sollgeschwindigkeit 3 300 0-10.000 1U/min Sofort

Umschaltung auf interne Sollgeschwindigkeit 3 durch
SPD-A und SPD-B Signale.

Interne Sollgeschwindigkeit 1 (Linearmotor) 10 0-10.000 1mm/s Sofort

Umschaltung auf interne Sollgeschwindigkeit 1 durch
SPD-A und SPD-B Signale.

Interne Sollgeschwindigkeit 2 (Linearmotor) 20 0-10.000 1 mm/s Sofort

Umschaltung auf interne Sollgeschwindigkeit 2 durch
SPD-A und SPD-B Signale.

Interne Sollgeschwindigkeit 3 (Linearmotor) 30 0-10.000 1 mm/s Sofort

Umschaltung auf interne Sollgeschwindigkeit 3 durch
SPD-A und SPD-B Signale.
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8.8.3 Schalten der internen Sollgeschwindigkeit durch Eingangssignal

Mit den Signalen SPD-A und SPD-B auf die gewiinschte Sollgeschwindigkeit schalten. Auswahl
der Drehrichtung durch SPD-D-Signal.

OFF OFF OFF Vorwarts Den internen Sollwert fiir die Geschwindigkeitsregelung -
Stopp verwenden

OFF ON Die interne Sollgeschwindigkeit 1 (Pt301 oder Pt380)
verwenden

ON ON Interne Sollgeschwindigkeit 2 (Pt302 oder Pt381) verwenden

ON OFF Interne Sollgeschwindigkeit 3 (Pt303 oder Pt382) verwenden

OFF OFF ON Riickwarts Den internen Sollwert fiir die Geschwindigkeitsregelung -
Stopp verwenden

OFF ON Interne Sollgeschwindigkeit 1 (Pt301 oder Pt380) verwenden

ON ON Interne Sollgeschwindigkeit 2 (Pt302 oder Pt381) verwenden

ON OFF Interne Sollgeschwindigkeit 3 (Pt303 oder Pt382) verwenden

Das Beispiel fiir die Verwendung der internen Sollgeschwindigkeitsregelung ist in der nachsten
Abbildung dargestellt. Beim Umschalten auf eine andere Sollgeschwindigkeit wird die Softstart-
Beschleunigungszeit (Pt305) bzw. die Softstart-Bremszeit (Pt306) verwendet, um die
Auswirkungen der Geschwindigkeitsanderung zu reduzieren.

Motor veloc'rty‘.

Internal velocity 3

Internal velocity 2

Internal velocity 1

Stop 0

P Time

-Internal velocity 1
-Internal velocity 2

Anternal velocity 3]

SPDD OFF ON
SPD-A ON OFF ON OFF
SPD-B OFF ON OFF ON OFF
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Der Antriebsverstarker der Serie ED1 unterstiitzt fiinf Regelungsarten: Position Mode, Velocity
Mode, Torque Mode, Interner Position Mode und Interner Velocity Mode. Zusitzlich zu den oben
genannten fiinf Regelungsarten kdnnen die Benutzer den Dual Mode verwenden. Bei dem Dual
Mode handelt es sich um die Kombination von zwei Regelungsarten. Im Dual Mode kann der
Benutzer das Signal zum Umschalten der Regelungsarten (C-SEL) verwenden, um zwischen zwei
Regelungsarten umzuschalten.

Pt000 040 Interner Velocity Mode < Position Mode
L0150 Internal Velocity Mode < Velocity Mode
tL]C16[] Interner Velocity Mode < Torque Mode
L0070 Position Mode < Velocity Mode
18] Position Mode < Torque Mode
0190 Torque Mode < Velocity Mode
t[]IB[] Interner Position Mode < Position Mode
t.[]CIc] Interner Position Mode < Velocity Mode
[AR|NDIN Interner Position Mode < Torque Mode
tCIEL] Interner Velocity Mode < Interner Position Mode

Weitere Informationen zu den Regelungsarten sind in den Abschnitten 0, 8.4, 8.5, 8.7 und 8.8
beschrieben.

Zuweisung des Eingangssignals

Der Pin fiir das Regelungsarten-Schalteingangssignal (C-SEL) ist benutzerdefiniert.

Eingang  C-SEL Benutzerdefiniert OFF In die Regelungsart 1 wechseln.
ON In die Regelungsart 2 wechseln.
Pt000 t040] Interner Velocity Mode Position Mode
t.[ 150 ] Interner Velocity Mode Velocity Mode
t.L]rle[] Interner Velocity Mode Torque Mode
070 Position Mode Velocity Mode
.18 ] Position Mode Torque Mode
0190 ] Torque Mode Velocity Mode
t.[ 1B Interner Position Mode Position Mode
t.LICIc] Interner Position Mode Velocity Mode
t.[]CID[] Interner Position Mode Torque Mode
t.JCEL] Interner Velocity Mode Interner Position Mode
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SPD-D
OFF

ON

SPD-D
OFF

ON

Benutzerhandbuch

8.9.1

Funktion der Anwendung

Pt000=t.[ ][ ]X[ ] (Auswahl der Regelungsart) ist auf 4, 5, 6 oder E
eingestellt

Wenn Pt000=t.[ ][ JX[ ] auf 4, 5, 6 oder E und .0[ ][ ][ Jeingestellt ist, die Signale SPD-D, SPD-A
und SPD-B zum Umschalten der Regelungsart und der internen Sollgeschwindigkeit verwenden.
Die Regelungsart kann von Position Mode, Velocity Mode, Torque Mode oder Interner Position
Mode auf Interner Velocity Mode gedndert werden, auch wenn der Motor in Betrieb ist.

Rotativer Servomotor

SPD-A

OFF

OFF

ON

ON

OFF

OFF

ON

ON

SPD-B

OFF Vorwarts

ON

ON

OFF

Riickwarts

OFF

ON

ON

OFF

Linearer Servomotor

SPD-A
OFF

OFF

ON

ON

OFF

OFF

ON

ON

SPD-B

OFF Vorwarts

ON

ON

OFF

OFF Riickwarts

ON

ON

OFF

t.040 t.050 t.CICIe[] t.OCIEC]

Position Mode  Velocity Mode  Torque Mode Interner
Position Mode

Betrieb mit der durch Pt301 eingestellten internen Sollgeschwindigkeit
1.

Betrieb mit der durch Pt302 eingestellten internen Sollgeschwindigkeit
2.

Betrieb mit der durch Pt303 eingestellten internen Sollgeschwindigkeit
3.

Position Mode  Velocity Mode ~ Torque Mode  Interner
Position Mode

Betrieb mit der durch Pt301 eingestellten internen Sollgeschwindigkeit
1.

Betrieb mit der durch Pt302 eingestellten internen Sollgeschwindigkeit
2.

Betrieb mit der durch Pt303 eingestellten internen Sollgeschwindigkeit
3.

t.OC]40] .50 t.C]CIe[] t.OCIEC]

Position Mode Velocity Mode  Torque Mode  Interner
Position Mode

Betrieb mit der internen Sollgeschwindigkeit 1 (Linear-Servomotor),
die mit Pt380 eingestellt wird.

Betrieb mit der internen Sollgeschwindigkeit 2 (Linear-Servomotor),
die mit Pt381 eingestellt wird.

Betrieb mit der internen Sollgeschwindigkeit 3 (Linear-Servomotor),
die mit Pt382 eingestellt wird.

Position Mode Velocity Mode  Torque Mode Interner
Position Mode

Betrieb mit der internen Sollgeschwindigkeit 1 (Linear-Servomotor),
die mit Pt380 eingestellt wird.

Betrieb mit der internen Sollgeschwindigkeit 2 (Linear-Servomotor),
die mit Pt381 eingestellt wird.

Betrieb mit der internen Sollgeschwindigkeit 3 (Linear-Servomotor),
die mit Pt382 eingestellt wird.

Das in der nachsten Abbildung gezeigte Beispiel ist Pt000 = t. [ ][ ]4[ ] (Interner Velocity Mode
> Position Mode). Die Softstart-Funktion wird in diesem Beispiel angewendet, um die
Auswirkungen von Geschwindigkeitsanderungen zu verringern.
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Motor velocity

Internal set velocity 3 — )
Decelerating to a stop

/

Internal set velocity 2 —

Internal set velocity 1

— Internal set velocity 1
- Internal set velocity 2 —

- Internal set velocity 3 —

l. & ,_'
Spipigiipiy

e T !

COIN signal

Command pulses

SPD-A signal OFF ON ON OFF | OFF
SPD-B signal ON | ON | OFF | OFF: OFF ON

I
1
1
1
1 1 1
Velocity 1 1 Velocity 2, Velocity 3 1 Switching
, . <
1 1

< e e )
< ¢ > ¢ » <
1
1

OFF

Pulse Velocity 1

>
>

A

1
1
1
Command ¢
1
1
1

Internal velocity mode Position mode

v

< > €
< P14

Anmerkung:

Bei Verwendung eines Reglers muss T1 groRer als 2 ms sein. Die Soft-Start-Funktion hat
keinen Einfluss auf den Wert von T1.

Bei der Umschaltung von SPD-A- und SPD-B-Signalen kann eine Verzogerung von maximal
2 ms auftreten.

Beim Umschalten vom Internen Velocity Mode in den Position Mode wird Pt306 (Soft-Start-
Verzogerungszeit) angewendet, um den Motor bis zum Stillstand zu verzogern. Dann wird
die Regelungsart in den Position Mode umgeschaltet. Der Antriebsverstarker akzeptiert
den Impulsbefehl, nachdem die Regelungsart in den Position Mode umgeschaltet wurde.
Der Impulsbefehl muss nach dem Umschalten der Regelungsart eingegeben werden. Das
Ausgangssignal fiir den Abschluss der Positionierung (COIN) wird ausgegeben, nachdem
die Regelungsart in den Position Mode umgeschaltet wurde. Das COIN-Signal verwenden,
um zu priifen, ob die Regelungsart in den Position Mode umgeschaltet ist.
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Der Antriebsverstarker der Serie ED1 bietet vier Methoden zur Begrenzung des
Ausgangsdrehmoments.

Interne Drehmomentgrenze Das Drehmoment wird durch Alle Regelungsarten
Parameter begrenzt.
Externe Drehmomentgrenze Das Drehmoment wird durch das

Eingangssignal begrenzt.

Drehmomentbegrenzung mit Das Drehmoment wird durch Position Mode, Velocity Mode,

analogem Befehl einen analogen Befehl begrenzt.  Interner Position Mode und
Interner Velocity Mode

Drehmomentbegrenzung mit Das Drehmoment wird durch eine

externer Drehmomentgrenze und  externe Drehmomentgrenze und

analogem Befehl einen analogen Befehl begrenzt.

Fiir die verschiedenen Methoden der Drehmomentbegrenzung konnen unterschiedliche
Verdrahtungen erforderlich sein. Die Methode der Drehmomentbegrenzung mit Pt002 =
t.J ][ JX auswdhlen.

Anmerkung:

Das tatsachliche Drehmoment wird auf das maximale Nenndrehmoment begrenzt, wenn der
Einstellwert das maximale Nenndrehmoment iiberschreitet.

Eingang T-REF+ = 16 Das T-REF-Signal wird als
Drehmomentgrenze verwendet.
T-REF- = 17
P-CL 16 26 Das Vorwdrtssignal der externen
Drehmomentgrenze (P-CL) wird als externe
Drehmomentgrenze verwendet.
N-CL 17 32 Das Riickwartssignal der externen

Drehmomentgrenze (N-CL) wird als externe
Drehmomentgrenze verwendet.

8.10.1 Interne Drehmomentgrenze

Die interne Drehmomentgrenze des rotierenden Servomotors wird durch Pt402
(Vorwartsdrehmomentgrenze) und Pt403 (Riickwartsdrehmomentgrenze) eingestellt, um das
maximale Ausgangsdrehmoment zu begrenzen. Die interne Kraftbegrenzung des Linear-
Servomotors wird durch Pt483 (Grenzwert der Vorwartskraft fiir interne Kraftbegrenzung
(Linear-Servomotor)) und Pt484 (Grenzwert der Riickwartskraft fiir interne Kraftbegrenzung
(Linear-Servomotor)) eingestellt, um die maximale Ausgangskraft zu begrenzen.
Anmerkung:

Eine zusitzliche Verdrahtung ist fiir die interne Drehmomentbegrenzung nicht erforderlich.

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter = Pt402 Bereich  0-800 art Mode und Torque Mode

Standard 800 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Interne Drehmomentgrenze (rotierender Servomotor) - Drehmomentgrenzwert fiir die Vorwértsrichtung.
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Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter  Pt403 Bereich  0-800
Standard 800 Effektiv  Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Interne Drehmomentgrenze (rotierender Servomotor) - Drehmomentgrenzwert fiir die Riickwartsrichtung.

Anmerkung:

Wenn Pt402 oder Pt403 zu klein ist, kann das Drehmoment fiir die Beschleunigung oder
Verzogerung unzureichend sein.

*Der Prozentsatz des Nenndrehmoments

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt483 Bereich  0-800
Standard 30 Effektiv  Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Interne Kraftbegrenzung (linearer Servomotor) - Kraftgrenzwert fiir die Vorwartsrichtung.

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter = Pt484 Bereich  0-800 art Mode und Torque Mode

Standard 30 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Interne Kraftbegrenzung (linearer Servomotor) - Kraftgrenzwert fiir die Riickwartsrichtung.

Anmerkung:
Wenn Pt483 oder Pt484 zu klein ist, konnte die Kraft fiir die Beschleunigung oder
Verzogerung nicht ausreichen.

*Prozentsatz der Nennkraft

8.10.2 Externe Drehmomentgrenze

Wenn eine externe Drehmomentbegrenzung verwendet wird, wird das Drehmoment durch ein
externes Vorwartsdrehmomentbegrenzungssignal (P-CL) und ein externes
Riickwéartsdrehmomentbegrenzungssignal (N-CL) begrenzt. Nach der Eingabe von P-CL- und N-
CL-Signalen wird der kleinere Wert der externen Drehmomentgrenze und der internen
Drehmomentgrenze als Drehmomentgrenzwert festgelegt.

External torque limit
CN6-Pin
24V
Forwand e .
5 o—= 26| 16 | Extemal limit CCW i
intomal lim it CCW| 7 > Tt)rquecI
comman
o oL 1307 17— Extemal ImiCW A —
ov Intemal limit CW Feverse imit

Die Standardpins fiir P-CL- und N-CL-Signale sind in der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt.
Wenn die Benutzer die Signale neu zuordnen mdchten, miissen sie Pt50B = Pt50B = t.[ ][ ]X[ ]
und t.[ X[ ][]. neu einstellen.
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Eingang P-CL CN6-26 ON Wenn das Signal P-CL ON ist, wird der kleinere Wert von
(Standard) Pt402 und Pt404 als Drehmomentgrenzwert verwendet.
OFF Wenn das P-CL-Signal OFF ist, wird der Wert von Pt402 als
Drehmomentgrenzwert verwendet.
N-CL CN6-32 ON Wenn das N-CL-Signal ON ist, wird der kleinere Wert von
(Standard) Pt403 und Pt405 als Drehmomentgrenzwert verwendet.
OFF Wenn das N-CL-Signal OFF ist, wird der Wert von Pt403 als

Drehmomentgrenzwert verwendet.

Ausgangsdrehmomentanderung der externen Drehmomentgrenze
Die Standardeinstellung der internen Drehmomentgrenze ist 800 % des Nenndrehmoments.

Rotativer Servomotor
In dem in der folgenden Tabelle aufgefiihrten Beispiel ist Pt000 auf t.[ ][ ][]0 eingestellt
(CCW ist die Vorwartsrichtung).

OFF ON
OFF t +
P02 F=======mmmmmmmmmmmm e PE02 bmmmmmmmmmmm e e
l— Velocity P04 Velocity
v -\ S

T ) BELIE |poosssemsccsmscossosssnasassssas
rs -
ON P02 Fmmmmmmmm e e e P02 femmmmmm e e e emi e
Velocity Velocity
o .
\ Pt404 1
0 > 0 >
P05 S L/‘ J P05 ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,YZ,J
Torque Torqu'e
PRLIE [pe=—ssssoscosss====osssssco===== EHTE |boccooososocccmamooscoascocsosoo

Linearer Servomotor

In dem in der folgenden Tabelle aufgefiihrten Beispiel ist Pt000 auf t.[ ][ ][]0 eingestellt
(die Richtung, in der der lineare Geber vorwérts zahlt, ist die Vorwartsrichtung).

OFF ON

P83 |pmmmmmmmmmm e Tl PEEE

— Velocit Velocit
5 P# 04 —— - - - g- - T E—

B | e oo e Er SR,
ON A +
PU83 | -mmm oo e PUES oo e T
— V9|0\ city PH04 o m oo 1 LS
0

0 » "
45 | EESSEESESEEEEREE Z/
111 S {f Forg

Fore

R e et

P84 [ === === e
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Dazugehdrige Parameter
Rotativer Servomotor

Wenn Pt402, Pt403, Pt404 oder Pt405 zu klein ist, kann das Drehmoment fiir die
Beschleunigung oder Verzdgerung unzureichend sein.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter  Pt402 Bereich  0-800
Standard 800 Effektiv  Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Interne Drehmomentgrenze - Drehmomentgrenzwert fiir Vorwartsrichtung.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt403 Bereich  0-800
Standard 800 Effektiv  Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Interne Drehmomentgrenze - Drehmomentgrenzwert fiir die Riickwartsrichtung.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt404 Bereich  0-800
Standard 100 Effektiv  Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Grenzwert fiir externes Drehmoment (Kraft) - Grenzwert fiir das Drehmoment in Vorwartsrichtung.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter  Pt405 Bereich  0-800
Standard 100 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Grenzwert fiir externes Drehmoment (Kraft) - Grenzwert fiir das Drehmoment in Riickwértsrichtung.

Anmerkung:
*Der Prozentsatz des Nenndrehmoments
Linearer Servomotor

Wenn Pt483, Pt484, Pt404 oder Pt405 zu klein ist, kann die Kraft fiir die Beschleunigung und
Verzogerung unzureichend sein.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter  Pt483 Bereich  0-800
Standard 30 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Interne Kraftgrenze - Kraftgrenzwert fiir die Vorwartsrichtung (linearer Servomotor).

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter = Pt484 Bereich  0-800 art Mode und Torque Mode

Standard 30 Effektiv  Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Interne Kraftbegrenzung - Kraftgrenzwert fiir die Riickwartsrichtung (linearer Servomotor).
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Torque limit value ——————pf Torque command input gain }—D T-REF filter time constant ﬁ

Velocity command input—

Benutzerhandbuch

. i Regelungs- Position Mode, Velocity
Parameter  Pt404 Bereich  0-800 art Mode und Torque Mode
Standard 100 Effektiv  Sofort Einheit 1 %*

Beschreibung

Grenzwert fiir externes Drehmoment (Kraft) - Grenzwert fiir das Drehmoment in Vorwartsrichtung.

. i Regelungs- Position Mode, Velocity
Parameter Pt405 Bereich  0-800 art Mode und Torque Mode
Standard 100 Effektiv  Sofort Einheit 1 %*

Beschreibung

Grenzwert fiir externes Drehmoment (Kraft) - Grenzwert fiir das Drehmoment in Riickwértsrichtung.

Anmerkung:
*Prozentsatz der Nennkraft

8.10.3 Drehmomentbegrenzung mit analogem Befehl

Bei der Drehmomentbegrenzung mit Analogbefehl vergleicht der Antriebsverstéarker die T-REF-

Signale mit den Einstellwerten der internen Drehmomentgrenzen (Pt402 und Pt403). Der
kleinere Wert wird als Drehmomentgrenzwert verwendet.

Anmerkung:

Bei Verwendung eines Linear-Servomotors werden die internen Drehmomentgrenzen durch
Pt483 und Pt484 eingestellt.

Rotativer Servomotor

Funktion der Anwendung

Servo drive
Pt400 pPt415

T-REF

Pt402
Forward torque
limit

Pt300 Pt100
V-REF Velocity
command Ly . Velo;giynloop » Torque
input gain Pt101 command
Velocity loop I
integral time:
constant Pt403
Velocity feedback Reverse torque limit

Linearer Servomotor

Servo drive

. T-REF
Force limit value 44 Torgue command input gain }—b T-REF filter time constant ﬁ

V-REF
Velocity command input

Antriebsverstarker der Serie ED1

Pt483

Forward force limit value for
internal force limit

(linear servo meter)

Pt400 Pta15

Pt300 Pt100
Velocity
command ' | Ve‘”;?ﬂ'“““ —» Torque
input gain Pt101 command
Velocity loop I
integral
time constant Pt484

Reverse force limit value for
internal force limit
(linear servo motor)

Velocity feedback
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Drehmoment-Befehlseingangssignal (T-REF)

Das Eingangssignal, das zur Begrenzung des Drehmoments mit einem analogen Befehl
verwendet wird, wird im Folgenden beschrieben.

Begrenzung des Drehmoments mit analogem Befehl

Pt002 auf t.[ ][ ][ ]1 setzen. Die Signale T-REF+ und T-REF- werden als Eingangssignale fiir
die Drehmomentbegrenzung verwendet.

Pt002 L0000 Die T-REF-Signale als Drehmomentgrenze Nach dem Einrichtung
' verwenden. Einschalten

Dazugehdrige Parameter

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt400 Bereich  10-100
Standard 30 Effektiv  Sofort Einheit 01V
Beschreibung

Einstellung der Eingangsverstarkung des Drehmomentbefehls.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt402 Bereich  0-800
Standard 800 Effektiv  Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Interne Drehmomentgrenze - Drehmomentgrenzwert fiir Vorwértsrichtung.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter  Pt403 Bereich  0-800
Standard 800 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Interne Drehmomentgrenze - Drehmomentgrenzwert fiir die Riickwartsrichtung.

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter = Pt415 Bereich  0-65.535 art Mode und Torque Mode

Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit 0,01 ms
Beschreibung

Zeitkonstante des T-REF-Filters einstellen.

Anmerkung:
*Der Prozentsatz des Nenndrehmoments

8.10.4 Drehmomentbegrenzung mit externer Drehmomentgrenze und analogem
Befehl

Die externen Eingangssignale (P-CL- und N-CL-Signale) und der analoge Befehl (T-REF+ und T-
REF- Signale) konnen gleichzeitig zur Drehmomentbegrenzung verwendet werden. Wenn das
Eingangssignal fiir den externen Drehmomentgrenzwert vorwérts (P-CL) oder das
Eingangssignal fiir den externen Drehmomentgrenzwert riickwarts (N-CL) ON ist, wird der
kleinste Wert des internen Drehmomentgrenzwerts, des externen Drehmomentgrenzwerts und
des analogen Befehls als Drehmomentgrenzwert verwendet. Wenn das P-CL- oder N-CL-Signal
ausgeschaltet ist, wird nur die interne Drehmomentgrenze verwendet.
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Anmerkung:

Bei der Drehmomentbegrenzung mit Analogbefehl wird der Analogbefehl {iber die Pins fiir
Drehmomentbefehl-Eingangssignale eingegeben, so dass diese Funktion im Torque Mode nicht
verwendet werden kann.

CNG-Pin External torque limit + analog torque limit

24v

P-Cl

—_PCL
O [26] 16 ff--=-s-mmeemeean Extemal limit CCW
Analog Emit CCW
{32l 17 1] In:em:IinilOCW
16[T-REF+ |

ov —
[16] T-REF+ “| Extemal Emit cw
TREF- Aneog Enf O command
Intemal Bmit CW
Das Eingangssignal externe Drehmomentgrenze vorwirts (P-CL), das Eingangssignal externe
Drehmomentgrenze riickwarts (N-CL) und der analoge Befehl (T-REF+ und T-REF- Signale)
werden im Folgenden beschrieben.
Analoger Befehl (T-REF+ und T-REF- Signale)
Eingang T-REF+ 16 Drehmoment-Befehlseingang
T-REF- 17 Signalmasse des Drehmomentbefehlseingangs
Externe Drehmomentgrenze
Die externe Drehmomentbegrenzung wird durch das Eingangssignal externe
Drehmomentgrenze vorwarts (P-CL) und das Eingangssignal externe Drehmomentgrenze
riickwarts (N-CL) aktiviert. P-CL- und N-CL-Signale konnen durch Pt50B = t.[ ][ JX[] und
t.[JX[][[] anderen Eingangspins zugewiesen werden.
Rotativer Servomotor
Eingang P-CL CN6-26 ON Wenn das Signal P-CL ON ist, wird der kleinste Wert des analogen Befehls,
(Standard) Pt402 und Pt404, als Drehmomentgrenzwert verwendet.
OFF Wenn das P-CL-Signal OFF ist, wird der Wert von Pt402 als
Drehmomentgrenzwert verwendet.
N-CL CN6-32 ON Wenn das N-CL-Signal ON ist, wird der kleinste Wert des analogen Befehls,
(Standard) Pt403 und Pt405, als Drehmomentgrenzwert verwendet.
OFF Wenn das N-CL-Signal OFF ist, wird der Wert von Pt403 als
Drehmomentgrenzwert verwendet.
Linearer Servomotor
Eingang P-CL CN6-26 ON Wenn das Signal P-CL ON ist, wird der kleinste Wert des analogen Befehls,
(Standard) Pt483 und Pt404, als Drehmomentgrenzwert verwendet.
OFF Wenn das P-CL-Signal OFF ist, wird der Wert von Pt483 als
Drehmomentgrenzwert verwendet.
N-CL CN6-32 ON Wenn das N-CL-Signal ON ist, wird der kleinste Wert des analogen Befehls,
(Standard) Pt484 und Pt405, als Drehmomentgrenzwert verwendet.
OFF Wenn das N-CL-Signal OFF ist, wird der Wert von Pt484 als

Drehmomentgrenzwert verwendet.
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Drehmomentbegrenzung mit externer Drehmomentgrenze und analogem Befehl

Pt002 auf t.[ ][ ][ ]3 setzen. Wenn das P-CL- oder N-CL-Signal ON ist, wird das T-REF-Signal
als Drehmomentgrenze verwendet.

Pt002 Wenn das P-CL- oder N-CL-Signal ON ist, wird das T-REF-Signal Nach dem Einrichtung

als Drehmomentgrenze verwendet. Einschalten

t.O03

Dazugehdrige Parameter

Die fiir die Begrenzung des Drehmoments mit externer Drehmomentgrenze und analogem
Befehl verwendeten Parameter lauten wie folgt. Um die interne Drehmomentbegrenzung zu
deaktivieren, Pt402, Pt403, Pt483 und Pt484 auf ihre Maximalwerte setzen.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt400 Bereich  10-100
Standard 30 Effektiv  Sofort Einheit 01V
Beschreibung

Einstellen der Eingangsverstarkung des Drehmoment- (Kraft-) Befehls.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt402 Bereich  0-800
Standard 800 Effektiv  Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Interne Drehmomentgrenze - Drehmomentgrenzwert fiir Vorwértsrichtung.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter  Pt403 Bereich  0-800
Standard 800 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Interne Drehmomentgrenze-Drehmomentgrenzwert fiir Riickwartsrichtung

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter  Pt404 Bereich  0-800
Standard 100 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Externer Drehmoment-Grenzwert - Grenzwert fiir das Drehmoment (Kraft) in Vorwartsrichtung.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter  Pt405 Bereich  0-800
Standard 100 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Externer Drehmoment-Grenzwert - Grenzwert fiir das Drehmoment (Kraft) in Riickwartsrichtung.

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter  Pt415 Bereich  0-65.535 art Mode und Torque Mode

Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 0,01 ms
Beschreibung

Zeitkonstante des T-REF-Filters einstellen.
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Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter  Pt483 Bereich  0-800
Standard 30 Effektiv  Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Interne Kraftbegrenzung - Kraftgrenzwert fiir Vorwértsrichtung (linearer Servomotor)

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt484 Bereich  0-800
Standard 30 Effektiv  Sofort Einheit 1 %*
Beschreibung

Interne Kraftbegrenzung - Kraftgrenzwert fiir die Riickwartsrichtung (linearer Servomotor).

Anmerkung:
*Prozentsatz des Nenndrehmoments (Kraft)

8.10.5 Ausgangssignal zur Erkennung der Drehmomentgrenze (CLT)

Wenn das Motordrehmoment begrenzt wird, gibt der Antriebsverstarker unabhéngig von der
verwendeten Drehmomentbegrenzungsmethode ein Drehmomentbegrenzungserkennungssignal
(CLT) aus.

Ausgang CLT Benutzerdefiniert ON Das Motordrehmoment ist begrenzt.

OFF Das Motordrehmoment ist nicht begrenzt.

Das CLT-Signal mit Pt515 = t.[ ]X[ ][] den gewiinschten Pins zuweisen, siehe Abschnitt 8.1.2.

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA Seite 180 von 388



Benutzerhandbuch

Funktion der Anwendung

Ziel der Referenzfahrt ist es, die benutzerdefinierten absoluten Koordinaten auf einem
Mechanismus zu finden. Normalerweise wird die Referenzfahrt vom Regler durchgefiihrt, sie
kann aber auch durch das interne Referenzfahrtverfahren des Antriebsverstarkers erfolgen. Das
interne Referenzfahrtverfahren fiihrt eine Bewegungsplanung fiir den Motor durch, um die
absoluten Koordinaten zu ermitteln. Neben den internen Referenzfahrtverfahren nach dem
Konstruktionsprinzip der CiA402 bietet der Antriebsverstarker auch mehrere von HIWIN
definierte Referenzfahrtverfahren. Die internen Referenzfahrtverfahren kdnnen nur im Internen

Position Mode oder im Position Mode verwendet werden.

8.11.1  Einstellung der internen Referenzfahrt

Den Hardware-Pins die erforderlichen Eingangs- oder Ausgangssignale entsprechend der
verwendeten Referenzfahrtmethode zuweisen. Zum Anschluss an den Regler bei Verwendung

des internen Referenzfahrtverfahrens siehe unten.

Abb. 8.7: Anschluss an den Regler bei interner Referenzfahrt

HOMED |
N

HOM

-

Controller

Erlduterung des Begriffs

Forward
tm@% .Q
' e z
N-OT ; :DOG 1P-OT
E1 P i
z ‘IE)_|grta| |nputj i i
_.E% Digital output|
)

Der Referenzpunkt des Z-Phasensignals: Wahrend der Referenzfahrt bewegt sich der Motor
mit hoher Geschwindigkeit, um den Referenzpunkt des Z-Phasensignals zu finden. Der
Referenzpunkt des Z-Phasensignals kann ein Eingangssignal Riickwartssperre (N-OT), ein
Eingangssignal Vorwartssperre (P-OT), ein DOG-Sensor-Eingangssignal (Home-Schalter)

oder ein Festanschlag sein.

Home-Offset: Home-Offset wird verwendet, um die Position nach Abschluss der

Referenzfahrt anzupassen. Es werden zwei Offset-Methoden unterstiitzt.

Abb. 8.8: Beschreibung von Home-Offset:

After index signal is found, the
motor does not move.Only the
internal coordinate is changed.

Pt704 =0 Pt704 = 100
Home offset 0 Home offset

Internal coordinate

Forward

100

*

‘ Offset

i Signal coordinate
Zphase 9
lﬂ.l Mechanism coordinate

Ziphase

H
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Abb. 8.9: Beschreibung von Home-Offset:

Change the coordinate to the
setting of Pt704. The motor

Funktion der Anwendung

F d
moves to coordinate 0. orwar
Pt704 =0 Pt704 = 100
Home offset 0 Home offset 100
i Internal coordinate
* Offset
Ziphase Signal coordinate Z phase
lﬂl Mechanism coordinate IILI
| m|
0100 ] Nachdem das Indexsignal wahrend der Referenzfahrt gefunden Nach dem Einrichtung
(Standard) wurde, wird die aktuelle Lage als Pt704 eingestellt. Einschalten
O] Nachdem das Indexsignal wahrend der Referenzfahrt gefunden
wurde, wird die aktuelle Lage auf Pt704 gesetzt und der Motor
auf 0 gefahren.
Anmerkung:
Pt70A = t.[ ][ ]]1[] unterstiitzt Pt700=-3 nicht. Wenn Pt700=-3 ist, wird die aktuelle Lage
wahrend der Referenzfahrt auf 0 gesetzt.
Referenzfahrtmethode einstellen. Der Antriebsverstarker unterstiitzt mehrere 1 6-37 Die Nummer
Referenzfahrtmethoden, aber einige der Referenzfahrtmethoden sind aufgrund des der
Motortyps oder des Maschinenzustands moglicherweise nicht verfiigbar. Referenzfahrt-
Methode
Die Geschwindigkeit einstellen, mit der der Sensor in der Nahe des Zielpunkts 20 0-3.000 1 U/min
gefunden werden soll (rotierender Servomotor). Als rotierende Servomotoren
kommen Servomotoren und Direktantriebsmotoren in Frage. Suche nach dem
Referenzpunkt des Z-Phasensignals bei schneller Referenzfahrtgeschwindigkeit.
Die Geschwindigkeit einstellen, mit der der Sensor in der Nahe des Referenzpunktes 10 0-1.000 1 mm/s
gefunden werden soll (linearer Servomotor). Suche nach dem Referenzpunkt des Z-
Phasensignals bei schneller Referenzfahrtgeschwindigkeit.
Die Geschwindigkeit fiir das Auffinden der Home-Position einstellen (rotierender 6 0-3.000 1 U/min
Servomotor). Als rotierende Servomotoren kommen Servomotoren und
Direktantriebsmotoren in Frage. Suche nach dem Referenzpunkt des Z-
Phasensignals bei langsamer Referenzfahrtgeschwindigkeit.
Die Geschwindigkeit fiir die Ermittlung der Home-Position einstellen (linearer 3 0-1.000 1 mm/s
Servomotor) Suche nach Z-Phasensignal bei langsamer
Referenzfahrtgeschwindigkeit.
Das Zeitlimit fiir die Referenzfahrt einstellen. Wenn die Zeit fiir die Durchfiihrung der 50 0-300 Zweite
Referenzfahrt das Zeitlimit iiberschreitet, wird dies als Fehler bei der Referenzfahrt
betrachtet und die Referenzfahrt wird abgebrochen.
Den Home-Offset einstellen. Die Lage nach Abschluss der Referenzfahrt einstellen. 0 -1073741824 - Regeleinheit
1.073.741.824
Beschleunigungszeit der Referenzfahrt 100 2-10.000 ms
Verzogerungszeit fiir die Referenzfahrt 100 2-10.000 ms
Notbremszeit bei der Referenzfahrt 10 2-1.000 ms
Beschleunigungs-/Verzdgerungszeitkonstante fiir den Befehl Referenzpunktlage 0 0-16.384 0,25 ms
Durchschnittliche Bewegungszeit des Lagebefehls 0 0-1.000 0,25 ms
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Index-Toleranz

Anmerkung:

Dieser Parameter kann nur bei Single-Turn-Absolutwertgebern und Multi-
Turn-Absolutwertgebern verwendet werden. Pt700 muss auf 33 oder 34

eingestellt sein.

A Vorsicht!

Funktion der Anwendung

Vor Durchfiihren der Referenzfahrt sicherstellen, dass die Motorpositionierung
abgeschlossen werden kann. Andernfalls kann die Referenzfahrt aufgrund der

Uberschreitung des Zeitlimits fehlschlagen.

(Hinweis: Mdgliche Ursachen fiir das Scheitern der Positionierung 1. Ungeeignete
Einstellung der Positionierabschlussbreite (Pt522) 2. Geringe Steifigkeit des Servos. Siehe

Abschnitt 8.4.4)

8.11.2 Interne Referenzfahrtmethoden

Um die Referenzfahrt abzuschlieRen, muss der Antriebsverstarker moglicherweise wahrend des
Prozesses mehrere Signale erkennen. (Wenn zum Beispiel die Referenzfahrtmethode Pt700=7
verwendet wird, miissen das P-OT-Signal, das DOG-Signal und das Indexsignal erfasst werden)
Wenn ein Signal erkannt wird, bremst der Motor entsprechend der Einstellung von Pt709 bis
zum Stillstand ab. Das ndchste Signal wird erst erkannt, wenn der Motor stoppt.

Die Signalerkennung funktioniert wahrend der Verzogerung nicht, was zu einem Fehler bei der

Referenzfahrt fiihren kann.

Referenzfahrt mit dem Indexsignal rechts vom N-OT-Signal aus
negativer Richtung. Suche nach dem N-OT-Signal in negativer
Richtung bei der Geschwindigkeit zum Auffinden des Sensors fiir
die Referenzfahrt (rotierender Servomotor) (Pt701). Nachdem das
N-OT-Signal gefunden wurde, das Indexsignal in positiver Richtung
mit der Geschwindigkeit zum Ermitteln der Home-Position
(rotierender Servomotor) (Pt702) suchen.

Referenzfahrt mit dem Indexsignal links vom P-OT Signal aus
positiver Richtung. Das P-OT-Signal in positiver Richtung bei der
Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-Home-Sensors
(rotierender Servomotor) (Pt701) suchen. Nachdem das P-OT-
Signal gefunden wurde, das Indexsignal in negativer Richtung mit
der Geschwindigkeit zum Ermitteln der Home-Position (rotierender
Servomotor) (Pt702) suchen.

0 0- Regeleinheit
1.073.741.824
I B
] ] L
Index | i
Negative Limit_: ;
m
(] |
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Referenzfahrt mit dem Indexsignal links vom DOG-Signal. [: E : : 4/
AuBerhalb des DOG-Signals: :
Die steigende Flanke des DOG-Signals in positiver Richtung bei }@
der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-Home-Sensors <—@——|
(rotierender Servomotor) (Pt701) suchen. Nachdem die 4_@

steigende Flanke des DOG-Signals gefunden wurde, das

Index | | . |

7/

Indexsignal links vom DOG-Signal in negativer Richtung mit der — SWLI_._,,_ :

Geschwindigkeit fiir die Home-Position (rotierender Servomotor) |agcitive Limit

/L
7/

(Pt702) suchen.

Innerhalb des DOG-Signals:

Nach der fallenden Flanke des DOG-Signals in negativer
Richtung bei der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-
Home-Sensors (rotierender Servomotor) (Pt701) suchen.
Nachdem die fallende Flanke des DOG-Signals gefunden wurde,
das Indexsignal links vom DOG-Signal in negativer Richtung mit
der Geschwindigkeit fiir das Ermitteln der Home-Position
(rotierender Servomotor) (Pt702) suchen.

AuBerhalb des DOG-Signals:

Das P-OT-Signal in positiver Richtung bei der Geschwindigkeit
zum Auffinden des Near-Home-Sensors (rotierender
Servomotor) (Pt701) suchen. Nachdem das P-OT-Signal
gefunden wurde, das Indexsignal links vom DOG-Signal in
negativer Richtung mit der Geschwindigkeit zum Ermitteln der
Home-Position (rotierender Servomotor) (Pt702) suchen.

Referenzfahrt mit dem Indexsignal rechts vom DOG-Signal. [ I} 4

AuRerhalb des DOG-Signals:
Die steigende Flanke des DOG-Signals in positiver Richtung bei (__.T{

der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-Home-Sensors

(rotierender Servomotor) (Pt701) suchen. Nachdem die ( .

steigende Flanke des DOG-Signals gefunden wurde, das Index | i )
Indexsignal rechts vom DOG-Signal in positiver Richtung mit der [Home sww/—j f
Geschwindigkeit zum Ermitteln der Home-Position (rotierender  |Positive Limit | ; i

Servomotor) (Pt702) suchen.

Innerhalb des DOG-Signals:

Nach der fallenden Flanke des DOG-Signals in negativer
Richtung bei der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-
Home-Sensors (rotierender Servomotor) (Pt701) suchen.
Nachdem die fallende Flanke des DOG-Signals gefunden wurde,
das Indexsignal rechts vom DOG-Signal in positiver Richtung mit
der Geschwindigkeit zum Finden der Home-Position (rotierender
Servomotor) (Pt702) suchen.

AuBerhalb des DOG-Signals:

Das P-OT-Signal in positiver Richtung bei der Geschwindigkeit
zum Auffinden des Near-Home-Sensors (rotierender
Servomotor) (Pt701) suchen. Nachdem das P-OT-Signal
gefunden wurde, nach der fallenden Flanke des DOG-Signals in
negativer Richtung suchen. Nachdem die fallende Flanke des
DOG-Signals gefunden wurde, das Indexsignal rechts vom DOG-
Signal in positiver Richtung mit der Geschwindigkeit zum Finden
der Home-Position (rotierender Servomotor) (Pt702) suchen.
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Referenzfahrt mit dem Indexsignal links von der fallenden Flanke I; I}
des DOG-Signals aus positiver Richtung. |
AuBerhalb des DOG-Signals:
Die fallende Flanke des DOG-Signals in positiver Richtung bei
der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-Home-Sensors
(rotierender Servomotor) (Pt701) suchen. Nachdem die fallende e

e

Flanke des DOG-Signals gefunden wurde, das Indexsignal links [, SWW

vom DOG-Signal in negativer Richtung mit der Geschwindigkeit  pasitive Limit

| e | |
i Yy Il :
2,

fiir das Ermitteln der Home-Position (rotierender Servomotor)
(Pt702) suchen.

Innerhalb des DOG-Signals:

Die fallende Flanke des DOG-Signals in positiver Richtung bei
der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-Home-Sensors
(rotierender Servomotor) (Pt701) suchen. Nachdem die fallende
Flanke des DOG-Signals gefunden wurde, das Indexsignal links
vom DOG-Signal in negativer Richtung mit der Geschwindigkeit
fiir das Ermitteln der Home-Position (rotierender Servomotor)
(Pt702) suchen.

AuBerhalb des DOG-Signals:

Das P-OT-Signal in positiver Richtung bei der Geschwindigkeit
zum Auffinden des Near-Home-Sensors (rotierender
Servomotor) (Pt701) suchen. Nachdem das P-OT-Signal
gefunden wurde, die steigende Flanke des DOG-Signals in
negativer Richtung suchen. Nachdem die steigende Flanke des
DOG-Signals gefunden wurde, das Indexsignal links vom DOG-
Signal in negativer Richtung mit der Geschwindigkeit fiir die
Home-Position (rotierender Servomotor) (Pt702) suchen.

|

Referenzfa_hrt mit dem In(.igxsign_al rechts von der fallenden Flanke [: E
des DOG-Signals aus positiver Richtung. |
AuBerhalb des DOG-Signals:
Die fallende Flanke des DOG-Signals in positiver Richtung bei
der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-Home-Sensors
(rotierender Servomotor) (Pt701) suchen. Nachdem die fallende -
naex

Flanke des DOG-Signals gefunden wurde, das Indexsignal rechts

vom DOG-Signal in positiver Richtung mit der Geschwindigkeit S

Home Switch

|

>
e

zum Finden der Home-Position (rotierender Servomotor) (Pt702)
suchen.

Innerhalb des DOG-Signals:

Die fallende Flanke des DOG-Signals in positiver Richtung bei
der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-Home-Sensors
(rotierender Servomotor) (Pt701) suchen. Nachdem die fallende
Flanke des DOG-Signals gefunden wurde, das Indexsignal rechts
vom DOG-Signal in positiver Richtung mit der Geschwindigkeit
zum Finden der Home-Position (rotierender Servomotor) (Pt702)
suchen.

AuBerhalb des DOG-Signals:

Das P-OT-Signal in positiver Richtung bei der Geschwindigkeit
zum Auffinden des Near-Home-Sensors (rotierender
Servomotor) (Pt701) suchen. Nachdem das P-OT-Signal
gefunden wurde, die steigende Flanke des DOG-Signals in
negativer Richtung suchen. Nachdem die steigende Flanke des
DOG-Signals gefunden wurde, das Indexsignal rechts vom DOG-
Signal in positiver Richtung mit der Geschwindigkeit zum
Ermitteln der Home-Position (rotierender Servomotor) (Pt702)
suchen.
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Referenzfahrt mit dem Indexsignal rechts von der steigenden E W

Flanke des DOG-Signals aus negativer Richtung.
AuBerhalb des DOG-Signals:
Die steigende Flanke des DOG-Signals in negativer Richtung bei
der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-Home-Sensors (_|

(rotierender Servomotor) (Pt701) suchen. Nachdem die
Index

/L
7/

steigende Flanke des DOG-Signals gefunden wurde, das

) . : -, . . Home Switch
Indexsignal rechts vom DOG-Signal in positiver Richtung mit der ome Switc

—

|

/L
7/

—&
@~
L

: Negative Limit

Geschwindigkeit zum Ermitteln der Home-Position (rotierender
Servomotor) (Pt702) suchen.

Innerhalb des DOG-Signals:

Die fallende Flanke des DOG-Signals in positiver Richtung bei
der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-Home-Sensors
(rotierender Servomotor) (Pt701) suchen. Nachdem die fallende
Flanke des DOG-Signals gefunden wurde, das Indexsignal rechts
vom DOG-Signal in positiver Richtung mit der Geschwindigkeit
zum Finden der Home-Position (rotierender Servomotor) (Pt702)
suchen.

AuBerhalb des DOG-Signals:

Suche nach dem N-OT-Signal in negativer Richtung bei der
Geschwindigkeit zum Auffinden des Sensors fiir die
Referenzfahrt (rotierender Servomotor) (Pt701). Nachdem das
N-OT-Signal gefunden wurde, die fallende Flanke des DOG-
Signals in positiver Richtung suchen. Nachdem die fallende
Flanke des DOG-Signals gefunden wurde, das Indexsignal rechts
vom DOG-Signal in positiver Richtung mit der Geschwindigkeit
zum Finden der Home-Position (rotierender Servomotor) (Pt702)
suchen.

Referenzfahrt mit dem Indexsignal links von der steigenden Flanke E E

des DOG-Signals aus negativer Richtung.

AuBerhalb des DOG-Signals:
Die steigende Flanke des DOG-Signals in negativer Richtung bei (

der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-Home-Sensors

(rotierender Servomotor) (Pt701) suchen. Nachdem die
Index

/L
7/

steigende Flanke des DOG-Signals gefunden wurde, das
Indexsignal links vom DOG-Signal in negativer Richtung mit der

Home Switch

|

/L
7/

Negative Limit

Geschwindigkeit fiir die Home-Position (rotierender Servomotor)
(Pt702) suchen.

Innerhalb des DOG-Signals:

Die fallende Flanke des DOG-Signals in positiver Richtung bei
der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-Home-Sensors
(rotierender Servomotor) (Pt701) suchen. Nachdem die fallende
Flanke des DOG-Signals gefunden wurde, das Indexsignal links
vom DOG-Signal in negativer Richtung mit der Geschwindigkeit
fiir das Ermitteln der Home-Position (rotierender Servomotor)
(Pt702) suchen.

AuBerhalb des DOG-Signals:

Suche nach dem N-OT-Signal in negativer Richtung bei der
Geschwindigkeit zum Auffinden des Sensors fiir die
Referenzfahrt (rotierender Servomotor) (Pt701). Nachdem das
N-OT-Signal gefunden wurde, die fallende Flanke des DOG-
Signals in positiver Richtung suchen. Nachdem die fallende
Flanke des DOG-Signals gefunden wurde, das Indexsignal links
vom DOG-Signal in negativer Richtung mit der Geschwindigkeit
fiir das Ermitteln der Home-Position (rotierender Servomotor)
(Pt702) suchen.
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Referenzfahrt mit dem Indexsignal rechts von der fallenden Flanke [: E
des DOG-Signals aus negativer Richtung.

AuBerhalb des DOG-Signals:

Nach der fallenden Flanke des DOG-Signals in negativer [ é
IR

Richtung bei der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-
Home-Sensors (rotierender Servomotor) (Pt701) suchen.
Nachdem die fallende Flanke des DOG-Signals gefunden wurde,
das Indexsignal rechts vom DOG-Signal in positiver Richtung mit
der Geschwindigkeit zum Finden der Home-Position (rotierender
Servomotor) (Pt702) suchen.

Innerhalb des DOG-Signals:

Nach der fallenden Flanke des DOG-Signals in negativer
Richtung bei der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-
Home-Sensors (rotierender Servomotor) (Pt701) suchen.
Nachdem die fallende Flanke des DOG-Signals gefunden wurde,
das Indexsignal rechts vom DOG-Signal in positiver Richtung mit
der Geschwindigkeit zum Finden der Home-Position (rotierender
Servomotor) (Pt702) suchen.

AuBerhalb des DOG-Signals:

Suche nach dem N-OT-Signal in negativer Richtung bei der
Geschwindigkeit zum Auffinden des Sensors fiir die
Referenzfahrt (rotierender Servomotor) (Pt701). Nachdem das
N-OT-Signal gefunden wurde, die steigende Flanke des DOG-
Signals in positiver Richtung suchen. Nachdem die steigende
Flanke des DOG-Signals gefunden wurde, das Indexsignal rechts
vom DOG-Signal in positiver Richtung mit der Geschwindigkeit
zum Ermitteln der Home-Position (rotierender Servomotor)
(Pt702) suchen.

Index

Homeswiteh | [—— "1 1

] : : L ! Negative Limit

Referenzfahrt mit dem Indexsignal links von der fallenden Flanke [:
des DOG-Signals aus negativer Richtung.

I}
I_l‘_@
AuBerhalb des DOG-Signals: “@__|

Nach der fallenden Flanke des DOG-Signals in negativer
Richtung bei der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near- 5

Home-Sensors (rotierender Servomotor) (Pt701) suchen. g ; : i
| | ” |

Nachdem die fallende Flanke des DOG-Signals gefunden wurde, Index ! : :
. . . . . . . Home Switch ! : Vo i
das Indexsignal links vom DOG-Signal in negativer Richtung mit ; d f —
- g g .y i Negative Limit

der Geschwindigkeit fiir das Ermitteln der Home-Position
(rotierender Servomotor) (Pt702) suchen.

Innerhalb des DOG-Signals:

Nach der fallenden Flanke des DOG-Signals in negativer
Richtung bei der Geschwindigkeit zum Auffinden des Near-
Home-Sensors (rotierender Servomotor) (Pt701) suchen.
Nachdem die fallende Flanke des DOG-Signals gefunden wurde,
das Indexsignal links vom DOG-Signal in negativer Richtung mit
der Geschwindigkeit fiir das Ermitteln der Home-Position
(rotierender Servomotor) (Pt702) suchen.

AuBerhalb des DOG-Signals:

Suche nach dem N-OT-Signal in negativer Richtung bei der
Geschwindigkeit zum Auffinden des Sensors fiir die
Referenzfahrt (rotierender Servomotor) (Pt701). Nachdem das
N-OT-Signal gefunden wurde, die steigende Flanke des DOG-
Signals in positiver Richtung suchen. Nachdem die steigende
Flanke des DOG-Signals gefunden wurde, das Indexsignal links
vom DOG-Signal in negativer Richtung mit der Geschwindigkeit
fiir die Home-Position (rotierender Servomotor) (Pt702) suchen.
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Parameter

. Beschreibung Abbildung
Einstellung

PL700=32  Referenzfahrt mit Indexsignal aus negativer Richtung. Das
Indexsignal in negativer Richtung mit der Geschwindigkeit fiir das
Finden der Home-Position (rotierender Servomotor) (Pt702) suchen.

PL700=34  Referenzfahrt mit Indexsignal aus positiver Richtung. Das
Indexsignal in positiver Richtung mit der Geschwindigkeit fiir das
Finden der Home-Position (rotierender Servomotor) (Pt702) suchen.

PL700=35  Referenzfahrt mit aktueller Position. Die aktuelle Lage des Motors
wird als Home-Position betrachtet. (Diese Referenzfahrt-Methode
ist die gleiche wie die Referenzfahrt-Methode 37, jedoch fiir
EtherCAT-Regler, die die CiA 402 Referenzfahrt-Methode nicht
unterstiitzen)

P1700=37  Referenzfahrt mit aktueller Position. Die aktuelle Lage des Motors
wird als Home-Position betrachtet.

PL700=-3  Referenzfahrt mit aktueller Position. Die aktuelle Lage des Motors
wird als neuer Index betrachtet. Diese Referenzfahrtmethode ist fiir
Anwendungen mit Multiturn-Absolutwertgebern geeignet.

Nach der Einstellung wird diese Lage als Index verwendet, wenn
andere Referenzierungsmethoden verwendet werden.

Anmerkung:

Wenn Pt002 = t.[ JX[ ][] nicht korrekt eingestellt ist, kann
die Referenzfahrt fehlschlagen.

PL700=-6  Referenzfahrt mit Home-Position. Den Motor mit der
Geschwindigkeit fiir das Auffinden des Near-Home-Sensors
(rotierender Servomotor) (Pt701) in die mit der
Referenzfahrtmethode -3 eingestellte Home-Position fahren. Diese
Referenzfahrtmethode ist fiir Anwendungen mit Multiturn-
Absolutwertgebern geeignet.

Anmerkung:

Wenn Pt002 = t.[ JX[ ][] nicht korrekt eingestellt ist, kann
die Referenzfahrt fehlschlagen.

8.11.3 Verwendung des internen Referenzfahrtverfahrens mit dem Regler

Das interne Referenzfahrtverfahren wird verwendet, um den Regler bei der Suche nach den
absoluten Koordinaten eines Mechanismus zu unterstiitzen. Der Regler muss nur das interne
Referenzfahrtverfahren auslosen, indem er das in den Antriebsverstarker integrierte
Eingangssignal fiir das Referenzfahrtverfahren (HOM) eingibt.

Nach Abschluss der Referenzfahrt wird das Ausgangssignal fiir den Abschluss des
Referenzfahrtverfahrens des Antriebsverstéarkers (HOMED) ausgegeben. Dann kann der Regler
mit der ndchsten Bewegungsplanung fortfahren. Wenn das interne Referenzfahrtverfahren
fehlschléagt oder das Zeitlimit iiberschreitet, wird dies als Fehler bei der Referenzfahrt
betrachtet, die Geschwindigkeitseinstellung des Motors oder den Sensor fiir das externe
Eingangssignal {iberpriifen.

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA Seite 188 von 388



Benutzerhandbuch Funktion der Anwendung

Abb. 8.10: Zeitdiagramm bei Verwendung des internen Verfahrens mit Regler

HOM ¢

DOG | rl

Z-phase | I T

signal | |

Homing _I |

procedure | Search for the Z-phase
| |*___’___,_....signal in positive direction
at slow speed.

velocity
‘J\Search for the near
| - home sensor in
negative direction at
HOMED
fast speed.
u— . P
| |
Homing time must be smaller
than the setting value of Pt703.
Anmerkung:

Wenn das interne Referenzfahrtverfahren fehlschldgt, gibt der Antriebsverstarker kein
Ausgangssignal fiir die Beendigung der Referenzfahrt (HOMED) aus. Der Regler muss iiber
einen Timer verfiigen, der die Ausfiihrungszeit des internen Referenzfahrtverfahrens misst. st
die Ausfiihrungszeit zu lang, wird dies als erfolglose Referenzfahrt gewertet.

Eingang HOM CN6-31 Flankengetriggert Das interne Referenzfahrtverfahren aktivieren.
(Standard)
Ausgang HOMED Benutzerdefiniert ON Die Referenzfahrt ist abgeschlossen.
OFF Die Referenzfahrt wird nicht abgeschlossen.
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8.12 Error-Map

Funktion der Anwendung

Die Genauigkeit der Positionierungsplattform héangt in der Regel von dem verwendeten Geber
ab. Die Genauigkeit wird mit einem Laserinterferometer gemessen, und anschlieBend kann eine
Error-Map erstellt werden. Die Antriebsverstarker der Serie ED1 bieten eine Error-Map-Funktion,
mit der der Benutzer die Error-Map-Tabelle iiber Thunder im Flash des Antriebsverstarkers
speichern kann. Der Antriebsverstarker berechnet Kompensationswerte zwischen festen
Intervallen durch lineare Interpolation, um die Positioniergenauigkeit zu erh6hen.

Nachdem die Fehler zwischen festen Intervallen bekannt sind, Intervall- und Gesamtpunkte

setzen und die Fehler in die Error-Map-Tabelle eingeben.

Anmerkung:

Die Error-Map-Funktion kann erst nach Abschluss der Referenzfahrt aktiviert werden, da die
Error-Map-Funktion von der Home-Position ausgeht und die Fehler in positiver Richtung

kompensiert.

Thunder 6ffnen und sich mit dem Antriebsverstarker verbinden, um die Error-Map-Tabelle zu

verwenden.

1 Inder Meniileiste Tools auswahlen und auf @ Thunder (1.6.13.0), Hub 1, Port 11
Error map setup klicken File Tools Settings Access Help

2 Total points und Interval einstellen. Die
Einheit des Kompensationswertes
auswdhlen. Die Kompensationswerte in der
Spalte Error eingeben. Die
Kompensationslagen werden im unteren
rechten Bereich angezeigt.

Anmerkung:

Je mehr Punkte es gibt, desto besser kann die
Positionierungsgenauigkeit sein.

Eine andere Einheit aus der Dropdown-Liste
auswahlen. Die Umwandlung mit der
Regeleinheit beachten.

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA

Te+3 2e+43 3e+3

Seite 190 von 388

e+3 Be+3 9e+3 le+d




HITWIN.  Benutzerhandbuch Funktion der Anwendung

3 Auf Send to drive klicken, um die Error-
Map-Tabelle auf dem Drive Flash des
Antriebsverstarkers zu speichern. Es
erscheint ein Bearbeitungsfenster.
Nachdem die Error-Map-Tabelle gespeichert
wurde, wird das Bearbeitungsfenster
geschlossen.

Table Information

Anmerkung:

> Auf Save as a file klicken, um die Error-
Map-Tabelle auf dem PC zu speichern.

> Auf Read from file klicken, um die Error-
Map-Tabelle aus dem PC auszulesen.
> Auf Read from drive klicken, um die Error-

Map-Tabelle aus dem Speicher des
Antriebsverstarkers auszulesen.

4 Nach Abschluss der Referenzfahrt
tiberpriifen, ob die Anzeige fiir Homed griin
leuchtet. Das Kontrollkdstchen "Activate
error map" aktivieren. Wenn die Anzeige
"Error map activated" griin leuchtet,
bedeutet dies, dass die Error-Map-Funktion
aktiviert ist.

Anmerkung:

> Die Error-Map-Funktion muss erst nach
Abschluss der Referenzfahrt aktiviert
werden.

> Das Kontrollkdstchen "Activate error map" A
kann nicht an- oder ausgekreuzt werden, 3 ' R ‘
wenn der Motor aktiviert ist. F0 v 2003 Bev devs ers Gass Tess Gee3 See3 fovd

ncoder (ctrl unit

> Die Error-Map-Funktion muss deaktiviert
werden, wenn eine Referenzfahrt
durchgefiihrt werden soll.

Nachdem die entsprechenden Einstellungen der Error-Map-Tabelle vorgenommen wurden, kann
der Antriebsverstarker die Error-Map-Funktion ausfiihren. In diesem Abschnitt sind zwei
Methoden beschrieben, um die Funktion der Error-Map als Referenz zu verwenden.

1 Referenzfahrt mit Regler

Der Regler sendet einen Bewegungsbefehl an den Antriebsverstérker in Form eines
Impulsbefehls oder eines analogen Spannungsbefehls (Geschwindigkeit oder Drehmoment), um
den Motor zur Referenzfahrt zu veranlassen. Nach Abschluss der Referenzfahrt gibt der Regler
ein MAP-Signal (Servo Drive Error Map Input) an den Antriebsverstarker aus. Der
Antriebsverstéarker betrachtet die Referenzfahrt als abgeschlossen, nachdem das Signal
eingegeben wurde.

Anmerkung:

Der Antriebsverstarker setzt die aktuelle Lage (Feedback-Lage) auf 0, wenn ein MAP-Signal
(Servo Drive Error Map Input) eingegeben wird.

Typ Signal Hardware-Pin Status Beschreibung
Eingang MAP CN6-9 Flankengetriggert Eingangssignal fiir die Error-Map des Antriebsverstarkers
(Standard)

2 Verwendung des internen Referenzfahrtverfahrens des Antriebsverstarkers

Das interne Referenzfahrtverfahren durchfiihren, wie im Abschnitt 8.11beschrieben.

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA Seite 191 von 388



Benutzerhandbuch Funktion der Anwendung

Die Error-Map-Tabelle nach der Verwendung des EtherCAT-Reglers mit der Touch-Probe-
Funktion 6ffnen.

Wenn der Feldbus-Antriebsverstarker mit der Modellnummer: ED1F-E mit einem EtherCAT-
Regler verwendet wird, die folgenden Schritte ausfiihren, um die Error-Map-Tabelle zu
6ffnen, wenn die Referenzfahrt der Touch Probe ausgefiihrt wird.

Den entsprechenden Pt-Parameter (Pt009 = t.[ ][ ][ |3 oder t.[ ][ ][ ]4) entsprechend
der Achse (Einzelachse oder Gantryachse) in der Error-Map-Tabelle einstellen.

Das Reglerobjekt 0x3060 (die Touch Probe Enable Error Map verwenden) auf 1 setzen.
Referenzfahrt der Touch Probe durchfiihren.

Wenn die Referenzfahrt des Probesystems abgeschlossen ist, den Motor deaktivieren
und die Error-Map-Funktion aktivieren.
Anmerkung:

Wenn ein Benutzer den Startpunkt der Error-Map-Tabelle aktualisieren mochte, muss er nur
die Referenzfahrt der Touch Probe erneut ausfiihren, wenn 0x3060 = 1 ist.

Nachdem die Error-Map-Tabelle durch die Touch-Probe-Funktion gedffnet wurde, kann ein
Benutzer die Touch-Probe-Funktion fiir andere Anwendungen wieder aktivieren, ohne die
urspriinglichen Fehlerzuordnungen zu beeinflussen, wenn 0x3060 = 0

EtherCAT-Objekt 0x3060 (Touch Probe Enable Errormap verwenden) Definition: 0 bedeutet,
dass die Touch-Probe-Funktion nicht zum Offnen der Error-Map-Tabelle verwendet wird. 1
bedeutet, dass die Error-Map-Tabelle mit der Probesystemfunktion gedffnet wird.

Wenn die Referenzfahrt des Absolutwertgebers ausgefiihrt wird, die folgenden Schritte
ausfiihren, um die Error-Map-Tabelle zu 6ffnen:

Pt70A.all = t.[ J1[ ][] einstellen, diesen Parameter nach dem Einschalten aktivieren.

Interne Referenzfahrt durchfiihren (Pt700=-3), diesen Parameter nach dem Einschalten
aktivieren.

Den Status "Homing completed" beibehalten und die Error-Map-Funktion aktivieren.
Dazugehdrige Parameter

Legt fest, auf welcher Achse Pt009=t.[ ][ ][ ]X die Error-Map-Funktion ausfiihren soll.

Pt009 t.0eo Nachdem die interne Referenzfahrt abgeschlossen ist, die Nach dem Einrichtung

(Standard) Error-Map-Funktion fiir eine einzelne Achse aktivieren. Einschalten
L0000 Nachdem die interne Referenzfahrt abgeschlossen ist, die

’ Error-Map-Funktion fiir die Gantry-Achse aktivieren.
L0002 Funktion zum automatischen Aktivieren der Error-Map-Funktion

’ fiir einen bestimmten Motor.

Nachdem die Referenzfahrt der Touch Probe abgeschlossen

003 g

ist, die Error-Map-Funktion fiir eine einzelne Achse aktivieren.

Nachdem die Referenzfahrt der Touch Probe abgeschlossen

tpoo4 ist, die Error-Map-Funktion fiir die Gantry-Achse aktivieren.
t.0 Motor ist deaktiviert
000 Die Error-Map-Funktion deaktivieren. ! i
(Standard)
1000 Die Error-Map-Funktion aktivieren.
PtOOF t.L]o[ ][] Die Funktion der automatischen Aktivierung der Error-Map Nach dem Einrichtung
(Standard) deaktivieren. Einschalten
Die Funktion der automatischen Aktivierung der Error-Ma
00 ‘ P

aktivieren.
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Anmerkung:

Die eingebaute Error-Map-Tabelle wird automatisch gedffnet, wenn HIWIN-Absolut-
Direktantriebsmotoren verwendet werden. Andere Fehlerzuordnung konnen fiir die Genauigkeit
nicht durchgefiihrt werden.

Pt70A t.L]o0[ ][] De automatische Ausfiihrung der Referenzfahrt nach dem Nach dem Einrichtung
(Standard) Einschalten deaktivieren. Einschalten
Die automatische Ausfiihrung der Referenzfahrt nach dem
Lo Einschalten aktivieren.
Anmerkung:

Dieser Parameter sollte mit der internen Referenzfahrt (Pt700=-3) verwendet werden, so dass
er nur Absolutwertgeber unterstiitzt.

Der Antriebsverstarker der Serie E1 verfiigt liber eine Positionstriggerfunktion (PT). Diese
Funktion unterstiitzt den Impulsausldser mit festem Intervall, den Impulsausloser mit zufalligem
Intervall und den Statusmodus mit zufélligem Intervall. Wenn sich der Motor zum Beispiel in die
eingestellte Position bewegt, gibt der Servoantrieb gleichzeitig ein Impulssignal aus. Die Breite
und Polaritat des Impulssignals kann vom Benutzer festgelegt werden, wie in der nachsten
Abbildung gezeigt. Detaillierte Spezifikationen und Funktionsbeschreibungen dazu befinden
sich in der ndchsten Tabelle. Die Positionstriggerfunktion hat keine Mensch-Maschine-
Schnittstelle, so dass die entsprechenden Parameter {iber PDL oder MPI eingestellt werden
miissen. Die Hardware-Pins fiir das digitale Ausgangssignal des Positionstriggers (PT) sind
CN6 46 und 47 (3,3 V/50 mA). Das Signal kann den digitalen Ausgéngen 01 ~ 05 (24 V)
zugewiesen werden, wenn die Benutzer diesen Spannungspegel nicht unterstiitzen kdnnen. Die
Positionstriggerfunktion (PT) wird hauptséchlich in Anwendungen eingesetzt, die ein
gleichzeitiges Lagesignal fiir Hochgeschwindigkeits- und Hochprazisionsverarbeitung erfordern,
wie zum Beispiel Lasergerate, Zeilenkameras und Lithografiegeréte.

Impulsbreite 0,25 ms ~ 1000 ms 0,02 ns ~ 81 ns =
Position-Trigger-Zeit 0,25 ms 60 ns 80 ns
Ausgangsspannung 12~ 24V 33V 33V
Haufigkeit der 4 kHz 1 MHz 32 kHz
Lageaktualisierung
Ausgangspins 01~05, siehe PT- und PT+ Signal (auf CN6 PT-und PT+ Signal
Abschnitt 8.1.2. Pin 46 und 47)
Dazugehdriger -
Geber Digitaler Geber
Spezifikation Ausgabemodus mit festem Intervall/zufalligem Zufallsintervall-
Intervall Ausgabemodus
Anmerkung:

Der Zufallsintervallmodus wird nur in Thunder-Versionen nach 1.6.19.0 unterstiitzt.

Die Aktualisierungsfrequenz der Position des spezifischen PT-Ausgabeimpulses wird nach
Thunder 1.6.19.0 auf 1 MHz erhght.

Die Positions-Triggerfunktion des Digitalausgangs unterstiitzt nur die Impulsausgabe. Die
Statusausgabe wird nicht unterstiitzt.
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Anmerkung:

Funktion der Anwendung

Die Position-Trigger-Zeit ist die Zeit vom Erreichen der Motorlage bis zum Ausldsen des

Signals.

Genauigkeit der Position-Trigger-Zeit fiir einen bestimmten PT-Ausgang: 1 Count bis zu

16,6 M counts/Sek

PtOOE = t.[ ][ ]1[]: Positions-Triggerfunktion mit festem Intervall (Impulsausgang)

Beschreibung der Funktion:

Wenn sich der Motor zur eingestellten Startposition (Pt230) bewegt, gibt der Antriebsverstarker
das erste Impulssignal synchron aus. Fahrt der Motor auf die Position der nachsten
Impulspause (Pt231), gibt der Antriebsverstarker das nachste Impulssignal aus. Der
Antriebsverstarker gibt synchron nacheinander Impulssignale aus, bis sich der Motor iiber die
Endposition (Pt232) hinausbewegt, wie in der ndchsten Abbildung dargestellt.

Pulse width(Pt233)
Pulse Pulse Pulse Pulse
singal (Pt231) singal singal singal

Pulse interval
A A

» Motor moving direction

Start position(Pt230)

End position(Pt232)

PtOOE = t.[ ][ ]2[]: Zufallsintervall-Positionstriggerfunktion (Impulsausgang)

Beschreibung der Funktion:

Entsprechend dem Index und der Position, die vom Benutzer definiert wurden, gibt der
Antriebsverstarker das erste Impulssignal synchron aus, wenn der Motor die entsprechende
Position des eingestellten Startindex (Pt235) erreicht. Wenn sich der Motor zur ndchsten
entsprechenden Position des Index bewegt, gibt der Antriebsverstarker das nachste
Impulssignal aus. Der Antriebsverstarker gibt synchron nacheinander Impulssignale aus, bis
sich der Motor iiber die entsprechende Position des Endindex (Pt236) hinausbewegt, wie in der

nachsten Abbildung gezeigt.

Pulse width
Pulse | Random interval |Pulse Pulse | Random interval |Pulse
singal singal singal singal
7y i 7y 7y » Motor moving direction
Start index N(Pt235= N) Index N+1 M-1 index End index M(Pt236= M)
Corresponding Corresponding Corresponding Corresponding
position = 0 position = 50 position = 930 position = 1000
N N+1 M-1 M
0 50 930 1000

PtOOE = t.[ ][ ]3[]: Zufallsintervall-Positionstriggerfunktion (Statusausgabe)
Beschreibung der Funktion:

Wenn sich der Motor in die entsprechende Position des eingestellten Startindex (Pt235) bewegt,
andert der Antriebsverstarker den Signalstatus synchron entsprechend dem vom Benutzer
definierten Index und dem Status. Wenn sich der Motor zur nachsten entsprechenden Position
des Index bewegt, andert der Antriebsverstarker den nachsten Signalstatus. Der
Antriebsverstarker dandert den Signalstatus synchron nacheinander, bis sich der Motor iiber die
entsprechende Position des Endindex (Pt236) hinausbewegt, wie in der ndchsten Abbildung
gezeigt.
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Random interval

Funktion der Anwendung

Random interval

Signal Status High | Signal Status Low

Signal Status High

» Motor moving direction

Start index N(Pt235= N) Index N+1 M-1 index End index M(Pt236= M)
Corresponding Corresponding Corresponding Corresponding
position = 0 position = 50 position = 930 position = 1000
N N+1 M-1 M
0 50 930 1000
Hoch Niedrig Hoch Niedrig
Die fiir die Position-Trigger-Funktion verwendeten Parameter lauten wie folgt.
Pt0OE t.[]C1[]0 Deaktivieren der Position-Trigger-Funktion. Nach dem Einrichtung
Einschalten
O Aktivieren der Position-Trigger-Funktion.
(Standard)

t.L]]00] Reserviert

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

O] Positions-Triggerfunktion mit festem Intervall (Impulsausgang)
(Standard)
t.]02[] Zufallsintervall-Positionstriggerfunktion (Impulsausgang)
t.LI0130] Zufallsintervall-Positionstriggerfunktion (Statusausgabe)
t.L]o0[ ][] Die Signalausgangsspannung ist hoch.
1007 Die Signalausgangsspannung ist niedrig.
(Standard)
X0 Reserviert
(Standard)

Parameter  Pt230 Bereich | Z.01 "

arameter ereich o4
Standard 0 Effektiv ~ Sofort

Beschreibung

Einheit 1 Regeleinheit

Die Startposition fiir das feste Intervall der Positionstriggerfunktion einstellen.

Parameter  Pt231 Bereich 0~ +2%0-1

Standard 0 Effektiv  Sofort

Beschreibung

Das Ausgabeintervall fiir die Positionstriggerfunktion mit festem Intervall einstellen

: 25041 ~

Parameter Pt232 Bereich
+230-1
Standard 0 Effektiv  Sofort

Beschreibung

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Einheit 1 Regeleinheit

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Einheit 1 Regeleinheit

Die Stopp-Position fiir das feste Intervall der Positionstriggerfunktion einstellen.
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Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter  Pt233 Bereich  1-4.095
Standard 20 Effektiv  Sofort Einheit 20 ns
Beschreibung

Die Impulsausgangsbreite der Position-Trigger-Funktion einstellen.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt234 Bereich  1-4.000
Standard 1 Effektiv  Sofort Einheit 0,25 ms
Beschreibung

Die digitale Signalausgangsbreite der Position-Trigger-Funktion einstellen.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt235 Bereich  0-255
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit =
Beschreibung

Startindex fiir das zufallige Intervall der Positionstriggerfunktion.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt236 Bereich  0-255
Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit =
Beschreibung

Endindex fiir das zufillige Intervall der Positionstriggerfunktion.

Anmerkung:

Wenn Pt230 ~ Pt234 wahrend der Zeit, in der die PT-Funktion aktiviert ist, geandert werden,
muss der Benutzer die PT-Funktion deaktivieren und erneut aktivieren, damit sie wirksam
werden.

Die Aktivierungs- und Deaktivierungsbedingungen der PT-Funktion
Aktivierungsbedingungen (alle folgenden Bedingungen miissen erfiillt sein.)
Verwenden eines digitalen Gebers.
Referenzfahrt abschlieRen.
Die Position-Trigger-Funktion aktivieren (X_PT_Enable auf 1 setzen).
Deaktivierungshedingungen (eine der folgenden Bedingungen muss erfiillt sein.)

Die PT-Funktion wird automatisch deaktiviert, wenn die Stopp-Position (Pt232 oder die
entsprechende Position des Pt236-Index) erreicht wird.

Position-Trigger-Funktion deaktivieren (X_PT_Enable auf 0 setzen.).

Anmerkung:
Die Position-Trigger-Funktion ist auch nach der Deaktivierung des Motors noch wirksam.

Soll nach der Deaktivierung der Position-Trigger-Funktion diese Funktion wieder ausgefiihrt
werden, X_PT_Enable auf 1 setzen.

Bei einem Feldbus-Servoantrieb (ED1F) kann der Benutzer, wenn die Steuerschnittstelle
EtherCAT ist, das Kommunikationsobjekt 0x3061 "Enable position trigger function”
verwenden, um die Positionstriggerfunktion zu aktivieren oder zu deaktivieren (die Funktion
ist die gleiche wie die Einstellung des Parameters X_PT_Enable).
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Beispiel fiir die Positionstriggerfunktion mit festem Intervall (Impulsausgang)

Die Referenzfahrt muss vor der Verwendung der Position-Trigger-Funktion abgeschlossen
sein. Der Motor muss mit einem digitalen Geber installiert werden. In diesem Beispiel gehen
wir davon aus, dass die Auflésung des Gebers 1 count = 1 um betrégt. Die Ubersetzung des
elektronischen Getriebes betrédgt 1:1. Die Ausgangsposition des ersten
Positionstriggerimpulses ist 25 mm. Dann wird alle 1 um ein Positionstriggerimpuls
ausgegeben. Die Standardeinstellung fiir die Polaritdt des Impulses verwenden
(Signalausgang ist Low-Pegel.) Die Impulsdauer betragt 0,4 ns. Die Ausgangsposition des
letzten Position-Trigger-Impulses betragt 100 mm. Die PDL-Programmcodes lauten wie
folgt.

_SetPT:
Pt230 = 25000; // Startposition der Position-Trigger-Funktion
Pt231 = 1; // Ausgabeintervall Position-Trigger-Funktion
Pt232 = 100000; // Halteposition der Position-Trigger-Funktion
Pt233 = 20; // Ausgangsimpulsbreite der Position-Trigger-Funktion
X_PT_Enable = 1; // Ausfiihren der Position-Trigger-Funktion
ret;
VorsichtsmaBnahmen:
Pt230 auf 25000 setzen, um den ersten Impuls an der Startposition der Position-Trigger-

Funktion auszugeben.

Der Impuls wird mdglicherweise nicht an der Endposition der Position-Trigger-Funktion
ausgegeben. Der Impuls wird nur als Startposition + Intervalle = Endposition (Pt232)
ausgegeben.

Die Richtung der Position-Trigger-Funktion hangt von den Einstellungen von Pt230 und
Pt232 ab. In diesem Beispiel ist Pt230 < Pt232, also wird alle T mm ein Impuls in positiver
Richtung ausgegeben. Ist Pt230 > Pt232, wird alle T mm ein Impuls in negativer Richtung
ausgegeben.

Es gibt eine Begrenzung zwischen Motorgeschwindigkeit und Ausgabeintervall. In diesem
Beispiel betragt die Aktualisierungsfrequenz des Antriebsverstarkers der Serie E1 1 MHz.
Der erforderliche Impulsabstand betragt 1 um und die Motorgeschwindigkeit darf

1000 (mm/s) nicht liberschreiten. Die Berechnung sieht wie folgt aus:

Die maximale Motorgeschwindigkeit < Impulsausgangsintervall (Pt231) x
Positionsaktualisierungsfrequenz = 0,001 (mm) x 1 M (1/s) = 10000 (mm/s)

Die Begrenzung zwischen der Motorgeschwindigkeit und dem Ausgangsintervall hangt von
der Positionsaktualisierungsfrequenz ab. Je kleiner also das Ausgabeintervall ist, desto
strenger ist die Begrenzung der Motorgeschwindigkeit. Die maximalen Geschwindigkeiten
fiir verschiedene Ausgangsintervalle der Antriebsverstarker der Baureihe E1 sind in der
folgenden Tabelle aufgefiihrt.

100 100.000.000
10 10.000.000
1 1.000.000

Bitte sicherstellen, dass die Einstellung der Ausgangsimpulsbreite kleiner als die
tatsdchliche Ausgangsimpulsintervallzeit sein muss; andernfalls kann nicht garantiert
werden, dass die Triggerposition normal aktualisiert wird. In diesem Beispiel, wenn die
tatsachliche Bewegungsgeschwindigkeit nahe der Obergrenze von 1000 mm/s liegt, betrédgt
die Impulsausgangsintervallzeit ungefahr:

0,001 (mm)

=0,000001s =1 ps
1000 (755)

Daher sicherstellen, dass die Ausgangsimpulsbreite weniger als 1 ps betragt, um
Fehlfunktionen zu vermeiden.
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VorsichtsmaBBnahmen:

Funktion der Anwendung

Bei Pt230~P1232 ist 1 die Regeleinheit. Die Einstellwerte miissen innerhalb der oberen und
unteren Grenzwerte liegen. Und ihre Werte miissen den nachstehenden Formeln entsprechen.
Andernfalls kann AL.040 auftreten.

Pt20E
(2% 1) 2 Pt230 X o

>_31
210_( 2°+1)

231 — 1) = Pt231 X Prz0E >
( )= Pt210 —

Pt20E
(2% 1) 2 Pt232 X o

>_31
210_( 2°+1)

Beispiel fiir die Positionstriggerfunktion mit zufalligem Intervall (Impulsausgang)

Dieses Beispiel setzt das vorhergehende Beispiel fort. Mochte ein Benutzer in die
Positionstriggerfunktion mit zufélligem Intervall wechseln (Impulsausgang), Pt0OOE = t.[ ][ ]2[ ]
setzen und das Ganze speichern und einen Neustart ausfiihren. In diesem Beispiel wird davon
ausgegangen, dass die Ausgangsposition des ersten Positionsausloseimpulses immer noch
25 mm betrdgt, und die nachste Position entspricht dann der Abbildung unten. Das Signal zur
Einstellung der Impulspolaritat ist High-Pegel, und die Impulsbreite betrdgt 0,4 ps. Das PDL-
Codebeispiel fiir die Einstellung der PT-Funktion lautet wie folgt:

Pulse width
Pulse Pulse Pulse Pulse
singal singal singal singal
A A A

A
—» 30um -

Start index 0 (Pt235=0) Index1

Corresponding
position = 25000

Corresponding

— 40um <—

Index2

position = 25030 position=

_SetPT:

— 50um <-——

Corresponding

» Motor moving direction

End index 3

25070 position =

//Einstellen der Position zur Ausldsung der entsprechenden Position des Arrays

Corresponding

25120

Write_PosTrigArray(0, 25000); // Setzen des Indexwertes 0 und der Positionsdaten 25000

Write_PosTrigArray

1,25030); // Setzen des Indexwertes 1 und der Positionsdaten 25030

Write_PosTrigArray(2, 25070); // Setzen des Indexwertes 2 und der Positionsdaten 25070

(
(
(
(

);
);
);
);

Write_PosTrigArray(3, 25120); // Setzen des Indexwertes 3 und der Positionsdaten 25120

Pt235 = 0; // Die Positionstriggerfunktion so einstellen, dass sie mit den Positionsdaten des
Startindexwerts beginnt.

Pt236 = 3; // Die Positionstriggerfunktion so einstellen, dass sie mit den Positionsdaten des
Endindexwerts endet.

Pt233 = 20; // Ausgangsimpulspulsbreite der Positionstriggerfunktion

X_PT_Enable = 1; // Positions-Triggerfunktion ausfiihren

ret;

VorsichtsmaBnahmen:

Antriebsverstarker der Serie ED1

In der Funktion Write_PosTrigArray(long A, long B) steht A fiir den Indexwert des
Positionsarrays und B fiir die Positionsdaten (Einheit: Count).

MPI/API-Benutzer miissen PT_Array_Index (Indexwert des Positionsarrays) und
PT_Array_Data (Positionsdaten) festlegen und das Tag Write_PosTrigArray aufrufen, um
den Schreibvorgang durchzufiihren.
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Beispiel fiir die Positionstriggerfunktion mit zufalligem Intervall (Statusausgabe)

Dieses Beispiel setzt das vorhergehende Beispiel fort. MGchte ein Benutzer in die
Positionstriggerfunktion mit zufalligem Intervall wechseln (Statusausgabe), Pt0OE = t.[ ][ ]3[]
setzen und das Ganze speichern und einen Neustart ausfiihren. In diesem Beispiel wird davon
ausgegangen, dass die Ausgangsposition des ersten Positionsausldseimpulses immer noch

25 mm betrégt, und die nachste Position entspricht dann der Abbildung unten. Der
Signalausgang zur Einstellung der Impulspolaritat hat einen hohen Pegel. Das PDL-Codebeispiel
fiir die Einstellung der PT-Funktion lautet wie folgt:

Signal High Signal Low Signal High
i i i i »Motor moving direction
Start index 0 (Pt235= 0) Index1 Index2 End index 3
Corresponding Corresponding Corresponding Corresponding
position = 25000 position = 25030 position= 25070 position = 25120
_SetPT:

//Einstellen der Position zur Auslosung der entsprechenden Position des Arrays

Write_PosTrigArray(0, 25000); // Setzen des Indexwertes 0 und der entsprechenden Position
25000

Write_PosTrigArray(1, 25030); // Setzen des Indexwertes 1 und der entsprechenden Position
25030

Write_PosTrigArray(2, 25070); // Setzen des Indexwertes 2 und der entsprechenden Position
25070

Write_PosTrigArray(3, 25120); // Setzen des Indexwertes 3 und der entsprechenden Position
25120

Write_PosTrigState(0, 0x00000005); // Setzen des entsprechenden Status des Indexwerts 0-3
als 0101b

Pt235 = 0; // Die Positionstriggerfunktion so setzen, dass sie von der entsprechenden Position
des Startindexwertes ausgeht.

Pt236 = 3; // Die Positionstriggerfunktion so setzen, dass sie an der entsprechenden Position
des Endindexwerts endet.

Pt233 = 20; // Ausgangsimpulspulsbreite der Positionstriggerfunktion
X_PT_Enable = 1; // Positions-Triggerfunktion ausfiihren

ret;

VorsichtsmaBBnahmen:

In der Funktion Write_PosTrigArray(long A, long B) steht A fiir den Indexwert des
Positionsarrays und B fiir die entsprechende Position (Einheit: Count).

MPI/API-Benutzer miissen PT_Array_Index (Indexwert des Positionsarrays) und
PT_Array_Data (Positionsdaten) festlegen und das Tag Write_PosTrigArray aufrufen, um
den Schreibvorgang durchzufiihren.

Bei der Funktion Write_ PosTrigState (long A, long B) steht A fiir den Indexwert des Status-
Arrays und B fiir die Statusdaten. Siehe fiir Einzelheiten dazu die nachste Tabelle.

MPI/API-Benutzer miissen PT_State_Index (Indexwert des Zustandsarrays) und
PT_State_Data (Zustandsdaten) festlegen und den Tag Write_PosTrigState aufrufen, um
den Schreibvorgang durchzufiihren.
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0-31 0 0x5 Die Daten des Zustandsarrays [0] stellen die
Zustandsbeschreibung der 0~31 Gruppen von
Positionsarrays dar
Mit 0x5 als Beispiel (die bindre Anzeige ist 00000000
00000101(b))

Bit 0 ist 1 - der Motor bewegt sich auf 25000 und das Signal
ist High
Bit 1 ist 0 - der Motor bewegt sich auf 25030 und das Signal
ist Low
Bit 2 ist 1 - der Motor bewegt sich auf 25070 und das Signal
ist High
Bit 3 ist 0 - der Motor bewegt sich auf 25120 und das Signal
ist Low

32-63 1 - Die Daten des Statusarrays [1] stellen die Statusbeschreibung
der 32~63 Gruppen von Positionsarrays dar

64-95 2 - Die Daten des Statusarrays [2] stellen die Statusbeschreibung
der 64~95 Gruppen von Positionsarrays dar

192-223 6 - Die Daten des Statusarrays [6] stellen die Statusbeschreibung
der 192~223 Gruppen von Positionsarrays dar

224-255 7 - Die Daten des Statusarrays [7] stellen die Statusbeschreibung
der 224~255 Gruppen von Positionsarrays dar

Die folgenden Punkte bestéatigen, bevor der Antriebsverstarker per Software neu gestartet wird.
Der Motor ist deaktiviert.
Der Motor hat angehalten.

Bei einem Neustart des Antriebsverstarkers liber die Software wird die interne Berechnung des
Antriebsverstarkers neu gestartet. Die Parameterdaten werden aus dem Flash des
Antriebsverstarkers abgerufen. Vor dem Neustart des Antriebsverstarkers per Software,
sicherstellen, dass die Parameterdaten sowohl im Flash als auch im PC gespeichert sind.
(Anmerkung: Wenn die Parameter iiber Thunder eingestellt und nicht im Flash gespeichert
wurden, sind die Parametereinstellungen nicht wirksam) Wie der Antriebsverstarker iiber die
Software neu gestartet wird, wird weiter unten beschrieben.

Methode 1:

Keine Regelleistung mehr an den Klemmen L1C und L2C auf CN1 einspeisen. AnschlieBend
wieder die Regelleistung einspeisen.

Methode 2:

Im Hauptbildschirm von Thunder auf @J klicken, um den Antriebsverstarker iiber die Software
neu zu starten.

Methode 3:

Eingangssignal fiir den Reset des Antriebsverstarkers (RST) zum Neustart des
Antriebsverstarkers {iber die Software. Der Eingangspin fiir das RST-Signal ist benutzerdefiniert.
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Das Signal fiir das erzwungene Anhalten (FSTP) kann den Motor zwangsweise anhalten. Die
Funktion und Einstellung des FSTP-Signals wird in den folgenden Abschnitten beschrieben.

8.15.1  Funktion des Eingangssignals zum erzwungenen Anhalten (FSTP-Signal)

Eingang FSTP CN6-8 (110) ON Erzwungenes Anhalten
Der Servomotor ist deaktiviert.

OFF Normalbetrieb
Die Bewegungsregelung kann durchgefiihrt werden.

Wahrend des erzwungenen Anhaltens ist der Motor deaktiviert und das Bedienfeld des
Antriebsverstarkers zeigt "Stp" an.

A Vorsicht!

Um Unfdlle durch unsachgemaRe Anschliisse oder Trennungen zu vermeiden, muss der
Eingangsschalter fiir das erzwungene Anhalten normalerweise geschlossen sein (b-
Kontakt). Die Polaritat des Eingangspins fiir das Signal zum erzwungenen Anhalten (FSTP)
kann benutzerdefiniert werden.

8.15.2  Aktivieren/Deaktivieren der Funktion zum erzwungenen Anhalten

Pt50F = t.[ ][ ][ ]X (Zuweisung des Eingangssignals zum erzwungenen Anhalten (FSTP)
verwenden, um das FSTP-Signal zuzuweisen. Wird die Funktion zum erzwungenen Anhalten
nicht verwendet, ist eine Verdrahtung fiir das FSTP-Signal nicht erforderlich.

Pt50F L0019 Die Funktion zum erzwungenen Anhalten aktivieren und ein Nach dem Einrichtung
Eingangssignal zum erzwungenen Anhalten (FSTP) von CN6-8  Einschalten
(110) eingeben.
t.[]C1[IB Die Funktion zum erzwungenen Anhalten deaktivieren.

Pt513 auf t.1[ ][ ][] setzen, um das Signal dem gewiinschten Pin zuzuordnen. Weitere
Informationen sind im Abschnitt 8.1.1 beschrieben.
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8.15.3

Funktion der Anwendung

Verfahren zum Anhalten eines Motors bei erzwungenem Anhalten

Die Methode zum Anhalten des Motors fiir das erzwungene Anhalten wird durch Pt00A =
t.[J[JX[] (Methode zum Anhalten bei erzwungenem Anhalten) und Pt001 = Pt001 = t.[ ][ ][ X
(Methode zum Anhalten des Motor fiir Servo OFF und Gr.A-Alarm) eingestellt, siehe unten.

o
(Standard)

g
tgpg2

o
(Standard)

g
tgpg2

o
(Standard)

g
tgpg2

o
(Standard)

g
tgpg2

.o
(Standard)

g
tgog2

Anmerkung:

Dynamische Bremse

Dynamische Bremse

Freilauf

Den Einstellwert von Pt406 als maximales
Drehmoment zum Verzogern des Motors bis
zum Stillstand verwenden.

Der Motor bremst entsprechend der Einstellung

von Pt30A ab.

Nach dem
Einschalten

Dynamische
Bremse

Freilauf

Dynamische
Bremse

Freilauf

Freilauf

Dynamische
Bremse

Freilauf

Freilauf

Im Torque Mode kann der Servomotor nicht bis zum Stillstand abbremsen. Pt001 =
t.[J ][ JX verwenden, um den Motor durch eine dynamische Bremse abzubremsen, oder
den Motor frei laufen lassen, bis er anhilt.

Weitere Informationen zu Pt406 (Not-Aus-Drehmoment) sind im Abschnitt 6.7.3

beschrieben.

Weitere Informationen zu Pt30A (Abbremszeit fiir Servo OFF und erzwungenes Anhalten)
sind im Abschnitt 6.7.3 beschrieben.

Antriebsverstarker der Serie ED1
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Funktion der Anwendung

8.15.4  Zuriicksetzen des Zustands des erzwungenen Anhaltens

Wenn das FSTP-Signal On ist, ist der Servomotor deaktiviert. Wenn das FSTP-Signal OFF ist,
befindet sich der Antriebsverstarker im Zustand Drive ready (D-RDY). Wenn das S-ON-Signal auf
ON steht, wahrend das FSTP-Signal auf ON steht, bleibt der Antriebsverstarker im Zustand Drive
ready (D-RDY), auch wenn das FSTP-Signal auf OFF steht. Der Antriebsverstarker befindet sich
erst dann im Zustand der Servo ready (S-RDY), wenn das S-ON-Signal von ON auf OFF wechselt

und dann erneut eingegeben wird.

Forced stop input (Normal operation

(FSTP) signal

Servo on input
(S-ON) signal

Servo drive
status

Drive ready output
(D-RDY) signal

Servo ready output
(S-RDY) signal

Anmerkung:

OFF

ON

(Forced stop)

OFF

(Normal operation)

1 1
ON ! : OFF ON
1 |
1 | |
1 1 \
1 | |
1 1 |
1 1 1
S-RDY X FSTP X D-RDY X S-RDY
1 1 :
1 1 |
1 | |
1 | |
| 1 \
[
ON OFF ON :
|
1
! 1
! 1
ON OFF ON

Wenn die Funktion zum erzwungenen Anhalten verwendet wird, darf das Signal fiir den Servo-
Eingang (S-ON) nicht immer aktiv sein (Pt50F = t.[ ][ ][]A). Andernfalls kann der FSTP-Status
nicht zuriickgesetzt werden.
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8.16.1 Vollstandig geschlossener Regelkreis

Bei der Regelung mit vollstandig geschlossenem Regelkreis wird ein externer linearer Geber
installiert, um die Maschinenlage auf der Lastseite zu erfassen. Der externe Geber versorgt den
Antriebsverstarker mit Informationen {iber die Maschinenlage. Es kann eine hochprézise
Positionierung realisiert werden, da die tatsdchliche Maschinenlage ermittelt werden kann und
nicht durch Kupplung, Spindelspiel und andere Mechanismen beeinflusst wird. Lose oder
verdrehte mechanische Teile konnen jedoch zu einer instabilen Positionierung oder zu
Vibrationen im vollstandig geschlossenen Regelkreis fiihren. Daher bietet der Antriebsverstarker
Parameter, die der Benutzer fiir die Erkennung von Alarmen im vollstandig geschlossenen
Regelkreis einstellen kann. Die Konfiguration des vollstandig geschlossenen Regelkreises wird
im Folgenden dargestellt.

Anordnung zur Unterstiitzung der des Standard-Dual-Loops

Anmerkung:

ESC wird in diesem Beispiel nicht bendtigt. Einen externen Geber (Leser) verwenden, der
ein digitales Signal ausgibt.

Informationen iiber Leitungen sind unter Tabelle 16.1 im Abschnitt 16.1.1 und Tabelle 16.4
im Abschnitt 16.1.2 beschrieben.

Unabhéangig davon, welcher Gebertyp (absolut oder inkremental) am AC-Servomotor im
inneren Regelkreis verwendet wird, wird er als Inkrementalgeber eingesetzt.

Der Antriebsverstérker kann mit einem EM1-Motor allein oder mit einem ESC fiir einen
vollstandig geschlossenen Regelkreis verwendet werden. Allerdings kdnnen die
verstarkungsbezogenen Parameter nicht gemeinsam genutzt werden und miissen neu
eingestellt werden; andernfalls kann die Leistung nicht optimiert werden.

Pin Definition R
) D-Sub 15Pin E1 Drive Servodrive
Function (Female) CN7
7
SVE 1
8
2
SG 2
9
A+ 14 5
A- 6 6
B+ 13 7
B- 5 8 °
Index+ 12 9
Index- 4 10
FG(Shield) 15 FG (Shield)
Motor power
cable

Encoder(reader) Encodercable for

full-closed loop control
(Optional purchase)

Externalencoder
(Optical scale)

Reduction
gearbox

D-Sub 15 Pin
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Inkrementell:
Analog SIN/COS

Inkrementell:
Digital A/B

Serielle
Kommunikation:

BiSS-C

Serielle
Kommunikation:

EnDat

HIWIN EM1-
Serie

Benutzerhandbuch

Funktion der Anwendung

Anordnung zur Unterstiitzung von ESC-SS mit vollstidndig geschlossenem Regelkreis

Serielle
Kommunikation:

BiSS-C oder
EnDat

Serielle
Kommunikation:

BiSS-C oder
EnDat

Serielle
Kommunikation:

BiSS-C oder
EnDat

Inkrementell:
Analog SIN/COS

Inkrementell:
Digital A/B

Serielle
Kommunikation:

BiSS-C oder
EnDat

Inkrementell:
Analog SIN/COS

Inkrementell:
Digital A/B

Serielle
Kommunikation:

BiSS-C oder
EnDat

Inkrementell:
Analog SIN/COS

Inkrementell:
Digital A/B

Anmerkung:

Internes Analogsignal : +5VE(4), SG(13), SIN(1), /SIN(10), COS(2), /COS(11), REF2(23), /REF2(24)
Externes serielles Signal : +5VE(5), SG(14), CLK2(6), /CLK2(16), DATA2(3), /DATA2(12)

Internes digitales Signal : +5VE(4), SG(13), ENC_A(19), /ENC_A(20), ENC_B(21), /ENC_B(22),
ENC_IND2(23), /ENC_IND2 (24), ERR(7), /ERR(17)

Externes serielles Signal : +5VE(5), SG(14), CLK2(6), /CLK2(16), DATA2(3), /DATA2(12)

Internes serielles Signal : +5VE(4), SG(13), CLK1(7), /CLK1(17), DATA1(23), /DATA1(24)
Externes serielles Signal : +5VE(5), SG(14), CLK2(6), /CLK2(16), DATA2(3), /DATA2(12)

Internes serielles Signal : +5VE(4), SG(13), CLK2(6), /CLK2(16), DATA2(3), /DATA2(12)
Externes Analogsignal : +5VE(5), SG(14), SIN(1), /SIN(10), COS(2), /COS(11), REF(23), /REF(24)

Internes serielles Signal : +5VE(4), SG(13), CLK2(6), /CLK2(16), DATA2(3), /DATA2(12)

Externes digitales Signal : +5VE(5), SG(14), ENC_A(19), /ENC_A(20), ENC_B(21), /ENC_B(22), ENC_IND
(23), /ENC_IND (24), ERR(7), /ERR(17)

Internes serielles Signal : +5VE(4), SG(13), CLK1(7), /CLK1(17), DATA1(23), /DATA1(24)

Externes serielles Signal : +5VE(5), SG(14), CLK2(6), /CLK2(16), DATA2(3), /DATA2(12)

Internes serielles Signal : +5VE(4), SG(13), CLK2(6), /CLK2(16), DATA2(3), /DATA2(12)
Externes Analogsignal : +5VE(5), SG(14), SIN(1), /SIN(10), COS(2), /COS(11), REF(23), /REF(24)

Internes serielles Signal : +5VE(4), SG(13), CLK2(6), /CLK2(16), DATA2(3), /DATA2(12)

Externes digitales Signal : +5VE(5), SG(14), ENC_A(19), /ENC_A(20), ENC_B(21), /ENC_B(22), ENC_IND
(23), /ENC_IND (24), ERR(7), /ERR(17)

Internes serielles Signal : +5VE(4), SG(13), DATA2(3), /DATA2(12)

Externes serielles Signal : +5VE(5), SG(14), CLK1(7), /CLK1(17), DATA1(23), /DATA1(24)

Internes serielles Signal : +5VE(4), SG(13), DATA2(3), /DATA2(12)
Externes Analogsignal : +5VE(5), SG(14), SIN(1), /SIN(10), COS(2), /COS(11), REF2(23), /REF2(24)

Internes serielles Signal : +5VE(4), SG(13), DATA2(3), /DATA2(12)

Externes digitales Signal : +5VE(5), SG(14), ENC_A(19), /ENC_A(20), ENC_B(21), /ENC_B(22), ENC_IND
(23), /ENC_IND (24), ERR(7), /ERR(17)

Die Signalanordnung in dieser Tabelle fiir ESC-SS mit Dual-Loop verwenden.

Der vollstandig geschlossene Regelkreis unterstiitzt nur rotierende (internen) mit linearen
(externen) Strukturen.

Selbstgefertigte Leitungen sind gemaR den ESC-Leitungsspezifikationen unter
3.5.2herzustellen.
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8.16.2

Betrieb ohne Last im
halbgeschlossenen Regelkreis
(keinen externen Geber
verwenden).

Zu priifende Punkte

Verdrahtung der
Stromversorgungsschaltung

Verdrahtung des
Servomotors

Verdrahtung des Gebers

E/A-Signalverdrahtung zum
Regler

Drehrichtung und
Geschwindigkeit des
Servomotors

Schutzfunktionen, wie zum
Beispiel Bremse oder
Uberfahrtfunktion, sind
normal.

Den Betrieb im
halbgeschlossenen Regelkreis
tiberpriifen, wenn die externe
Last und der Servomotor
angeschlossen sind.

Zu priifende Punkte

Die Reaktion, nachdem die
Last angeschlossen wurde.

Eingabe eines Lagebefehls
aus dem Regler. Die
Bewegungsrichtung, den
Bewegungsweg und die
Bewegungsgeschwindigkeit
auf der Lastseite
tiberpriifen.

Den externen Geber iiberpriifen.
Zu priifendes Element

Uberpriifen, ob das externe
Gebersignal vom
Antriebsverstarker
ordnungsgemaR empfangen
werden kann.

Antriebsverstarker der Serie ED1

Parameter einstellen und
priifen, ob der Betrieb ohne
Last im halbgeschlossenen
Regelkreis normal ist (Pt002 =

t.0[J[][]). Die folgenden
Punkte Giberpriifen.

Der Antriebsverstarker
verhalt sich normal.

Test run in Thunder
verwenden, um zu priifen,
ob die P2P-Bewegung
normal ist.

E/A-Signale kdnnen
normal ON/OFF sein.

Der Servomotor wird mit
Strom versorgt, nachdem
das Eingangssignal "Servo
on" (S-ON) eingegeben
wurde.

Einen Lagebefehl aus dem
Regler eingeben, um zu
sehen, ob der Servomotor
ordnungsgeman arbeitet.

Servomotor mit der Maschine
verbinden. Soll die
automatische Abstimmung
verwendet werden, zuerst die
Funktion ohne Abstimmung
deaktivieren (Pt170 =
t.[][][]0). Uberpriifen, ob
die Bewegungsrichtung, der
Bewegungsweg und die
Bewegungsgeschwindigkeit
auf der Lastseite mit den
Befehlen des Reglers
tibereinstimmen.

Die Parameter fiir den
vollstandig geschlossenen
Regelkreis einstellen. Den
Motor nicht aktivieren. Die
Ladung von Hand bewegen
und dabei Folgendes iiber
Thunder beobachten.

Wenn sich der Servomotor
in Vorwartsrichtung
bewegt, zahlt die
Regeleinheit aufwarts. Die
Abweichung der
Motorlastlage unter Scope
beobachten. Erhght sich
der Wert, bedeutet dies,
dass die Richtung falsch
eingestellt ist. Die
Bewegungsrichtung des
Motors oder die
Einstellung des externen
Gebers dndern. Wenn die
Richtung richtig
eingestellt ist, erhoht sich
der Wert nicht.

Uberpriifen, ob der
Bewegungsabstand nach
einer Umdrehung korrekt
ist.

ED1-01-4-DE-2403-MA

Funktion der Anwendung

Auswahl der Grundfunktion 0
(Pt000)

Auswahl der
Anwendungsfunktion 1 (Pt001)

Verwendung eines externen
Gebers (Pt002 = t.X[ ][ ][]

Ubersetzung des
elektronischen Getriebes
(Zahler, Pt20E)

Ubersetzung des
elektronischen Getriebes
(Nenner, Pt210)

Auswahl des Eingangssignals
(Pt50A, Pt50B, Pt511, Pt515,
Pt516)

Auswahl des Ausgangssignals
(Pt50E, Pt50F, Pt510, Pt514,
Pt517)

Auswahl der Funktion ohne
Tuning (Pt170)

Auswahl der
Anwendungsfunktion 1 (Pt001)

Verwendung eines externen
Gebers (Pt002 = t.X[ ][ ][])

Auswahl der Rotations-
/Bewegungsrichtung(Pt000 =

tUOOX)
Vorschublange des externen
Gebers (Pt20A)

Lineare Langeneinheit
(Aufldsung) des externen
Gebers (Pt20B)

Ubersetzung des
elektronischen Getriebes auf
der Motorseite (vollstandig
geschlossener Regelkreis)
(Pt20C)

Ubersetzung des
elektronischen Getriebes auf
der Lastseite (vollstandig
geschlossener Regelkreis)
(Pt20D)

Ubersetzung des
elektronischen Getriebes
(Zahler, Pt20E)
Ubersetzung des
elektronischen Getriebes
(Nenner, Pt210)

Auflosung des Geberausgangs
(Pt281)

Funktionsweise der Regelung im vollstandig geschlossenem Regelkreis

Zuerst Testrun in Thunder
verwenden. Dann den
Lagebefehl aus der Steuerung
eingeben.

Die Antwort durch einen Test
run in Thunder iiberpriifen.
Eingangsbefehl vom Regler zur
Uberpriifung der
Bewegungsrichtung, des
Bewegungswegs und der
Bewegungsgeschwindigkeit
auf der Lastseite.

K.A
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4 Die P2P-Bewegung im Test run
durchfiihren.

Zu priifendes Element

Uberpriifen, ob der
Servomotor im vollstandig
geschlossenen Regelkreis
ordnungsgemaB arbeitet.

5 Im vollstandig geschlossenen
Regelkreis betreiben.

Zu priifendes Element

Uberpriifen, ob der Betrieb
(einschlieBlich des Reglers)
im vollstandig
geschlossenen Regelkreis
in Ordnung ist.

Pt000=
tOoox

Pt002=
txpyn

Pt20A, Pt20B,
Pt20C, Pt20D

Pt281
Pt20E, Pt210

Pt51B

Pt52A

Pt006/Pt007

Pt22A=
txpyn

Benutzerhandbuch

Die P2P-Bewegung ausfiihren
und iiberpriifen, ob der
Bewegungsabstand korrekt
ist. Wahrend der P2P-
Bewegung langsam die
Geschwindigkeit von einer
niedrigen Geschwindigkeit auf
die gewiinschte
Geschwindigkeit erhohen.

Den Lagebefehl aus dem
Regler eingeben und
tiberpriifen, ob der Regler im
vollstandig geschlossenen
Regelkreis in Ordnung ist. Die
Geschwindigkeit langsam von
einer niedrigen
Geschwindigkeit auf die
gewiinschte Geschwindigkeit
erhdhen.

8.16.3

Funktion der Anwendung

Erfassungswert fiir Uberlauf
Motor-Last-Lageabweichung
(Pt51B)
Positionierungsabschlussbreite
(Pt522)

Multiplikator fiir eine
Umdrehung im vollstandig

geschlossenen Regelkreis
(Pt52A)

P2P-Bewegung und JOG im Antriebsverstarker

Test run.

Regler

Parametereinstellungen fiir den vollstandig geschlossenen Regelkreis

Die fiir den vollstandig geschlossenen Regelkreis verwendeten Parameter sind in der

nachstehenden Tabelle beschrieben.

Auswahl der Drehung/Bewegungsrichtung

Verwendung eines externen Gebers

Vorschublange des externen Gebers, lineare
Langeneinheit (Auflosung) des externen Gebers,
Ubersetzung des elektronischen Getriebes auf der
Motorseite (vollsténdig geschlossener Regelkreis),
Ubersetzung des elektronischen Getriebes auf der
Lastseite (vollstandig geschlossener Regelkreis)

Auflosung des Geberausgangs
Ubersetzung des elektronischen Getriebes (Zahler)

Erkennungswert fiir Uberfahrt Motor-Last-
Lageabweichung

Multiplikator pro Drehung einer vollstandig
geschlossenen Regelung

Analoges Monitorsignal

Auswahl des Geschwindigkeits-Feedbacks bei
vollstandig geschlossenem Regelkreis

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA
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Funktion der Anw

endung

8.16.4 Regelungsblockdiagramm fiir den vollstandig geschlossenen Regelkreis

Das Regelungsblockdiagramm fiir den vollstandig geschlossenen Regelkreis sieht wie folgt aus.

Servo drive

Torque command

Velocity command

Position command Deviation

counter —

Position contord
loop

Fy

Encoder output

Pt20C/PE20D
A i — — O~

Unit conversion +

PL20A/P L20B

Velodty | ~O—

loop

Velocity  PL22A :

I
feedback | _?_ X _ﬂ—| m&‘;é n 4

Unit conversion
Pt20C/Pt20D

PLZ0APt20B

Velod
conversion

Alarm
detection

External
encoder

—»ALd10

< Encoder m.h—l_\..%:

Pt281

8.16.5 Einstellung der Motordrehrichtung und der Bewegungsrichtung der Last

Bei der Regelung mit geschlossenem Regelkreis miissen PPt000 = t.[ ][ ][ ]X (Auswahl der
Dreh-/Bewegungsrichtung) und Pt002 = t.X[ ][ ][] (Verwendung des externen Gebers)

eingestellt werden.

Pt000=t.[ ][ ][ X t.J[r]0
(Auswahl der
Drehung/Bewegungsrichtung)

Loy

Anmerkung:

Befehl
Richtung

Richtung der
Drehung

Externer
Geber

Befehl
Richtung

Richtung der
Drehung

Externer
Geber

Befehl weiterleiten Umkehrbefehl

Cccw cw

Bewegung in Bewegung in

Vorwartsrichtung  Riickwartsrichtung

Befehl weiterleiten Umkehrbefehl

cw Cccw

Bewegung in Bewegung in

Riickwartsrichtung Vorwartsrichtung  Vorwartsrichtung

Befehl weiterleiten Umkehrbefehl

Cccw

Bewegung in

Befehl weiterleiten Umkehrbefehl

cw

Bewegung in

Den Einstellwert von Pt002 = t.X[ ][ ][ ] mit den folgenden Methoden bestatigen.

Bestatigen, dass der Mechanismus von Motor und Last sicher funktionieren kann. Dariiber
hinaus wurde der externe Geber ordnungsgema installiert.

Pt002 = t.1[ ][ ][] setzen. (Der Motor dreht sich gegen den Uhrzeigersinn. Der externe
Geber bewegt sich in Vorwartsrichtung).

Die Motorlast dazu bringen, sich in Vorwartsrichtung zu bewegen. Die Definition der
Vorwartsrichtung ergibt sich aus der Einstellung von Pt000 = t.[ ][ ][ _]X.

Wihrend sich die Motorlast bewegt, das Oszilloskop in Thunder zur Uberwachung
verwenden. Die physikalische GroRe 2-Position Feedback und die physikalische GroRe 22-
internal Position Feedback.

cw

Bewegung in

Cccw

Bewegung in

- Wenn beide aufwarts zahlen, besteht keine Notwendigkeit, die Einstellung von Pt002 zu

andern.

= Wenn beide in unterschiedliche Richtungen zahlen, folgende Einstellung vornehmen:

Pt002 = t.3[J[J[].

Antriebsverstarker der Serie ED1
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Dazugehdrige Parameter

Auswahl der Drehrichtung

Pt000 t.[]C1[]0 CCW ist die Vorwartsrichtung. Nach dem Einrichtung
(Standard) Einschalten
IO CW ist die Vorwartsrichtung. (Betriebsart Riickwirts)

Verwendung eines externen Gebers

Pt002 O[] Keinen externen Geber verwenden. Nach dem Einrichtung
(Standard) Einschalten
L1000 Der externe Geber bewegt sich in Vorwartsrichtung fiir die
CCW-Drehung des Motors.
2000 Reserviert (Nicht andern.)
310 Der externe Geber bewegt sich bei CCW-Drehung des Motors in
Riickwartsrichtung.
400 Reserviert (Nicht andern.)

8.16.6 Einstellungen, die zur Einheitenumrechnung gehoren

Den Vorschubwert (Steigung des Gewindetriebs) des externen Gebers (optischer MaBstab) fiir
eine Motorumdrehung iiber Pt20A einstellen. Die Lange der linearen Einheit (Auflosung) des
externen Gebers iiber Pt20B einstellen. Bei Verwendung eines Getriebes ist das
Ubersetzungsverhiltnis auf der Motorseite (vollstandig geschlossener Regelkreis) mit Pt20C
und das Ubersetzungsverhiltnis auf der Lastseite (vollstandig geschlossener Regelkreis) mit
Pt20D einzustellen.

Beispiel:

The moving distance at load
side for one revolution

(Screw lead) External
optical scale
Revolutions at motor side i i
Revolutions atload side
¢ . e .
7 - I |
N £ l l
@[T = ¥
I : T =

Reduction
gearbox

[
(o
k:

Digital encoder
(reader)

Die Steigung des Gewindetriebs der Lastseite fiir eine Umdrehung betragt 10 mm. Pt20A auf
10.000 um/Umdrehung einstellen.

Die Auflosung des digitalen optischen Malstabs des externen Gebers betrédgt 0,7 um. Pt20B auf
100 nm/cnt einstellen.

Das Untersetzungsverhaltnis betrdagt 10:1. Das heilt, wenn sich die Motorseite 10 Umdrehungen
lang dreht, dreht sich die Lastseite eine Umdrehung lang. Pt20C auf 10 und Pt20D auf 1
einstellen.

Dazugehdrige Parameter

Vorschublange des externen Gebers
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Parameter  Pt20A Bereich  1-1.000.000 Zﬁgelungs- Position Mode
Standard 20000 Effekiy  Nachdem oo Tum/min-
Einschalten

Beschreibung

Die Vorschublange des externen Gebers einstellen.

Lineare Langeneinheit des externen Gebers (Auflosung)

Parameter  Pt20B Bereich  1-100.000 Eﬁge'“”gs' Position Mode
Standard 1000 Effektiv N_ach dem Einheit 1 A
Einschalten

Beschreibung

Die lineare Langeneinheit des externen Gebers (Auflosung) einstellen.

Parameter  Pt20C Bereich  1-65.535 E;etgelungs- Position Mode
Standard 1 Effektiv  Nachdem — piopeiy 1 Umdrehung
Einschalten

Beschreibung

Ubersetzung des elektronischen Getriebes auf der Motorseite einstellen (vollstandig geschlossener
Regelkreis).

Parameter  Pt20D Bereich  1-65.535 Zﬁgelungs- Position Mode
Standard 1 Effektiv  Nachdem — piopeiy 1 Umdrehung
Einschalten

Beschreibung

Ubersetzung des elektronischen Getriebes auf der Lastseite einstellen (vollstandig geschlossener
Regelkreis).

8.16.7 Auflosung des Geberausgangs bei vollstindig geschlossenem Regelkreis

Fiir die Einstellung der Auflosung des Geberausgangs (Pt281) bei vollstandig geschlossenem
Regelkreis siehe Abschnitt 0.

8.16.8 Einstellung der Ubersetzung des elektronischen Getriebes im vollstindig
geschlossenen Regelkreis

Fiir die Einstellung der Ubersetzung des elektronischen Getriebes (Pt20E und Pt210) im
vollstandig geschlossenen Regelkreis, siehe Abschnitt 6.11.2.

8.16.9 Einstellung der Alarmerkennung fiir den vollstiandig geschlossenen
Regelkreis

Einstellung des Erkennungswertes fiir die Lageabweichung der Motorlast bei Uberfahrt
(Pt51B)

Mit dieser Einstellung wird die Lageabweichung zwischen der Feedback-Lage des
Motordrehgebers und der Feedbacklastlage des externen Gebers erfasst. Uberschreitet die
Lageabweichung den eingestellten Wert, wird der Alarm AL.d10 (Uberschreitung der
Lageabweichung der Motorlast) ausgeldst.

Das nachstehende Beispiel ist ein Beispiel aus dem Abschnitt 8.16.6. Wenn die Richtungen
von internem und externem Geber unterschiedlich sind, muss der Erkennungswert fiir die
Abweichung der Uberlauflauf-Motorlastlage (Pt51B) zum Schutz eingestellt werden.
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Berechnung:

Erkennungswert fiir Uberfahrt Motor-Last-Lageabweichung
Pt51B < 2% (PtZOD) x < Pt20A x (Pt210)>:
Pt20C (Pt20Bx0,001) Pt20E

Pt20A: Vorschublange des externen Gebers = 10000 pm/min-1

Pt20B: Lineare Langeneinheit (Auflosung) des externen Gebers = 100 nm/cnt

Pt20C: Ubersetzungsverhiltnis auf der Motorseite (vollstéandig geschlossener Kreislauf) =
10U

Pt20D: Ubersetzungsverhiltnis auf der Lastseite (vollsténdig geschlossener Kreislauf) = 1 U

10000 ( 1

1
< — — . .
Pt51B < 2 X (10> X [(100 < 0,000 X —) 625 Regeleinheiten

32
Parameter Pt51B Bereich  0-1.073.741.824 Eﬁgelungs- Position Mode
Standard 625 Effektiv  Sofort Einheit 1 Regeleinheit

Beschreibung

Den Erkennungswert fiir die Abweichung der Motorlastlage bei Uberfahrt einstellen.

Anmerkung:
Wenn der Einstellwert 0 ist, wird der Alarm AL.d10 nicht ausgelost.

Einstellung des Multiplikators fiir eine Umdrehung im vollstandig geschlossenen Regelkreis
(Pt52A)

Den Koeffizienten der Abweichung zwischen Motor und externem Geber fiir eine Umdrehung
ein. Mit dieser Einstellung konnen Fehlfunktionen aufgrund einer Beschadigung des
externen Gebers vermieden oder Riemenschlupf erkannt werden.

Beispiel:

Wenn der Riemen zu stark durchrutscht, Pt52A erhohen. Wenn Pt52A auf 0 gesetzt ist, liest
der Antriebsverstarker die Feedback-Position direkt vom externen Geber. Bei einer
Einstellung von 20 wird bei der zweiten Umdrehung die Abweichung der ersten Umdrehung
mit 0,8 multipliziert.

Motor-external encoder position deviation

4+ Pt52A=0
Large
,,,,,,,,,,,, |
JI Pt52A = 20 :
Small Pt52A= 100
Motor rotation
| I | I I
0 First rotation Second rotation Third rotation
Parameter  Pt52A Bereich  0-100 zﬁgelungs- Position Mode
Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit 1%

Beschreibung

Den Multiplikator pro Drehung des vollstandig geschlossenen Regelkreises einstellen.
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8.16.10 Einstellung des Signals der analogen Uberwachung fiir die Regelung im
vollstandig geschlossenen Regelkreis

Die Lageabweichung der Motorlast kann iiberwacht werden.

Pt006  t.[][]07 Auswahldes Signals 1 fiir die analoge ~ Abweichung der Motorlastlage (0,01 V/1 Sofort Einrichtung
Uberwachung Regeleinheit)

Pt007 t.[J[]07  Auswahl des Signals 2 fiir die analoge ~ Abweichung der Motorlastlage (0,01 V/1
Uberwachung Regeleinheit)

8.16.11 Auswahl der Feedbackgeschwindigkeit im vollstandig geschlossenem
Regelkreis

Bei der Regelung im vollstandig geschlossenen Regelkreis wird die Feedback-Geschwindigkeit
vom Motorgeber (Pt22A = t.0[ ][ ]][[]) verwendet. Wenn ein hochauflosender externer Geber
verwendet wird, die Feedback-Geschwindigkeit vom externen Geber verwenden (Pt22A =

Lo
Pt22A o100 Vom Motor-Geber. Nach dem Einrichtung
(Standard) Einschalten
L1000 Vom externen Geber.
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Die folgenden Punkte iiberpriifen, ein Probebetrieb mit dem Regler durchgefiihrt wird.
Sicherstellen, dass die Befehle von dem Regler und die E/A-Signale korrekt sind.

Sicherstellen, dass die Verdrahtung zwischen Antriebsverstarker und Regler
(Regelsignalkabel) und die Polaritét der E/A korrekt sind.

Sicherstellen, dass die Einstellung des Antriebsverstarkers korrekt ist.

Das Verfahren zur Durchfiihrung eines einachsigen Probebetriebs mit dem Regler ist wie folgt.

Before trial operation Software settings and
trial operation
Refer to sections
7.1~7.6

L

Trial operation for control mode

For operating procedure
of trial operation, refer to
sections 9.2.1,9.3.1 and

9.4.1.
v v v
Trial operation for Trial operation for Trial operation for
position mode velocity mode torque mode
Refer to section 9.2.1. Refer to section 9.3.1. Refer to section 9.4.1.

.

Trial operation when connected
to mechanism
Refer to section 9.5.

A Vorsicht!

Beim Probebetrieb mit dem Regler darauf achten, dass der Motor nicht mit der Last
verbunden ist (die Kupplung oder der Riemen ist entfernt.), um Unfalle zu vermeiden.
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9.2.1 Betriebsverfahren

Das Verfahren fiir den Probebetrieb mit dem Regler fiir den Position Mode wird im Folgenden
beschrieben.

Der Regler gibt kein S-ON-Signal mehr aus. Der Antriebsverstarker wird auf Servo OFF
geschaltet.

Die Einstellungen und Zustande der Eingangssignale iiberpriifen. Die im Position Mode
verwendeten Basissignale sind in der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt. Die Konfiguration
kann benutzerdefiniert sein.

Eingangssignal Servo ON (S-ON) Signal OFF
Eingangssignal proportionale Regelung (P-CON) OFF
Eingangssignal Vorwartssperre (P-0T) OFF
Eingangssignal Riickwartssperre (N-OT) OFF
Eingangssignal Alarm zuriicksetzen (ALM-RST) OFF
Eingangssignal externe Drehmomentbegrenzung vorwarts (P-CL) OFF
Eingangssignal externe Drehmomentbegrenzung riickwarts (P-CL) OFF
In den Antriebsverstérker integriertes Signal fiir die Referenzfahrt (HOM) OFF
Eingangssignal fiir die Error-Map des Antriebsverstarkers (MAP) OFF
Signal fiir erzwungenes Anhalten (FSTP) OFF

Die Last von Hand an die Stelle bewegen, an der sich die positiven und negativen
Endschalter (P-OT und N-OT) befinden, um sicherzustellen, dass die Signale und
Einstellungen korrekt sind.

Pt200 = t.[ ][ ][ ]]X (Impulsbefehlsform) verwenden, um die Impulsart des Reglers
auszuwahlen.

Die Ubersetzung des elektronischen Getriebes (Pt20E und Pt210) entsprechend der
Regeleinheit des Reglers einstellen.

Parameter in den Antriebsverstarker schreiben und den Antriebsverstarker wieder
einschalten.

Eingangssignal S-ON-aus dem Regler. Der Antriebsverstarker wechselt in Servo ON.

Eingabe von Langsamfahrt-Impulsbefehlen aus dem Regler fiir den Probebetrieb. Aus
Sicherheitsgriinden darf die Geschwindigkeit nicht iiberschritten werden:

- Rotativer Motor: 100 U/min

- Linearmotor: 100 mm/s

Uberpriifen, ob die Bewegungsrichtung des Servomotors mit der vom Regler festgelegten
Richtung iibereinstimmt. Wenn die Bewegungsrichtung abweicht, die Einstellung wie im
Abschnitt 6.6beschrieben @ndern.

Uberpriifen, ob die empfangenen Befehlsimpulse mit den Lagebefehlen des Reglers
iibereinstimmen.

Auf klicken, um das Fenster Interface signal monitor zu 6ffnen und die Anderung des

Pulse inputaufzuzeichnen. Uberpriifen, ob die tatséchliche Bewegungsstrecke mit den
empfangenen Impulsen iibereinstimmt.

Auf @ klicken, um das Fenster Interface signal monitor zu 6ffnen und die Anderung des
AgB encoder oder des Serial encoder aufzuzeichnen.
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Uberpriifen, ob die Anderungen des Pulse input und des Feedbackimpulszahlers (AqB
encoder oder Serial Encoder) der folgenden Berechnung entsprechen:

Anderung des Lagebefehls = Anderung des Feedbackimpulszahlers x (Pt20E/Pt210)

Einen Impulsbefehl aus dem Regler eingeben und den Motor mit der maximal erforderlichen
Geschwindigkeit der Maschine betreiben.

Scope in Thunder verwenden, um die Position reference velocity zu iiberwachen. Die
Geschwindigkeit des Impulseingangs in den Antriebsverstarker durch die Uberwachung der
Eingangsbefehlsimpulsgeschwindigkeit iiberwachen.

- Thunder

Der Eingangsbefehl Impulsgeschwindigkeitsiiberwachung verwendet die folgenden
Formeln.

Rotativer Motor (23-hit-Geber)
Eingangsbefehl Impulsgeschwindigkeitsiiberwachung =

Pt20F « 1
Pt210 ~ 223(= 8388608)

Input command pulse velocity (pulse/s) X 60 x

| J
Y

Input command pulse velocity/min Electronic gear ratio  Encoder resolution

Rotativer Motor (analoger Geber)
Eingangsbefehl Impulsgeschwindigkeitsiiberwachung =

Pt20E 1

Pt210 Resolution of rotary analog encoder
J

Input command pulse velocity (pulse/s) X 60 x
L J \
T T
Input command pulse velocity/min Electronic gear ratio Encoder resolution

- Aufldsung des analogen Drehgebers

Normalerweise wird die Zeilennummer einer Umdrehung durch die ausgegebenen Sinus-
und Cosinuswellen angezeigt. Der HIWIN-Direktantriebsmotor (TMS32) gibt
beispielsweise 3600 Sinus- und Cosinuswellen fiir eine Umdrehung aus. Die
Zeilennummer betragt 3600 Imp/min-1. Wenn der Multiplikationsfaktor des
Analoggebers 1000 betrégt, ist die tatsachliche Auflésung:

Zeile counts

3600Wehung X 1000 = 3600000W€hung

Linearmotor (digitaler Geber)
Eingangsbefehl Impulsgeschwindigkeitsiiberwachung =

Pt20E
Pt210

Input command pulse velocity (pulse/s) x X Linear digital encoder resolution
L

J

T
Electronic gear ratio  Linear encoder resolution

- Auflosung des linearen digitalen Gebers

Wird ein digitaler Geber von Renishaw verwendet, betragt die angezeigte Auflésung des
Lesegerats 1 pm. Die Auflosung ist:

1 pm
1000
Linearmotor (analoger Geber)

= 0,001 mm

Eingangsbefehl Impulsgeschwindigkeitsiiberwachung =

Pt20F y Line of linear analog encoder
Pt210 l Multiplier factor

T
Electronic gear ratio  Linear encoder resolution

Input command pulse velocity (pulse/s) X

- Auflosung des linearen analogen Gebers

Bei Verwendung eines analogen Messgeréats von Renishaw betragt der gerade Abstand
einer Sinus- oder Cosinuswelle 20 ym. Dann ist die Zeile 20 ym/Imp. Wenn der
Multiplikationsfaktor des analogen Gebers 2000 ist, betragt die tatsachliche Auflosung:

pm
(ZOZeile) — 001 mm
2000 "~ Zahler

- Erlduterung des Begriffs
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Zeile:
Das Lagefeedbacksignal eines analogen Gebers besteht aus einer Sinus- und einer

Cosinuswelle. Die Lange einer Sinuswelle wird als eine Zeilen- oder Gitterperiode
bezeichnet.

cos / 1Vee

sin —

one line

Multiplikator-Faktor:

Wenn das Sinussignal des analogen Gebers unterteilt wird, konnen hohere Aufldsungen
erreicht werden. Der Benutzer kann den Multiplikatorfaktor iiber die Thunder-Software
einstellen, wenn ein ED1-Antriebsverstarker mit ESC betrieben wird. Die maximale
Auflosung kann bis zu 4096-mal und die minimale Auflésung bis zu 4-mal betragen.

Die Motorgeschwindigkeit iiberpriifen. Scope verwenden, um zu priifen, ob die Motor
velocity mit der Impulsgeschwindigkeit iibereinstimmt.

Uberpriifen, ob die Eingangsbefehlsimpulsgeschwindigkeit und die Motorengeschwindigkeit
gleich sind (die Werte in Schritt 15 und 16 sind gleich.).

Der Regler stoppt die Eingabe von Impulshefehlen.

Der Regler gibt kein S-ON-Signal mehr aus. Der Antriebsverstarker wird auf Servo OFF
geschaltet.
Anmerkung:

Wenn eines der Ergebnisse im obigen Schritt nicht korrekt ist, die Einstellungen anhand der
Abschnitte 7.1~0 und 9.2 {iberpriifen.

Wenn der tatsachliche Betrieb vom Impulsbefehl abweicht, die Ubersetzung des
elektronischen Getriebes und die Verdrahtung iiberpriifen.
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9.3.1 Betriebsverfahren

Das Verfahren fiir den Probebetrieb mit dem Regler fiir den Velocity Mode wird im Folgenden
beschrieben.

Einstellung der Eingangsverstarkung des Geschwindigkeitsbefehls (Pt300). Die
Standardeinstellung von Pt300 ist 6 V/Nenngeschwindigkeit. Wird dieselbe Einstellung
verwendet, sind keine Anderungen erforderlich. Zur Anderung der Einstellung von Pt300
siehe Abschnitt 8.3.1.

Die Einstellungen und Zustande der Eingangssignale iiberpriifen. Die im Velocity Mode
verwendeten Basissignale sind in der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt. Die Konfiguration
kann benutzerdefiniert sein.

Eingangssignal Servo ON (S-ON) Signal OFF
Eingangssignal proportionale Regelung (P-CON) OFF
Eingangssignal Vorwartssperre (P-0T) OFF
Eingangssignal Riickwartssperre (N-OT) OFF
Eingangssignal Alarm zuriicksetzen (ALM-RST) OFF
Eingangssignal externe Drehmomentbegrenzung vorwarts (P-CL) OFF
Eingangssignal externe Drehmomentbegrenzung riickwarts (P-CL) OFF
In den Antriebsverstérker integriertes Signal fiir die Referenzfahrt (HOM) OFF
Eingangssignal fiir die Error-Map des Antriebsverstarkers (MAP) OFF
Signal fiir erzwungenes Anhalten (FSTP) OFF

Die Last von Hand an die Stelle bewegen, an der sich die positiven und negativen
Endschalter (P-OT und N-OT) befinden, um sicherzustellen, dass die Signale und die
Einstellungen korrekt sind.

Den den Geschwindigkeitsbefehlseingang (V-REF+, V-REF-Spannung) des Reglers auf 0 V
setzen. Die Drehung des Servomotors iiberpriifen. Wenn sich der Servomotor leicht dreht,
den Offset einstellen, bis sich der Motor nicht mehr dreht.

Einen Befehl fiir konstante und niedrige Geschwindigkeit aus dem Regler eingeben, um den
Servomotor zu betreiben. Aus Sicherheitsgriinden darf die Geschwindigkeit nicht
tiberschritten werden:

- Rotativer Motor: 60 U/min

- Linearmotor: 60 mm/s

Uberpriifen, ob die Bewegungsrichtung des Motors korrekt ist. Wenn die
Bewegungsrichtung nicht mit dem Befehl iibereinstimmt, die Einstellung dndern, siehe
Abschnitt 6.6.

Den Geschwindigkeitsbefehlseingang des Reglers von 0 V erhdhen.

Uberpriifen, ob der Geschwindigkeitsbefehl mit der Motorgeschwindigkeit iibereinstimmt.
Wenn Pt300 auf 6 V/Nenngeschwindigkeit eingestellt ist, sollte die Motorgeschwindigkeit
ein Sechstel der Nenngeschwindigkeit betragen, wenn eine Analogspannung von 1V
angelegt wird. Die Motorgeschwindigkeit iiber Scope iiberpriifen.

Das Fenster Interface signal monitor 6ffnen und den Eingang fiir die analoge Spannung (V-
REF) tiberpriifen.

Uberpriifen, ob Motor velocity mit dem Befehl iiber Scope iibereinstimmt.
Den Geschwindigkeitsbefehlseingang des Reglers wieder auf 0 V setzen.

Die geédnderten Parametereinstellungen speichern. Diese Parametereinstellungen werden
nach dem Einschalten wirksam.
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Die Stromversorgung des Antriebsverstarkers ausschalten.

Anmerkung:

Wenn eines der Ergebnisse im obigen Schritt nicht korrekt ist, die Einstellungen anhand der
Abschnitte 7.1~0 und 9.3 iiberpriifen.

9.4.1 Betriebsverfahren

Das Verfahren fiir den Probebetrieb mit dem Regler im Torque Mode wird im Folgenden
beschrieben.

Eingangsverstéarkung des Drehmomentbefehls (Pt400) einstellen. Die Standardeinstellung
von Pt400 ist 3 V/Nenndrehmoment. Wird dieselbe Einstellung verwendet, sind keine
Anderungen erforderlich. Zur Anderung der Einstellung von Pt400 siehe Abschnitt 8.5.1.

Die Einstellungen und Zustande der Eingangssignale iiberpriifen. Die im Torque Mode
verwendeten Basissignale sind in der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt. Die Konfiguration
kann benutzerdefiniert sein.

Eingangssignal Servo ON (S-ON) Signal OFF
Eingangssignal proportionale Regelung (P-CON) OFF
Eingangssignal Vorwartssperre (P-OT) OFF
Eingangssignal Riickwartssperre (N-OT) OFF
Eingangssignal Alarm zuriicksetzen (ALM-RST) OFF
Eingangssignal externe Drehmomentbegrenzung vorwarts (P-CL) OFF
Eingangssignal externe Drehmomentbegrenzung riickwarts (P-CL) OFF
In den Antriebsverstarker integriertes Signal fiir die Referenzfahrt (HOM) OFF
Eingangssignal fiir die Error-Map des Antriebsverstarkers (MAP) OFF
Signal fiir erzwungenes Anhalten (FSTP) OFF

Die Last von Hand an die Stelle bewegen, an der sich die positiven und negativen
Endschalter (P-OT und N-OT) befinden, um sicherzustellen, dass die Signale und die
Einstellungen korrekt sind.

Den Drehmoment-Befehlseingang (T-REF+, T-REF-Spannung) der Steuerung auf 0 V setzen.
Die Drehung des Servomotors liberpriifen. Wenn sich der Servomotor leicht dreht, den
Offset einstellen, bis sich der Motor nicht mehr dreht.

Einen Befehl mit konstantem Drehmoment und niedrigem Drehmoment aus dem Regler
eingeben, um den Servomotor zu betreiben.

Uberpriifen, ob die Bewegungsrichtung des Motors korrekt ist. Wenn die
Bewegungsrichtung nicht mit dem Befehl iibereinstimmt, die Einstellung &ndern, siehe
Abschnitt 6.6.

Den vom Regler eingegebenen Drehmomentbefehl einstellen und Giberpriifen, ob der Befehl
mit dem Drehmoment {ibereinstimmt.

Den Drehmomentbefehlseingang des Reglers wieder auf 0 V setzen.

Die geédnderten Parametereinstellungen speichern. Diese Parametereinstellungen werden
nach dem Einschalten wirksam.

Die Stromversorgung des Antriebsverstarkers ausschalten.

Anmerkung:

Wenn eines der Ergebnisse im obigen Schritt nicht korrekt ist, die Einstellungen anhand der
Abschnitte 7.1 ~ 0 und iiberpriifen. 9.4
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In diesem Abschnitt wird das Verfahren fiir den Probebetrieb beschrieben, wenn der Servomotor
mit dem Mechanismus verbunden ist.

9.5.1 VorsichtsmafBnahmen

A Warnung!

Wenn ein Betriebsfehler auftritt, wenn der Servomotor an den Mechanismus angeschlossen
ist, kann dies zu Maschinenschéaden oder Verletzungen fiihren.

Anmerkung:

Wenn die Uberfahrtfunktion (P-OT und N-OT) nur fiir den Probebetrieb des Motors
deaktiviert ist, die Uberfahrtfunktion (P-OT und N-OT) aktivieren, um einen Schutz zu
gewabhrleisten.

Wenn die Bremse verwendet wird, ist bei der Durchfiihrung des Probebetriebs Folgendes zu
beachten.

Sicherstellen, dass SchutzmaRnahmen ergriffen wurden, wenn der Mechanismus aufgrund
der Schwerkraft oder einer externen Kraft fallt, bevor die Funktion der Bremse iiberpriift
wird.

Die Funktion von Motor und Bremse getrennt iiberpriifen. Dann den Motor an seinen
Mechanismus anschlieBen und den Probebetrieb erneut durchfiihren.

Die Einstellung des Ausgangssignals der Bremsregelung (BK) und die zugehorige
Verdrahtung iiberpriifen, siehe Abschnitte 5.5 und 6.8.
Anmerkung:

Fehlfunktionen des Antriebsverstarkers und Schaden, die durch falsche Verdrahtung der
Bremse oder falsche Spannungseingabe verursacht werden, konnen zu Schaden am
Mechanismus, Verletzungen oder Tod fiihren. Die Verdrahtung und den Probebetrieb unter
Beachtung der in diesem Benutzerhandbuch beschriebenen Vorsichtsmafnahmen und
Verfahren durchfiihren.

9.5.2 Betriebsverfahren
Uberfahrtsignale aktivieren.

STO-Sicherheitsfunktion, Uberfahrtfunktion und Bremse einstellen. Siehe dazu die
folgenden Abschnitte.

Abschnitt 5.5 Regelungssignale (CN6)

Abschnitt 5.6 STO-Anschluss (CN4)

Abschnitt 0 Uberfahrtfunktion

Abschnitt 6.8 Bremse

Die erforderlichen Parameter je nach der verwendeten Steuerungsart einstellen. Siehe dazu die folgenden Abschnitte.

Velocity Mode
Abschnitt 8.4 Position Mode
Abschnitt 8.5 Torque Mode

Die Stromversorgung des Steuerkreises und des Hauptstromkreises ausschalten.
Servomotor und Mechanismus anschlieRen.

Die Stromversorgung der Maschine, des Steuerstromkreises und des Hauptstromkreises
einschalten.

Uberpriifen, ob die Schutzfunktionen wie Uberfahrtfunktion und Bremse normal
funktionieren. Um Unfélle im folgenden Betrieb zu vermeiden, sicherstellen, dass der
Notausschalter jederzeit aktiviert werden kann.

Eingangssignal "Servo on" (S-ON) aus dem Regler zur Freigabe des Motors.
Den Probebetrieb entsprechend der verwendeten Regelungsart durchfiihren. Sicherstellen,

dass das Ergebnis dasselbe ist, wenn der Probebetrieb nur fiir den Motor durchgefiihrt wird.
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Die Servoverstarkungen anpassen, um das Ansprechverhalten zu verbessern.

Fiir zukiinftige Wartungsarbeiten eine der folgenden Methoden verwenden, um die
Parametereinstellungen zu speichern.

Die Einstellung iiber Thunder auf dem PC speichern.

Die Einstellung manuell aufzeichnen.
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10.1.1  Tuning-Flussdiagramm

Tuning kann die Reaktion des Motors durch Anpassung der Servoverstarkung optimieren.
Servoverstarkungen werden {iber mehrere Parameter eingestellt (Lageregelungsverstarkung,
Geschwindigkeitregelungsverstarkung, Filter, Vibrationsunterdriickung und
Beschleunigungsvorsteuerung). Verstarkungsbezogene Parameter konnen die Leistung der
anderen Parameter beeinflussen, daher sollte ein ausgewogenes Verhiltnis zwischen den
Einstellungen sichergestellt werden. Die Standardeinstellungen der verstarkungsbezogenen
Parameter sind so gewahlt, dass die Servoverstarkungen relativ stabil sind. Die
Tuningfunktionen der Antriebsverstarker der Serie ED1 verwenden, um das Ansprechverhalten je
nach Mechanismus und Betriebsbedingungen zu verbessern. Das Flussdiagramm fiir das
Tuningverfahren sieht wie folgt aus.

Section 10.2 Precautions during
tuning

v

Section 10.3 Tuneless function

Satisfactory

Finish
response?
Section 10.4 Auto tuning
Yes
Satisfactory Finish

response?

Section 10.6 Manualtuning
Analytical toal, servofilter, vibration
suppression, feedforward
compensation

No

Yes
Satisfactory
response?

Finish
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10.1.2

Die in dem Antriebsverstarker der Serie ED1 zur Verfiigung stehenden Tuningfunktionen sind in

Tuning-Funktionen

der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt.

Tuneless

Autotuning

Manuelles Tuning

Vorsteuerung
Kompensation

Vibrationsunterdriickung

Welligkeitskompensation

Reibungs-
kompensation

Die Tuneless-Funktion kann fiir jeden Maschinentyp und jede
Lastanderung angewendet werden, um ein stabiles Ansprechverhalten zu
erreichen.

Der Antriebsverstarker stellt die Regelkreise automatisch ein, ohne
Befehle vom Regler zu erhalten. Wahrend des Prozesses werden die
Parameter entsprechend den mechanischen Eigenschaften angepasst.

Die Servoverstarkungen manuell einstellen, um das Ansprechverhalten zu

verbessern.

Die modellbasierte Regelung des Antriebsverstarkers verwenden.

Unterdriickt niederfrequente Vibrationen von 1 Hz~100 Hz, die durch
Maschinenvibrationen wahrend der Positionierung verursacht werden.

Unterdriickung der durch die Magnetpole des Motors verursachten
Welligkeit bei geringer Geschwindigkeit.

Kompensiert viskose Reibungsschwankungen und regelmaRige
Lastschwankungen.

Tuning

Velocity Mode,
Position Mode und
Torque Mode

Velocity Mode,
Position Mode und
Torque Mode

Velocity Mode,
Position Mode und
Torque Mode

Position Mode

Position Mode
Velocity Mode und
Position Mode

Velocity Mode und
Position Mode

A Vorsicht!

Sicherstellen, dass die folgenden Vorsichtsmanahmen beim Tuning befolgt werden.

- Keine drehenden Teile des Motors beriihren, wenn der Antriebsverstarker eingeschaltet
ist.

- Sicherstellen, dass der Notausschalter jederzeit aktiviert werden kann, wenn der Motor in
Betrieb ist.

- Das Tuning nach Abschluss des Probebetriebs durchfiihren.

- Aus Sicherheitsgriinden eine Stoppvorrichtung am Mechanismus installieren.

Die zu {iberpriifenden Einstellungen sind in den Abschnitten 10.2.1, 10.2.2 und 10.2.3
beschrieben.

10.2.1  Uberfahrteinstellung

Die Uberfahrteinstellung dient dazu, den Motor mit Hilfe der Signale von Endschaltern
zwangsweise anzuhalten, wenn die beweglichen Teile des Mechanismus den zulédssigen
Verfahrweg iiberschreiten. Weitere Informationen sind in Abschnitt 0 beschrieben.

10.2.2 Einstellung des Grenzdrehmoments

Nachdem das fiir den Betrieb erforderliche Drehmoment bekannt ist, kann die
Drehmomentbegrenzung verwendet werden, um das Ausgangsdrehmoment zu begrenzen, damit
es das erforderliche Drehmoment nicht iibersteigt. Die Drehmomentbegrenzung kann auch die
durch mechanische Storungen oder Kollisionen verursachten Auswirkungen abmildern. Wenn
der Drehmomentgrenzwert kleiner ist als das fiir den Betrieb erforderliche Drehmoment, kann
die erforderliche Betriebsbedingung nicht erfiillt werden. Weitere Informationen sind im
Abschnitt 8.10 beschrieben.
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10.2.3  Einstellung des Alarmwertes fiir die Abweichung der Uberfahrtlage

Der Uberfahrtalarm fiir Lageabweichungen ist eine Schutzfunktion fiir die Position Control.
Wenn der Motorbetrieb vom Befehl abweicht und ein Alarmwert fiir die
Uberfahrtlageabweichung eingestellt ist, kann dies sofort erkannt werden und der Motor wird
angehalten. Die Lageabweichung ist die Differenz zwischen der Solllage und der Istlage.

Alarmwert fiir Uberfahrtlageabweichung (Pt520 oder Pt521) [Einstelleinheit: 1 Regeleinheit]

Rotativer Motor (im Beispiel betragt die Auflésung 23 Bit)

Motordrehzahl [U/min] 8.388.608 Pt210

Pt520 > X X
60 Pt102[0,1/s] ~ Pt20E
10

X Sicherheitskoeffizient (vorgeschlagen: 1,2~2)

Rotativer Motor (analoger Geber analoger Geber, 3600 Imp/min-1, Multiplikatorfaktor: 250,
Geber-Auflosung: 3.600.000 counts/U)

Motorgeschwindigkeit [Umdrehungen pro Minute] 3.600.000 Pt210

X X
60 Pt102[0,1/s] ~ Pt20E
10
X Sicherheitskoeffizient (vorgeschlagen: 1,2~2)

Pt520 >

Linearmotor (Im Beispiel betragt die Auflésung 0,5 um.)

Motorgeschwindigkeit [mm/s] 1 Pt210

X X
Pt521 > Pt102 [0,1/5] 0,5 um/1000  Pt20E
— 10

X Sicherheitskoeffizient (vorgeschlagen: 1,2~2)

Linearmotor (analoger Geber, Abstand: 20 pm, analoger Geber-Multiplikatorfaktor: 500,
Geber-Auflosung: 20 pm/(500 X 4)=0,01 pm)

Motorgeschwindigkeit [mm/s] 1 Pt210

Pt521 > Pt102[0.1/5] * 0,01um * Pr20E
5 1000

X Sicherheitskoeffizient (vorgeschlagen: 1,2~2)

Wenn die Beschleunigung oder Verzdgerung des Lagebefehls zu hoch ist, kann der Motor dem
Lagebefehl moglicherweise nicht folgen. Zu diesem Zeitpunkt entspricht die Lageabweichung

mdglicherweise nicht den oben genannten Formeln. Die Beschleunigung oder Verzdgerung des
Lagebefehls verringern oder den Alarmwert fiir die Uberfahrtlageabweichung erhghen.

Zugehorige Parameter und Alarme

Regelungs-

Parameter  Pt520 Bereich  1-1.073.741.823 Position Mode

Standard 5242880 Effektiv  Sofort Einheit 1 Regeleinheit
Beschreibung
Den Alarmwert fiir die Abweichung der Uberfahrtlage einstellen (rotativer Servomotor).

Regelungs-

Parameter  Pt521 Bereich  1-1.073.741.823 Position Mode

Standard 500000 Effektiv  Sofort Einheit 1 Regeleinheit
Beschreibung

Den Alarmwert fiir die Abweichung der Uberfahrtlage einstellen (linearer Servomotor).

AL.d00  Uberlauflageabweichung Die Lageabweichung iiberschreitet den Gr.A Ja
Alarmwert fiir die Uberlauf-
Lageabweichung (Pt520 oder Pt521) bei
Servo ON.
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Die Tuneless-Funktion kann fiir jeden Maschinentyp und jede Lastdnderung angewendet werden,
um ein stabiles Ansprechverhalten zu erreichen. Die Tuneless-Funktion wird automatisch nach
Servo ON aktiviert.

A Vorsicht!

Die Funktion "Tuneless" kann bei der Drehmomentregelung nicht angewendet werden.

Wenn das zuldssige Lasttragheitsmoment {iberschritten wird, kann der Motor vibrieren. Zu
diesem Zeitpunkt die Steifigkeit der Tuneless-Funktion senken (Pt170 = t.[ X[ ][]).

Wahrend der Ausfiihrung der Tuneless-Funktion ist sicherzustellen, dass der Notaus
jederzeit aktiviert werden kann.

10.3.1  Betriebsverfahren

Wenn die Tuneless-Funktion aktiviert ist, sind einige der in der nachsten Tabelle aufgefiihrten
Regelungsfunktionen eingeschrankt.

Autotuning x Das automatische Tuning kann nur ausgefiihrt werden, wenn die
Funktion "Tuneless" deaktiviert ist (Pt170 = t.[][][]0).

Vibrationsunterdriickung ©

Verstarkungsumschaltung x Die Verstarkungsschaltfunktion kann nur ausgefiihrt werden, wenn
die Tuneless-Funktion deaktiviert ist (Pt170 = t.[ ][ ][]0).

Frequenzanalysator o
Welligkeitskompensation ~ x Die Welligkeitskompensationsfunktion kann nur ausgefiihrt werden,
wenn die Tuneless-Funktion deaktiviert ist (Pt170 = t.[ ][ ][ ]0).
Reibungskompensation Die Reibungskompensationsfunktion kann nur ausgefiihrt werden,
wenn die Tuneless-Funktion deaktiviert ist (Pt170 = t.[][][]0).
Anmerkung:
o:Ja
x: Nein

Die Tuneless-Funktion ist in der Standardeinstellung aktiviert, wenn ein AC-Servomotor
verwendet wird. Pt170 verwenden, um die Tuneless-Funktion zu aktivieren oder zu deaktivieren.

Anmerkung:
Die Tuneless-Funktion ist in der Standardeinstellung fiir andere Motoren als AC-Servomotoren
deaktiviert.
Pt170 t.[]C1[]0 Die Tuneless-Funktion deaktivieren. Nach dem Einrichtung
Einschalten
O Die Tuneless-Funktion aktivieren.
(Standard)

10.3.2  Einstellung der Tuneless-Funktion

Wenn Vibrationen oder Lageiiberlaufabweichungen auftreten, den Steifigkeitsgrad der Tuneless-
Funktion {iber Thunder oder das Bedienfeld des Antriebsverstarkers anpassen.

Vor der Einstellung des Steifigkeitsgrades

Sich vergewissern, dass die Tuneless-Funktion (Pt170 = t.[ ][ ][]1) aktiviert ist, bevor der
Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion eingestellt wird.

Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion
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Pt170 10007 Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion 1 (Niedrig) Sofort Einrichtung

12007 Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion 2

t.[ 1310 ] Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion 3
.47 Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion 4

t.[ 150107 Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion 5

t.L16[ ][] Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion 6
70007 Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion 7
t.[18[][] Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion 8
.19 Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion 9
t.JALCL] Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion 10
t.[IBLI[] Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion 11
t.L]Cc]] Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion 12
t.[I0[][] Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion 13
t.LIEC]] Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion 14
t.IFCIO] Steifigkeitsgrad der Tuneless-Funktion 15 (Hoch)

10.3.3  Alarm und AbhilfemaBnahmen

Wenn Resonanzgerdusche oder grofere Vibrationen wahrend der Lageregelung auftreten, dazu
die folgenden Hinweise beachten.

Resonanzgerausch

Den Einstellwert von Pt170 = t.[ ]X[ ][ ] oder Resonanzgerdusche mit einem Kerbfilter
unterdriicken (siehe Abschnitt 10.6.3).

Bei stdrkeren Vibrationen bei der Lageregelung

Den Einstellwert von Pt170 = t.[ ]X[ ][ ].verringern.

10.3.4  Unwirksame Parameter bei der Ausfiihrung von Tuneless-Funktionen

Die Parameter, die nicht verwendet werden konnen, wenn die Tuneless-Funktion aktiviert ist
(Pt170 = t.[ ][ J[]1), sind in der nachstehenden Tabelle aufgefiinhrt.

Verstarkungsbezogen Verstarkung des Geschwindigkeitsreglers Pt100
Verstarkung des zweiten Geschwindigkeitsreglers Pt104
Integralzeitkonstante des Geschwindigkeitsreglers Pt101
Integralzeitkonstante des zweiten PH105
Geschwindigkeitsreglers
Verstarkung des Lagereglers Pt102
Verstarkung des zweiten Lagereglers Pt106
Verhaltnis der Tragheitsmomente Pt103

Erweiterte Regelung Reibungskompensationsfunktion Pt408 = t. X[ ][ ][]

Verstarkungsumschaltung Auswahl der Verstarkungsschaltung Pt139 =t.[ ][ ][X
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10.3.5 Zugehorige Parameter der Tuneless-Funktion

Die in der nachstehenden Tabelle aufgefiihrten Parameter werden bei der Ausfiihrung der
Tuneless-Funktion automatisch angepasst. Die Parameter nicht mehr @ndern, nachdem die
Tuneless-Funktion aktiviert wurde.

Pt401 Zeitkonstante erste Stufe erster Drehmomentbefehlsfilter
Pt40F Frequenz zweite Stufe zweiter Drehmomentbefehlsfilter
Pt410 Q-Wert zweite Stufe zweiter Drehmomentbefehlsfilter

10.4.1  Ubersicht

Bei der Selbstoptimierung stellt der Antriebsverstarker die Regelkreise automatisch ein, ohne
Befehle vom Regler zu erhalten. Wahrend des Prozesses werden die Parameter entsprechend
den mechanischen Eigenschaften angepasst.

Elemente des automatischen Tunings

Verstarkung: Verstarkung des Geschwindigkeitsreglers, Verstarkung des Lagereglers und
Verhiltnis des Tragheitsmoments

Filter: Drehmomentbefehlsfilter und Kerbfilter

Anmerkung:

Das automatische Tuning kann nicht durchgefiihrt werden, wenn die Tuneless-Funktion
aktiviert ist (Pt170 = t.[ ][ J[]1). Vor der Durchfiihrung des automatischen Tunings, zunachst
die Tuneless-Funktion (Pt170 = t.[ ][ ][ ]]0) deaktivieren.

10.4.2  VorsichtsmaBBnahmen vor der Durchfiihrung des automatischen Tunings

A\ Warnung!

Wahrend des automatischen Tunings vibriert der Motor leicht. Wenn er stark vibriert, den
Strom sofort ausschalten. Es sind die folgenden Punkte zu beachten.

- Uberpriifen, ob sich der Mechanismus sicher bedienen lasst. Sicherstellen, dass der Not-
Aus-Schalter (Power OFF) jederzeit wahrend des automatischen Tunings aktiviert
werden kann, da der Motor leicht vibriert. AuBerdem sicherstellen, dass der
Mechanismus in beide Richtungen betatigt werden kann und Schutzmanahmen treffen.

Das automatische Tuning kann mit den folgenden Systemen nicht durchgefiihrt werden

Der Mechanismus funktioniert nur in eine Richtung.

Der Motor wird durch eine externe Bremse geregelt. Die Bremse muss deaktiviert werden.

Das automatische Tuning kann an den folgenden Systemen nicht korrekt durchgefiihrt
werden

Der Bewegungsspielraum ist eingeschrénkt.

Die Last wird gedndert, wenn das automatische Tuning durchgefiihrt wird.

Die dynamische Reibung der Maschine ist zu groR.

Die Steifigkeit der Maschine ist gering und bei der Positionierung treten Vibrationen auf.
Die Funktion Lageintegration ist aktiviert.

Geschwindigkeitsvorsteuerung und Drehmomentvorsteuerung einstellen oder verwenden.

Das Tragheitsverhaltnis der Last betrégt iiber 100.
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Zu priifende Punkte vor der Durchfiihrung des automatischen Tunings
Die Stromversorgung des Hauptstromkreises muss eingeschaltet sein.
Es tritt keine Uberfahrt auf.

Der Zustand Servo OFF muss gegeben sein.

Es wird kein Alarm oder keine Warnung ausgegeben.

Die Tuneless-Funktion muss deaktiviert sein (Pt170 = t.[ ][ ][ ]0).

Wahrend des automatischen Tunings muss die Regelungsart der Position Mode sein. Nach
Abschluss des automatischen Tunings kann die Regelungsart in eine andere Regelungsart,
zum Beispiel Velocity Mode, gedndert werden.

Die Verstarkungsschaltung muss auf manuelle Verstarkungsschaltung eingestellt werden

(Pt139 = t.J][1X).

10.4.3  Ursachen und AbhilfemaBnahmen fiir Fehler beim automatischen Tuning

Ursachen und AbhilfemaBnahmen fiir Fehler beim automatischen Tuning

Hauptstromkreis ausschalten Die Hauptstromversorgung anschlieBen.

Es wird ein Alarm oder eine Warnung ausgegeben. BRI R CED NN G137 G2 EMIE

beseitigen.
Es kommt zu einer Uberfahrt. Die Ursache fiir die Uberfahrt beseitigen.
Die Sicherheitsfunktion STO ist aktiviert. Die STO-Sicherheitsfunktion deaktivieren.

Die Tuneless-Funktion (Pt170 = t.[ ][ ][]0)

Die Tuneless-Funktion ist aktiviert. .
deaktivieren.

Die zweite Verstarkung wird durch Auswahl der Die automatische Verstarkungsschaltung
Verstarkungsschaltung ausgewahlt. deaktivieren.

Ursache des Fehlers oder der Storung wahrend des automatischen Tunings

Das automatische Tuning wird Die Maschine vibriert oder der Den Steifigkeitsgrad von 2 auf 3
nicht korrekt beendet. Motor bleibt stehen. stellen.

Das automatische Tuning schlagt Die Last ist zu schwer. Das Die Last senken und den Motor
fehl. Tragheitsverhiltnis ist iiber 100.  erneut beurteilen.

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA Seite 227 von 388



Benutzerhandbuch

Tuning

10.4.4  Zugehorige Parameter des automatischen Tunings

Nach Abschluss des automatischen Tunings werden die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten
Parameter automatisch angepasst.

Pt100
Pt101
Pt102
Pt103
Pt109
Pt140
Pt14A
Pt14B
Pt401
Pt40F
Pt408
Pt409
Pt40A
Pt40C
Pt40D
Pt416
Pt417
Pt418
Pt41A

Pt41B

Antriebsverstarker der Serie ED1

Verstarkung des Geschwindigkeitsreglers
Integralzeitkonstante des Geschwindigkeitsreglers
Verstarkung des Lagereglers

Verhiltnis der Tragheitsmomente

Vorsteuerung

Auswahl der modellbasierten Regelung

Frequenz der Vibrationsunterdriickung

Kompensation der Vibrationsunterdriickung
Zeitkonstante erste Stufe erster Drehmomentbefehlsfilter
Frequenz zweite Stufe zweiter Drehmomentbefehlsfilter
Auswahl der drehmomentbezogenen Funktion

Frequenz des Kerbfilters der ersten Stufe

Q-Wert des Kerbfilters der ersten Stufe

Frequenz des Kerbfilters der zweiten Stufe

Q-Wert des Kerbfilters der zweiten Stufe

Auswahl der drehmomentbezogenen Funktion 2
Frequenz des Kerbfilters der dritten Stufe

Q-Wert des Kerbfilters der dritten Stufe

Frequenz des Kerbfilters der vierten Stufe

Q-Wert des Kerbfilters der vierten Stufe
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10.5.1  Einstellung des Stromverstarkungspegels

Der Stromverstarkungspegel (Pt13D) und der Stromreglerintegralverstarkungspegel (Pt13E)
werden verwendet, um den internen Strom des Antriebsverstarkers auf der Grundlage der
Verstarkung des Geschwindigkeitsreglers (Pt100) einzustellen. Das Rauschen kann verringert
werden, wenn der Stromverstarkungspegel gesenkt wird. Allerdings konnte die Reaktion des
Servoreglers geringer ausfallen, wenn die Stromverstarkung verringert wird.
Stromverstarkungspegel (Pt13D) und Stromreglerintegralverstarkungspegel (Pt13E) konnen im
Torque Mode (Pt000 = t.[ ][ ]2[ ]) nicht verwendet werden. Der Standardwert von Pt13D ist
2000. Zurzeit betrdgt die Bandbreite maximal 5 KHz.

Regelungs- Velocity Mode und Position

Parameter Pt13D Bereich  100-2.000
art Mode

Standard 2000 Effektiv  Sofort Einheit 1%

Beschreibung

Stromverstarkung.

Parameter  PH13E Bereich  1-5.000 Regelungs- Velocity Mode und Position
art Mode

Standard 100 Effektiv  Sofort Einheit 1%

Beschreibung

Stromreglerintegralverstarkung.

Anmerkung:

Da sich die Reaktion des Geschwindigkeitsreglers @ndert, wenn der aktuelle
Stromreglerparameter angepasst wird, muss das Servo-Tuning erneut durchgefiihrt werden.

10.5.2  Auswahl der Methode zur Geschwindigkeitserkennung

Die Geschwindigkeitsanderung wird durch die Einstellung der
Geschwindigkeitserkennungsmethode gegldttet. Damit die Motorgeschwindigkeit gleichmaRiger
wird, Pt009 auf t.[ ]1[ ][] setzen (Geschwindigkeitserkennung 2 verwenden).

A Vorsicht!
Wenn die Funktion "Tuneless" aktiviert ist, kann die Methode der
Geschwindigkeitserkennung nicht verwendet werden.

Nach einer Anderung der Geschwindigkeitserkennungsmethode &ndert sich das Verhalten
des Geschwindigkeitsreglers entsprechend. Daher muss das Servo-Tuning erneut
durchgefiihrt werden.

Wird ein Linearmotor verwendet, wird die Geschwindigkeitserkennung 2 nicht unterstiitzt.

Pt009 t.L]o0[ ][] Geschwindigkeitserkennung 1 verwenden. Nach dem Tuning
(Standard) Einschalten

Geschwindigkeitserkennung 2 verwenden. (Der Linearmotor
wird nicht unterstiitzt.)

Ly
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10.5.3 P (Proportional)-Regelung

Eingabe des Proportionalregelungs-Eingangssignals (P-CON) vom Regler, um auf P-Regelung
oder PI-Regelung umzuschalten. Wenn im Velocity Mode der Geschwindigkeitsbefehl 0 ist und
die PI-Regelung fiir die Geschwindigkeitsregelung ausgewahlt wurde, kann sich der Motor
aufgrund der Integration bewegen. Um die oben beschriebene Situation zu vermeiden, muss die
PI-Regelung auf P-Regelung umgestellt werden. Mit dem Pt000 = t.[ ][ ]X[ ] und P-CON-Signal
auf P-Regelung umschalten. Das P-CON-Signal ist das Signal, mit dem zwischen P-Regelung und
PI-Regelung umgeschaltet wird.

Eingang P-CON CN6-30 (12-Signal) ON P-Steuerung (Proportionalsteuerung)

(Standard) .
OFF PI-Regelung (Proportional-Integral-Regelung)

Einstellung der Empfindlichkeit beim Umschalten zwischen P- und PI-Steuerung

Beim Umschalten zwischen P-Regelung und PI-Regelung wird mit Pt183 (Empfindlichkeit fiir
Betriebsartumschaltung (P/PI-Betrieb)) die Empfindlichkeit beim Umschalten eingestellt.
Die Einstellung von Pt183 zielt darauf ab, ein Uberschwingen beim Schalten zu vermeiden.
Je hoher der Pt183-Wert ist, desto schneller ist das Schalten.

Regelungs- Position Mode und Velocity

Parameter Pt183 Bereich  0-100 o Mode

Standard 10 Effektiv ~ Sofort Einheit =
Beschreibung

Empfindlichkeit fiir P/Pl-Umschaltung
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10.6.1  Einstellen der Servoverstarkung

Der Benutzer muss die Konfiguration und die Eigenschaften des Servoreglers genau kennen,
bevor er die Servoverstarkungen manuell einstellen kann. Wenn ein Parameter weitgehend
angepasst wird, miissen in den meisten Fallen auch andere Parameter erneut angepasst
werden. Um die Reaktion des Servoreglers zu iiberpriifen, ein Messgerat verwenden, um die
Ausgangswellenformen {iber einen Analogmonitor zu beobachten. Der Servoregler besteht aus
dem Lageregler, dem Geschwindigkeitsregler und dem Stromregler. Je weiter innen der Regler
ist, desto besser muss die Reaktion sein. Wenn dieser Grundsatz nicht befolgt wird, kann es zu
einer schlechten Reaktion oder zu Vibrationen kommen. Der Benutzer muss den Stromregler
nicht einstellen, da die Verstdrkung des Stromreglers vom Antriebsverstarker automatisch
eingestellt wird.

Abb. 10.1: Verstarkungsregelung des Antriebsverstarkers

Position control loop Velocity control loop

S D k ___________________________________

Moving commaﬂd: Velocity command i

v

Velocity mode
t

Deviation [Position loop gain
counter Kp

Current loop

I
Current Current 1
control transfer ‘ ol
I
1
I
|
il
I
I
|
I

: | Pasition loop '] Encoder

Controller Servo control loop Kp: Position loop gain (Pt102)

Kv: Velocity loop gain (Pt100)
Ti: Velocity loop integral time constant (Pt101)
T¥: First stage first torque command filter time constant (Pt401)

Das Ansprechverhalten des Antriebsverstarkers konnte durch manuelle Anpassung der
Servoverstarkungen verbessert werden. So kdnnte beispielsweise die Positionierungszeit bei
der Lageregelung kiirzer sein. In den folgenden Fallen wird ein manuelles Tuning empfohlen.

Das gewiinschte Tuningergebnis wird nicht erreicht, nachdem das automatische Tuning
durchgefiihrt wurde.

Die Servoverstarkungen miissen nach dem automatischen Tuning erhoht werden.

Der Benutzer kann das manuelle Tuning direkt von den Standardeinstellungen der Parameter
oder nach der Durchfiihrung des automatischen Tunings starten.

Vorsicht

Die Not-Aus-Vorrichtung installieren, um den Motor sofort anzuhalten, wenn Vibrationen
auftreten.

Manuelles Tuningverfahren (nur der Lage- und der Geschwindigkeitsregler konnen manuell
eingestellt werden)

Die Zeitkonstante der ersten Stufe des ersten Drehmomentbefehlsfilters (Pt401) so
einstellen, dass keine Vibrationen auftreten.

Die Verstarkung des Geschwindigkeitsreglers (Pt100) so weit wie mdglich erhdhen und die
Integralzeitkonstante des Geschwindigkeitsreglers (Pt101) in einen Bereich absenken, der
keine Vibrationen verursacht.

Schritt 1 und Schritt 2 wiederholen. Wenn Vibrationen auftreten, den gednderten Wert um 10
bis 20 % verringern.

In der Lageregelung die Verstarkung des Lagereglers (Pt102) so weit wie moglich innerhalb
des Bereichs verringern, der keine Vibrationen verursacht.

Wenn bei der Einstellung der Servoverstarkungen ein Parameter stark verstellt wird, miissen
auch andere Parameter erneut angepasst werden. Nicht weitgehend nur einen Parameter
einstellen. Den Wert jedes Mal um 5 % erhohen oder verringern, wenn ein
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verstarkungsbezogener Parameter eingestellt wird. Fiir die Einstellung der
verstarkungsbezogenen Parameter siehe unten.

Reaktion erhdhen

Verringern der Zeitkonstante der ersten Stufe des ersten Drehmomentbefehlsfilters (Pt401)
Verstarkung des Geschwindigkeitsreglers erhghen (Pt100)

Verringern der Integralzeitkonstante des Geschwindigkeitsreglers (Pt101)

Erhohen der Verstarkung des Lagereglers (Pt102)

Verringern des Ansprechverhaltens zur Vermeidung von Vibrationen und Uberschwingen
Verringern der Verstarkung des Lagereglers (Pt102)

Erhohen der Integralzeitkonstante des Geschwindigkeitsreglers (Pt101)

Verringern der Verstarkung des Geschwindigkeitsreglers (Pt100)

Erhohen der Zeitkonstante der ersten Stufe des ersten Drehmomentbefehlsfilters (Pt401)

10.6.2  Verstarkungsparameter
Verstarkung des Lagereglers

Das Verhalten des Lagereglers im Antriebsverstarker wird durch die Lagereglerverstarkung
bestimmt. Je hoher die Verstarkung des Lagereglers ist, desto besser ist das
Ansprechverhalten und desto kiirzer ist die Positionierzeit. Normalerweise darf die
Verstarkung des Lagereglers nicht zu hoch sein. Andernfalls kann das Gerét vibrieren. Um
die Verstarkung des Lagereglers zu erhohen, muss die mechanische Steifigkeit verbessert
werden.

Bei der Ausfiihrung der Mehrachsensynchronisation im Position Mode (Kreisinterpolation,
lineare Interpolation) mit dem Regler muss der Benutzer die Verstarkung des Lagereglers so
einstellen, dass sie gleich ist. Damit soll sichergestellt werden, dass die
Positionierungsreaktion und die Fehlerkonstanten jeder Achse gleich sind.

Parameter  Pt102 Bereich 10 -40.000 Zﬁgelungs- Position Mode
Standard 400 Effektiv  Sofort Einheit 0,1/s

Beschreibung

Verstarkung des Lagereglers.

Da die Verstarkung des Lagereglers bei Maschinen mit geringerer mechanischer Steifigkeit
nicht zu hoch sein darf, kann es beim Betrieb mit hoher Geschwindigkeit zu einem
Uberlaufalarm wegen einer Lageabweichung kommen. Zu diesem Zeitpunkt den Alarmwert fiir
die Uberlauflageabweichung (Pt520 oder Pt521) erhdhen, um den zuléssigen Bereich fiir die
Lageabweichung zu vergroRern.

Alarmwert fiir Uberlauflageabweichung (Pt520 oder Pt521) (Einheit einstellen: 1
Regeleinheit), siehe Abschnitt 10.2.3.

. 1- Regelungs- .
Parameter Pt520 Bereich 1073.741823  art Position Mode
Standard 5242880 Effektiv  Sofort Einheit 1 Regeleinheit

Beschreibung

Alarmwert fiir Uberlauflageabweichung (rotativer Servomotor).

. 1- Regelungs- .
Parameter  Pt521 Bereich 1073.741.823  art Position Mode
Standard 500,000 Effektiv.  Sofort Einheit 1 Regeleinheit

Beschreibung

Alarmwert fiir Uberlauflageabweichung (linearer Servomotor).
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Verstarkung des Geschwindigkeitsreglers

Pt100 definiert die Reaktion des Geschwindigkeitsreglers. Ein schlechtes
Ansprechverhalten im Geschwindigkeitsregler fiihrt zu einem schlechten Ansprechverhalten
im Lageregler. Dadurch kann es zu Uberschwingungen kommen oder die Geschwindigkeit
stabilisiert sich nur langsam. Daher innerhalb des Bereichs, der keine Vibrationen
verursacht, den Einstellwert der Geschwindigkeitsreglersverstarkung so weit wie moglich
erhohen, um eine bessere Reaktion zu erzielen.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt100 Bereich  10-20.000
Standard 400 Effektiv  Sofort Einheit 0,1 Hz
Beschreibung

Verstarkung des Geschwindigkeitsreglers.

10.6.3  Drehmomentbefehlsfilter zur Resonanzunterdriickung

Die Antriebsverstarker der Serie ED1 verfiigen iiber Verzégerungsfilter und Kerbfilter (siehe Abb.
10.2) fiir den Drehmomentbefehl zur Unterdriickung von Resonanzen. Jeder Filter arbeitet
unabhangig. Pt408 = t.[ ][ ][ ]X und t.[ ]X[ ][ ] verwenden, um den Kerbfilter zu aktivieren oder
zu deaktivieren.

Abb. 10.2: Filter fiir Drehmomentbefehle
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Anmerkung:

Die zweite Stufe des Drehmomentbefehlsfilters hat keine Funktion, wenn Pt40F = 5000
(Standard). Um die zweite Stufe des zweiten Drehmomentbefehlsfilters zu verwenden, muss
Pt40F < 5000 sein.

Filter fiir Drehmomentbefehle

Wenn die Maschine vibriert, die folgenden Parameter einstellen, um die Vibrationen zu

beseitigen.
. i Regelungs- Position Mode, Velocity
Parameter  Pt401 Bereich  1-65.535 art Mode und Torque Mode
Standard 100 Effektiv  Sofort Einheit 0,01 ms

Beschreibung

Zeitkonstante erste Stufe erster Drehmomentbefehlsfilter
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Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter  Pt40F Bereich  100-5.000
Standard 5000 Effektiv  Sofort Einheit 1Hz
Beschreibung

Frequenz zweite Stufe zweiter Drehmomentbefehlsfilter

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt410 Bereich  50- 100
Standard 50 Effektiv  Sofort Einheit 0,01
Beschreibung

Q-Wert zweite Stufe zweiter Drehmomentbefehlsfilter.

Kerbfilter

Der Kerbfilter entfernt bestimmte Vibrationsfrequenzen. Die Verstarkungskurve ist in der
nachstehenden Abbildung dargestellt. Eine Kerbe wird auf einer bestimmten Frequenz
(Kerbfrequenz) erzeugt, um den Resonanzpunkt um die Kerbfrequenz zu beseitigen oder zu
reduzieren. Um den Kerbfilter zu verwenden, miissen Kerbfilterfrequenz, Kerbfilter-Q-Wert
und Kerbfiltertiefe eingestellt werden. Der Q-Wert des Kerbfilters und die Tiefe des
Kerbfilters werden im Folgenden erlautert.

Kerbfilter Q-Wert

Der Q-Wert des Kerbfilters bestimmt die Breite der Filterfrequenz. Die Breite der Kerbe
variiert mit der Einstellung des Kerbfilter-Q-Wertes. Je hoher der Q-Wert des Kerbfilters,
desto schmaler wird die Breite der Filterfrequenz.

Q=10 Frequency[Hz] Q=07

0 /

| Bandwidth [BW]
-5
>
=
]
>
g -10
g
=]
'Q
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-20

Q-Wert und die Bandbreite des Kerbfilters sind von Bedeutung. Die Formel zur Berechnung der
Bandbreite lautet: Bandbreite (BW) = Die Frequenz des Kerbfilters (fc)/Q-Wert.

0,5 BW=fc/0,5

0,7 BW=fc/0,7

1,0 BW=fc/1
Beispiel:

Die Frequenz des Kerbfilters betragt 200. Der Q-Wert betréagt 0,5. Die Bandbreite (BW) betragt
dann etwa 400 Hz.
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Kerbfiltertiefe

Tuning

Die Kerbfiltertiefe definiert die Tiefe der Filterfrequenz. Die Tiefe der Kerbe variiert mit der
Einstellung der Kerbfiltertiefe. Wenn der Wert der Kerbfiltertiefe abnimmt, wird die Kerbe
tiefer und die Vibrationsunterdriickung wird effektiver. Bitte beachten, dass die Vibrationen
starker sein konnen, wenn der Wert zu klein gewahlt wird. d = 1,0 einstellen (z. B. Pt419 =
1000), um den Kerbfilter zu deaktivieren.

0
10

=

S 20

[

o

5

= 30

o

iy
-40
-50

Frequency [Hz] g = 1 (Disable notch filter)

d=03
d=0.1

d = 0 (Default)

Der Wert d bestimmt die Tiefe des Kerbfilters. Die Formel zur Berechnung der Tiefe lautet:

20xlog(d).

0,1
03
0,5

0,7

-00 (Der Idealwert ist negative Unendlichkeit.)

-20
-10.457
-6,02
-3.098

0 (Kerbfilter hat keine Funktion.)

Parameter fiir die Einstellung des Kerbfilters

t.LIC1r]o Den Kerbfilter der ersten Stufe deaktivieren. Sofort
(Standard)

O Den Kerbfilter der ersten Stufe aktivieren.

t.L]o[ ][] Den Kerbfilter der zweiten Stufe deaktivieren.
(Standard)

1007 Den Kerbfilter der zweiten Stufe aktivieren.

t.LIC1r]o Den Kerbfilter der dritten Stufe deaktivieren.
(Standard)

O Den Kerbfilter der dritten Stufe aktivieren.

t.[ ][]0 ] Den Kerbfilter der vierten Stufe deaktivieren.

(Standard)

O] Den Kerbfilter der vierten Stufe aktivieren.

t.L]o0[ ][] Den Kerbfilter der fiinften Stufe deaktivieren.

(Standard)

10007 Den Kerbfilter der fiinften Stufe aktivieren.
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Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter  Pt409 Bereich  50-5.000
Standard 5000 Effektiv  Sofort Einheit 1Hz
Beschreibung

Frequenz des Kerbfilters der ersten Stufe.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter  Pt40A Bereich 50 -1.000
Standard 70 Effektiv  Sofort Einheit 0,01
Beschreibung

Q-Wert des Kerbfilters der ersten Stufe.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt40B Bereich  0-1.000
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 0.001
Beschreibung

Tiefe des Kerbfilters der ersten Stufe.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter  Pt40C Bereich  50-5.000
Standard 5000 Effektiv  Sofort Einheit 1Hz
Beschreibung

Frequenz des Kerbfilters der zweiten Stufe.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter  Pt40D Bereich  50-1.000
Standard 70 Effektiv  Sofort Einheit 0,01
Beschreibung

Q-Wert des Kerbfilters der zweiten Stufe.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter  Pt40E Bereich  0-1.000
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 0.001
Beschreibung

Tiefe des Kerbfilters der zweiten Stufe.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt417 Bereich 50 -5.000
Standard 5000 Effektiv  Sofort Einheit 1Hz
Beschreibung

Frequenz des Kerbfilters der dritten Stufe.

Regelungs- Position Mode und Velocity

Parameter Pt418 Bereich 50 -1.000
art Mode

Standard 70 Effektiv  Sofort Einheit 0,01
Beschreibung

Q-Wert des Kerbfilters der dritten Stufe.
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Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt419 Bereich  0-1.000
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 0.001
Beschreibung

Tiefe des Kerbfilters der dritten Stufe.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt41A Bereich 50 -5.000
Standard 5000 Effektiv  Sofort Einheit 1Hz
Beschreibung

Frequenz des Kerbfilters der vierten Stufe.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt41B Bereich 50 -1.000
Standard 70 Effektiv  Sofort Einheit 0,01
Beschreibung

Q-Wert des Kerbfilters der vierten Stufe.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt41C Bereich  0-1.000
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 0.001
Beschreibung

Tiefe des Kerbfilters der vierten Stufe.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt41D Bereich  50-5.000
Standard 5000 Effektiv  Sofort Einheit 1Hz
Beschreibung

Frequenz des Kerbfilters der fiinften Stufe.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt41E Bereich  50-1.000
Standard 70 Effektiv  Sofort Einheit 0,01
Beschreibung

Q-Wert des Kerbfilters der fiinften Stufe.

Regelungs- Position Mode und Velocity

Parameter Pt41F Bereich  0-1.000
art Mode

Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 0.001
Beschreibung

Tiefe des Kerbfilters der fiinften Stufe.
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Anmerkung:

Der Einstellwert der Kerbfilterfrequenz (Pt409, Pt40C, Pt417, Pt41A und Pt41D) darf nicht
zu nahe am Einstellwert der Geschwindigkeitsreglerverstarkung (Pt100) liegen. Er sollte
mindestens viermal so groR sein wie der Einstellwert der
Geschwindigkeitsreglerverstarkung (Pt100). Pt103 (Tragheitsmoment) muss korrekt
eingestellt sein. Eine falsche Einstellung kann zu Vibrationen und Schaden an der
Maschine fiihren.

Die Kerbfilterfrequenz (Pt409, Pt40C, Pt417, Pt41A und Pt41D) muss eingestellt werden,
wenn der Motor stillsteht. Eine Anderung der Kerbfilterfrequenz bei laufendem Motor kann
zu Vibrationen fiihren.

10.6.4 Vibrationsunterdriickung

Die Vibrationsunterdriickungsfunktion kann niederfrequente Vibrationen (1 Hz~200 Hz)
unterdriicken, die durch Maschinenvibrationen beim Positionieren verursacht werden. Es ist
eine wirksame Losung fiir Schwingungsfrequenzen, die nicht durch Kerbfilter bewiltigt werden
konnen, und ist besonders niitzlich, wenn die Last auf einem freitragenden Trager installiert ist,
der deutliche Vibrationen verursacht. Die entsprechenden Parameter der
Vibrationsunterdriickungsfunktion werden automatisch eingestellt, wenn das automatische
Tuning durchgefiihrt wird.

A Vorsicht!

Die Vibrationsunterdriickungsfrequenz (Pt14A) und die
Vibrationsunterdriickungskompensation (Pt14B) nicht andern, wenn der Motor in
Bewegung ist, da dies zu unerwarteten Vibrationen und Fehlern fiihren kann.

Die Vibrationsunterdriickungsfunktion (Pt140=t.[ ][ JX[]) nicht aktivieren oder
deaktivieren, wenn der Motor in Bewegung ist, da dies zu unerwarteten Vibrationen und
Fehlern fiihren kann.

Die Vibrationsunterdriickungsfunktion kann verwendet werden, wenn die Tuneless-Funktion
aktiviert oder deaktiviert ist (Pt170=t.[ ][ ][ ]X).
Element, das die Leistung beeintrachtigt

Wenn die Vibrationen nach dem Anhalten des Motors fortbestehen, kann die
Vibrationsunterdriickungsfunktion die Vibrationen maglicherweise nicht erfolgreich
unterdriicken. In diesem Fall fiihren ein Autotuning durchfiihren.

Parameter fiir die Vibrationsunterdriickung

Pt140 t.L]]00] Keine Vibrationsunterdriickung durchfiihren. Sofort Tuning
(Standard)
O] Unterdriickung von Vibrationen bei bestimmten Frequenzen.
Parameter  Pt14A Bereich  10-2.000 ::etgelungs- Position Mode
Standard 800 Effektiv ~ Sofort Einheit 0,1 Hz
Beschreibung
Die Frequenz der Vibrationsunterdriickung einstellen.
Parameter Pt14B Bereich  10-1.000 Zﬁgelungs- Position Mode
Standard 500 Effektiv ~ Sofort Einheit 1%

Beschreibung

Die Kompensation der Vibrationsunterdriickung einstellen.
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O Verfahren zur Verwendung der Vibrationsunterdriickungsfunktion

Die Ermittlung der Vibrationsfrequenz und Aktivierung der Vibrationsunterdriickungsfilter
sind weiter unten beschrieben.

1 Beschleunigung, Verzogerung, Geschwindigkeit, Verweilzeit und Fahrstrecke einstellen.
Punkt-zu-Punkt-Bewegungen (P2P) durchfiihren. (Dies kann im Testlauf von Thunder
durchgefiihrt werden.)

2 In Thunder auf ‘E und dann in Scope auf @ klicken. Lagefehler (X_pos_err),
Referenzgeschwindigkeit (X_vel_ff_int) und Referenzlage (X_ref_pos) beobachten.

3 Nachdem sich der Motor mehr als dreimal zwischen P1 und P2 bewegt hat, die
Wellenformen aufzeichnen.

4 Die Kurvenform der Referenzgeschwindigkeit (X_vel_ff_int) wahrend der Verweilzeit (das
Segment, in dem der Geschwindigkeitsbefehl stoppt und startet) beobachten und die
Kurvenform des Lagefehlers (X_pos_err) vergroRern. Den Bereich auswahlen und auf das
Symbol in der Abbildung unten klicken, um ihn zu vergroRern.

“+* MEGA-FABS Motion Systems, P
|| Ele View Tools

=SE8x | W ; Fast Fourier transform (FFT)

\l?pus_sm'-
a

-18

PF ref_vel ‘ 168808
5]

5008

Right click and left click 2
on the waveform to
select the range.

FF ref_pos
5,608

1:26:3
19-7-,2011 4 6
Time (secd>
dt=0.8948 1/dt=1.11757H=

5  Auf das Symbol in der Abbildung unten klicken, um eine schnelle Fourier-Transformation
des Lagefehlers (X_pos_err) durchzufiihren.

Samples: 9,638
Neer Power 2: 16,384

" Extend to Pouer2, 229,376 steps
" Extend to Power2 by zeros, 229,376 steps
X ycly, 229,376 steps

 Direct FFT, 1,187,450 steps

Run FFT Stop Cancel
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6 Nach Abschluss der schnellen Fourier-Transformation auf das Segment der niedrigen
Frequenz zoomen.

== —1
E Zoomin ” FI 27 | N E | @ e O |

v Anp
0.9174486

I Arg 21
—188.534

’—FDB
-35.1688

Right click and
left click on the
waveform to
select the
segment of low
frequency.

EEARE]
19/7/2811 2008 1000
Frequency (Hz>

Rl i dF=283.3023Hz

7 Die maximale Amplitude beachten.

PR—— e
3¢ MEGA-FABS Motion Systems, Plot view, Ver 8.3' EE. X

|
HEEwLk =S[) | Pz g PR wEE @M e 3 ';trP

!FF fAimp —
Zalibliil Left click to move to the highest point of
[~ Arg

-13.2189 the frequency.

v DB
8.5679

1:26:3
19/7,2011 168
Frequency <Hz>

FFT pos_err
F=6.784%H=

< [l

8 Die Frequenz (in der Abbildung oben ist die Frequenz 6,7 Hz) der niederfrequenten
Vibrationen in der Vibrationsunterdriickungsfrequenz (Pt14A) einstellen.
Vibrationsunterdriickungskompensation einstellen (Pt14B). Je hoher der Wert, desto groRer
ist die Wirkung. Die Benutzer kdnnen zunachst den Standardwert zum Testen verwenden.

9 Sicherstellen, dass der Motor stillsteht, und Pt140 auf t.[ ][ ]1[ ] setzen, um die
Vibrationsunterdriickungsfunktion zu aktivieren. Uberpriifen, ob die Vibration unterdriickt
wird. Die Kurvenform aufzeichnen, um zu sehen, ob der Lagefehler abnimmt, und die
Vibrationsunterdriickungskompensation (Pt14B) einstellen. Zum Einstellen von Pt14B muss
der Motor gestoppt und die Vibrationsunterdriickungsfunktion deaktiviert sein (Pt140 =

t.JJo).
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10.6.5 Welligkeitskompensationsfunktion

Die Welligkeitskompensation dient zur Unterdriickung der Restwelligkeit bei niedrigen
Geschwindigkeiten, die durch die Magnetpole des Motors verursacht wird. Die Welligkeit bei
niedriger Geschwindigkeit ist eine niederfrequente Vibration, die mit der Geschwindigkeit
variiert.

t.[]C1[]0 Geschwindigkeitswelligkeitskompensation Nach dem Position Mode
(Standard) deaktivieren. Einschalten und Velocity
Mode

IO Geschwindigkeitswelligkeitskompensation aktivieren.

A Vorsicht!

Die Welligkeitskompensationsfunktion kann nur ausgefiihrt werden, wenn die Tuneless-

Funktion deaktiviert ist (Pt170=t.[ ][ ][ ]X).

O[] Empfindlichkeitsstufe der Welligkeitskompensation 0 (Niedrig)  Sofort
L1000 Welligkeitskompensation Empfindlichkeitsstufe 1
200107 Welligkeitskompensation Empfindlichkeitsstufe 2
30110 Welligkeitskompensation Empfindlichkeitsstufe 3
A0 Welligkeitskompensation Empfindlichkeitsstufe 4
.51 Welligkeitskompensation Empfindlichkeitsstufe 5
t6[ [ 1[] Welligkeitskompensation Empfindlichkeitsstufe 6
700000 Welligkeitskompensation Empfindlichkeitsstufe 7
.81 1[] Welligkeitskompensation Empfindlichkeitsstufe 8
90 Welligkeitskompensation Empfindlichkeitsstufe 9
LA Welligkeitskompensation Empfindlichkeitsstufe 10
B[] Welligkeitskompensation Empfindlichkeitsstufe 11
t.C] Welligkeitskompensation Empfindlichkeitsstufe 12
D] Welligkeitskompensation Empfindlichkeitsstufe 13
tECI] Welligkeitskompensation Empfindlichkeitsstufe 14
RO Welligkeitskompensation Empfindlichkeitsstufe 15 (Hoch)
Anmerkung:

Die Servoverstarkung auf einen geeigneten Wert einstellen, bevor die
Welligkeitskompensationsfunktion aktiviert wird.

Messverfahren fiir Geschwindigkeitswelligkeit

Bei der Bewegungsregelung kann die Bewegungsstabilitat in der Phase konstanter
Geschwindigkeit anhand der Geschwindigkeitswelligkeit abgeschatzt werden. Motor-

Rastmomente, Kabelkette, Luftleitung und Fiihrungsbahnreibung sind die Hauptfaktoren, die
Geschwindigkeitsschwankungen in der Phase konstanter Geschwindigkeit verursachen. Die

Geschwindigkeitswelligkeit wird in der Regel fiir Abtast- oder Detektionsmaschinen

verwendet, die eine hohe Stabilitat in der Phase konstanter Geschwindigkeit erfordern. Die

Gleichung fiir die Geschwindigkeitswelligkeit lautet:

Vmax - Vmin % 100%

Vave rage

Geschwindigkeitswelligkeit (ripA) =

In der Gleichung steht Vayerage fiir die Durchschnittsgeschwindigkeit, Vimax fiir die maximale

Geschwindigkeit in der Phase konstanter Geschwindigkeit und Vmin fiir die minimale
Geschwindigkeit in der Phase konstanter Geschwindigkeit.

Einrichtung

Einrichtung
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Die Schritte zur Messung der Geschwindigkeitswelligkeit sind im Folgenden dargestellt.

1 Auf das Symbol "Open Test Run" @I in der Symbolleiste klicken, um das Fenster "Test Run"
zu 6ffnen. Nach Einstellung der Bewegungsparameter (z. B. Zielgeschwindigkeit,
Beschleunigungszeit, Verzogerungszeit) auf Enable klicken, um den Motor zu aktivieren.

2 P1und P2 einstellen, um einen Punkt-zu-Punkt-Test (P2P) durchzufiihren, oder Distance
einstellen, um einen relativen Bewegungstest durchzufiihren. Auf diese Weise bewegt sich
der Motor zwischen den zu priifenden Verfahrwegen hin und her.

Test Run
Position mode  Velocity mode

Motion Parameters: Targel velocly P533

Moving & settling time

Relative Move

32,768

3 Auf das Symbol "Scope 6ffnen” ﬂ in der Symbolleiste klicken, um das Fenster "Scope" zu
offnen. Den Uberwachungspunkt auf 7 - Motor velocity setzen.

A mi=lsl=] -

4 Auf £| klicken, um das Fenster "Real-time data collection" zu 6ffnen.

5 Auf Start (F5) klicken, um mit der Datenerfassung zu beginnen.
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6 Nachdem sich der Motor zwei- oder dreimal hin und her bewegt hat, auf Stop klicken, um die
Datenerfassung zu beenden, und auf Graph klicken, um das Fenster "Plot view" zu 6ffnen.

(a Real-time data collection 2.185 - x

File Tools Sessions

7 Im Fenster "Plot view" eine blaue durchgezogene Linie (mit der linken Maustaste) und eine
blaue gestrichelte Linie (mit der rechten Maustaste) ansehen, um die zu beobachtende
Phase mit konstanter Geschwindigkeit einzugrenzen.

8 Auf "Zoom the area between cursors” It klicken, um die eingerahmte Wellenform zu
vergroBern.

Left-click Right-click

1INOV2020 07:55:18 o 05 1 5 2 25 3 s 4
Time (sec)
dt=—8.64125 1/dt=1.55945Hz dSanp: -5138

Range: 035017 @=35018 Total=35018 A
T Mega-Fabs Plot view 9.13 — [u] X
Fle View Tools Plats
EEEEEEE N PR
7 X vel_fof
9.75

105

10.

10.2

10 il

9.8

95

[
13Novi2020 075518 13 14 15 15 17 18

Time (sec)

Range: 9848..14978 d=5131 Total=35018 [ p
< >

9  Auf "Statistics table” klicken, um das Fenster "Plot statistics" zu 6ffnen. ripA, ermitteln, das
dem Parameter X_vel_fbf entspricht, um die Geschwindigkeitswelligkeit (%) zu erhalten.
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FE Plot statistics - X
J X_vel_fbf

Type:

Maximum: 10.75

Maximum at sample; 1

Minirmum: 925
Minimum at sample:
Average: 999932
p2p = max-min; 1.5
TipA=p2p/Average: 15.001% |
rms (sigmaj): 0.285464
Ripple=rms/Average: |285483%

Range: 9548...14978, delta=5131, total 35018
Ts=0.000125

10.6.6  Reibungskompensationsfunktion

Die Reibungskompensationsfunktion wird verwendet, um Schwankungen der viskosen Reibung
und regelméaRige Lastschwankungen zu kompensieren.

Pt408 O[] Reibungskompensationsfunktion deaktivieren. Sofort Position Mode Einrichtung
(Standard) und Velocity
Mode

L1000 Reibungskompensationsfunktion aktivieren.

A\ vorsicht!
Die Reibungskompensationsfunktion kann nur ausgefiihrt werden, wenn die Tuneless-

Funktion deaktiviert ist (Pt170 = t.[ ][ ][ ]X).

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt121 Bereich  1-1.000
Standard 30 Effektiv  Sofort Einheit 1%
Beschreibung

Verstarkung der Reibungskompensation.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt122 Bereich  1-1.000
Standard 30 Effektiv  Sofort Einheit 1%
Beschreibung

Zweite Verstarkung der Reibungskompensation.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter  P1126 Bereich  0-10.000
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit Umdrehungen pro Minute
Beschreibung

Totzone des Geschwindigkeitsbefehls fiir die Reibungskompensation (rotierender Servomotor).

Regelungs- Position Mode und Velocity

Parameter  Pt127 Bereich  0-10.000
art Mode

Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit mm/s
Beschreibung

Totzone des Geschwindigkeitsbefehls fiir die Reibungskompensation (linearer Servomotor).
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10.6.7 Filter fiir Geschwindigkeitsfeedback

Wenn ein Motor mit einem Geber mit geringerer Auflosung ausgestattet ist, kann das
Hochfrequenzverhalten des Antriebsverstarkers zu hochfrequenten Gerduschen fiihren. Der
Benutzer kann den Geschwindigkeitsfeedbackfilter verwenden, um das Rauschen wahrend des
Betriebs zu dampfen.

Dieser Filter wird normalerweise verwendet, wenn die Auflosung des Linearmotor-Lesegerats
mehr als 0,5 pm/count betrégt.

0,5 10

1 15

5 30

Parameter Pt308 Bereich  0-65.535 zﬁgelungs- Position Mode
Standard 1 Effektiv  Sofort Einheit 0,01 ms

Beschreibung

Zeitkonstante des Geschwindigkeitsfeedbackfilters.

10.7.1  Vorsteuerung

Die Vorsteuerung wird verwendet, um die Lageabweichung bei Bewegungen mit konstanter
Geschwindigkeit in der Lageregelung zu verringern.

Bei der Ausfiihrung der Mehrachsensynchronisation im Position Mode mit dem Regler
(Kreisinterpolation, lineare Interpolation) muss der Benutzer die Verstarkung des Lagereglers so
einstellen, dass sie diesem entspricht.

Abb. 10.3: Regelung von Vorsteuerungsbefehlen

Pt109 Pt10A

Differentiation |—| Feedforward gain HFeedforward filter time constant

Pulse position command |

B0 l Position loop gian (Kp)
TFeedback pulse

Parameter Pt109 Bereich  0-100 ::etgelungs- Position Mode
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 1%
Beschreibung
Vorsteuerung.
Parameter Pt10A Bereich  0-6.400 ::etgelungs- Position Mode
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 0,01 ms

Beschreibung

Zeitkonstante des Vorsteuerungsfilters.
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Anmerkung:

Wenn die Vorsteuerung zu groB ist, kann die Maschine vibrieren. Der Einstellwert der
Vorsteuerung muss unter 80 % liegen.

10.7.2 Drehmomentvorsteuerung und Geschwindigkeitsvorsteuerung

Drehmomentvorsteuerung und Geschwindigkeitsvorsteuerung kénnen die Einschwingzeit
verkiirzen. Drehmomentvorsteuerung und Geschwindigkeitsvorsteuerung werden eingestellt,
nachdem der Regler den Lagebefehl differenziert hat.

Drehmomentvorsteuerung

Die Drehmomentvorsteuerung kann im Velocity Mode und im Position Mode verwendet
werden. Der Drehmomentvorsteuerbefehl wird vom Regler mit dem Geschwindigkeitshefehl
eingegeben. Der Geschwindigkeitsbefehl (V-REF) wird iiber CN6-14 und CN6-15 eingegeben.
Der Befehl fiir die Drehmomentvorsteuerung (T-REF) wird iiber CN6-16 und CN6-17
eingegeben.

Geschwindigkeitsvorsteuerung

Die Geschwindigkeitsvorsteuerung kann nur im Position Mode verwendet werden. Der
Geschwindigkeitsvorsteuerungsbefehl wird vom Regler mit dem Lagebefehl eingegeben.
Der Befehl fiir die Geschwindigkeitsvorsteuerung (V-REF) wird {iber CN6-14 und CN6-15
eingegeben.

Einstellung der dazugehdrigen Parameter

Die Drehmomentvorsteuerung wird durch die Auswahl der Drehmomentregelung (unter
Verwendung des T-REF-Signals) (Pt002 = t. [ ][ ][ ]X), die Eingangsverstarkung des
Drehmomentbefehls (Pt400) und die T-REF-Filterzeitkonstante eingestellt. In der
Standardeinstellung ist Pt400 auf 30 eingestellt. Wenn also die Drehmomentvorsteuerung
auf 3 V eingestellt ist, betrdgt sie 100 % des Drehmoments (Nenndrehmoment).

t.LIC1r]o Kein T-REF-Signal verwenden. Nach dem Einrichtung
(Standard) Einschalten
OO T-REF-Signal als externe Drehmomentgrenze verwenden.
t0[]2 Das T-REF-Signal als Eingang fiir die Drehmomentvorsteuerung
verwenden.
038 Wenn das P-CL- oder N-CL-Signal eingeschaltet ist, wird das T-

REF-Signal als externer Drehmoment-Grenzeingang verwendet.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter  Pt400 Bereich  10-100
Standard 30 Effektiv  Sofort Einheit 0,1 V/Bemessungsmoment
Beschreibung

Eingangsverstarkung des Drehmomentbefehls.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter  Pt415 Bereich  0-65.535
Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit 0,01 ms
Beschreibung

Zeitkonstante des T-REF-Filters.

Regelungs- Position Mode und Velocity

Parameter Pt426 Bereich  0-500
art Mode

Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 0,25 ms
Beschreibung

Durchschnittliche Bewegungszeit der Drehmomentvorsteuerung

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA Seite 246 von 388



Benutzerhandbuch Tuning

Anmerkung:
Wenn der Drehmomentvorsteuerungsbefehl zu groR eingestellt ist, kann es zu
Uberschwingern kommen. Die Reaktion beim Tuning beobachten.
Dies nicht verwenden, wenn das Drehmoment mit einem analogen Befehl begrenzt wird.

Geschwindigkeitsvorsteuerung

Die Geschwindigkeitsvorsteuerung wird {iber die Auswahl der Lageregelung (Pt207 =
t.[J[JX[]]) und die Eingangsverstarkung des Geschwindigkeitsbefehls (Pt300) eingestellt.
In der Standardeinstellung ist Pt300 auf 600 eingestellt. Wenn also die
Geschwindigkeitsvorsteuerung auf + 6 V eingestellt ist, entspricht dies der
Nenngeschwindigkeit.

Pt207 t.[ ][]0 ] ) ) Nach dem Einrichtung
(Standard) Kein V-REF-Signal verwenden. Einschalten
Das V-REF-Signal als Geschwindigkeitsvorsteuerung
Lo verwenden.
. i Regelungs- Position Mode, Velocity
Parameter Pt300 Bereich 150 -3.000 art Mode und Torque Mode
Standard 600 Effektiv  Sofort Einheit 0,01 V/Nenngeschwindigkeit

Beschreibung

Eingangsverstarkung des Geschwindigkeitsbefehls.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt307 Bereich  0-65.535
Standard 40 Effektiv  Sofort Einheit 0,01 ms
Beschreibung

Zeitkonstante des Geschwindigkeitsbefehlsfilters.

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter Pt30C Bereich  0-500
Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit 0,25 ms
Beschreibung

Durchschnittliche Bewegungszeit der Geschwindigkeitsvorsteuerung.

Anmerkung:

Wenn der Geschwindigkeitsvorsteuerungshefehl zu groR eingestellt ist, kann es zu
Uberschwingern kommen. Die Reaktion beim Tuning beobachten.

10.7.3  Positionsintegration

Die Integrationsfunktion fiir den Lageregler mit Pt11F (Positionsintegralzeitkonstante)

einstellen.
Parameter Pt11F Bereich  1-50.000 :ﬁgelungs- Position Mode
Standard 1 Effektiv  Sofort Einheit 0,1 ms

Beschreibung

Positionsintegralzeitkonstante.
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10.7.4  Auswahl der P/PI-Betriebsart-Umschaltung

Die Umschaltung zwischen P- und PI-Betrieb dient der automatischen Umschaltung zwischen P-
Regelung und PI-Regelung unter verschiedenen Betriebsbedingungen. Die Schaltbedingung und
deren Pegel iiber Parameter einstellen, um das Uberschwingen beim Beschleunigen und
Verzogern zu unterdriicken und die Einschwingzeit zu verkiirzen.

= =
<] Overshoot o
O S
ol ij_,- U Actual motion of motor & ,
O 4 \\ O 7 \\
[} ,/ \ o, ,/ N
= y Command ) / = p \
,I L \\\ . ’/ \\\ -
Y . Time Time
il )
Overshoot—— o
Settling time Settling time
Schaltbedingung durch Pt10B = t.[ ][ ][ ]X (Auswahl der Betriebsartumschaltung (P/PI-
Betriebsart).
Pt10B t.[][ ][]0 Den internen Drehmomentbefehl als Pt10C Sofort Einrichtung
(Standard) Schaltbedingung fiir die Betriebsartumschaltung
verwenden.
OO Den Geschwindigkeitsbefehl als Pt10D Pt181
Schaltbedingung fiir die Betriebsartumschaltung
verwenden.
.02 Den Beschleunigungsbefehl als Schaltbedingung Pt10E Pt182

fiir die Betriebsartumschaltung verwenden.

.03 Die Lageabweichung als Schaltbedingung fiir die Pt10F
Betriebsartumschaltung verwenden.

04 Nicht die Betriebsartumschaltfunktion K.A
verwenden.
Parameter zur Einstellung von Schaltbedingungspegel und Empfindlichkeit
Einstellen der Empfindlichkeit fiir die P/PI-Betriebsart-Umschaltung

Bei Verwendung der P/PI-Betriebsart-Umschaltfunktion, die Umschaltempfindlichkeit mit
Pt183 einstellen (Empfindlichkeit fiir die Betriebsartumschaltung (P/PI-Betriebsart)). Je
hoher der Einstellwert ist, desto schneller wird umgeschaltet.

Regelungs- Position Mode und Velocity

Parameter Pt183 Bereich  0-100 o Mode

Standard 10 Effektiv  Sofort Einheit

Beschreibung

Empfindlichkeit fiir die Betriebsartumschaltung (P/PI-Betriebsart)
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Rotativer Servomotor

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt10C Bereich  0-800
Standard 200 Effektiv  Sofort Einheit 1 % Nenndrehmoment
Beschreibung

P/PI-Betriebsart-Umschaltung einstellen (Drehmomentbefehl).

Anmerkung:

Wenn der Sollwert von Pt10C zu klein ist, kann es vorkommen, dass die P-Regelung mit einem
vorhandenen Positionsfehler weiterlduft. Dies fiihrt dazu, dass der Positionsfehler mit dem
Integrationsprozess nicht allmahlich kleiner wird.

Regelungs- Position Mode und Velocity

Parameter Pt10D Bereich  0-10.000
art Mode

Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 1 U/min
Beschreibung

P/PI-Betriebsart-Umschaltung einstellen (Geschwindigkeitsbefehl).

Regelungs- Position Mode und Velocity

Parameter  Pt10E Bereich  0-30.000

art Mode
Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 U/min/s
Beschreibung
P/PI-Betriebsart-Umschaltung (Beschleunigung) einstellen.
Parameter  Pt10F Bereich  0-10.000 Zﬁgelungs- Position Mode
Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 Regeleinheit

Beschreibung

P/PI-Betriebsart-Umschaltung einstellen (Lageabweichung).

Linearer Servomotor

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt10C Bereich  0-800
Standard 200 Effektiv  Sofort Einheit 1 % Nenndrehmoment
Beschreibung

P/PI-Betriebsart-Umschaltung einstellen (Erzwingenbefehl).

Anmerkung:

Wenn der Sollwert von Pt10C zu klein ist, kann es vorkommen, dass die P-Regelung mit einem
vorhandenen Positionsfehler weiterlduft. Dies fiihrt dazu, dass der Positionsfehler mit dem
Integrationsprozess nicht allmahlich kleiner wird.

Regelungs- Position Mode und Velocity

Parameter Pt181 Bereich  0-10.000
art Mode

Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 mm/s
Beschreibung

Betriebsartumschaltung einstellen (Geschwindigkeitsbefehl).
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Parameter  Pt182 Bereich  0-30.000 Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 mm/s?

Beschreibung

Betriebsartumschaltung einstellen (Beschleunigung).

Parameter  Pt10F Bereich  0-10.000 zﬁgelungs- Position Mode

Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit 1 Regeleinheit

Beschreibung

P/PI-Betriebsart-Umschaltung einstellen (Lageabweichung).

Antriebsverstarker der Serie ED1

Drehmomentbefehl als P/PI-Betriebsart-Umschaltbedingung verwenden (Standard)

Wenn der Drehmomentbefehl das im Drehmoment/Kraft-Sollwert fiir die
Betriebsartumschaltung (P/PI-Betrieb) (Pt10C) eingestellte Drehmoment iiberschreitet, wird
der Geschwindigkeitsregler auf P-Regelung umgeschaltet. In der Standardeinstellung ist der
Drehmomentbefehlswert auf 200 % eingestellt.

<

& Velocity command Motor velocity

Q N

Q. ,

ZF

Time
+ Pt10C KTorque command
Torque command 0 ——
pioc \J
Pl | P | Pl contral | P | Pl contral

Geschwindigkeitsbefehl als P/PI-Betriebsart-Umschaltbedingung verwenden
Rotativer Servomotor

Uberschreitet der Geschwindigkeitssollwert die im Geschwindigkeitssollwert fiir die
Betriebsartumschaltung (P/PI-Betrieb) (Pt10D) eingestellte Geschwindigkeit, wird der
Geschwindigkeitsregler auf P-Regelung umgeschaltet.

g Velocity command
g \ Motor velocity
=3 =
Pt181 (----f---------- -
i Time
Pl ‘ P control Pl control

Linearer Servomotor

Uberschreitet der Geschwindigkeitssollwert die im Geschwindigkeitssollwert fiir die
Betriebsartumschaltung (P/PI-Betrieb) (Pt181) eingestellte Geschwindigkeit, wird der
Geschwindigkeitsregler auf P-Regelung umgeschaltet.

§ Velocity command
g \ Motor velocity
Z =
Pt181 F---=ffr-mmmmmmmmm e e
f Time
Pl ‘ P control | Pl control

Beschleunigung als P/PI-Betriebsart-Umschaltbedingung verwenden
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Rotativer Servomotor

Wenn die Beschleunigung die im Beschleunigungsbefehl fiir die Betriebsartumschaltung
(P/PI-Betrieb) (Pt10E) eingestellte Beschleunigung iiberschreitet, wird der
Geschwindigkeitsregler auf P-Regelung umgeschaltet.

Velocity command

|

~. Motorvelocity
W\ &
\

Auooep,

g .
; A

Time

+Pt1I0E --f - Motor acceleration
Acceleration 0 : ;
- PH10E |-~ -ﬂ:—-——-—-——-—U

Pl control [ P ] Pl control

Linearer Servomotor

Wenn die Beschleunigung die im Beschleunigungsbefehl fiir die Betriebsartumschaltung
(P/PI-Betrieb) (Pt182) eingestellte Beschleunigung iiberschreitet, wird der
Geschwindigkeitsregler auf P-Regelung umgeschaltet.

Velocity command
l.l tfy, . Motor velocity
K y &

’ A
’ v

STETEN

Time

+PH182 --f- Motor acceleration

Acceleration 0

-Pt182 |-~

PI control PI control

Lageabweichung als P/PI-Betriebsart-Umschaltbedingung verwenden

Wenn die Lageabweichung den in Lageabweichung fiir Betriebsartumschaltung (P/PI-
Betrieb) (Pt10F) eingestellten Wert iiberschreitet, wird der Geschwindigkeitsregler auf P-
Regelung umgeschaltet. Diese Einstellung kann nur im Position Mode verwendet werden.

S Veloci d
% © oc{ comman Motor velocity
(2]
3 ’
§ Time
5
3
o
2
Z
=
3
Pt10F [----—ff---=-===-=-couu-- \
Pl \ P control | Pl control

10.7.5 Verstarkungsumschaltung

Die Verstarkungsumschaltfunktion verfiigt liber zwei Umschaltmodi: manuelle
Verstarkungsumschaltung und automatische Verstarkungsumschaltung. Bei der manuellen
Verstarkungsumschaltung wird die Verstarkung durch ein externes Eingangssignal ausgewahit.
Bei der automatischen Verstarkungsumschaltung wird die Verstarkung automatisch
entsprechend der eingestellten Bedingung gedndert. Wenn die Verstarkungsumschaltfunktion
verwendet wird, kann die Verstarkung wahrend der Positionierung erhdht werden, um die
Einschwingzeit zu verkiirzen, und sie kann verringert werden, wenn der Motor anhlt, um
Vibrationen zu unterdriicken.
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Pt139

Erste
Verstarkung

Zweite
Verstarkung

Eingang

Pt139

Benutzerhandbuch

tQjggo

(Standard)

tgan2

Anmerkung:
T.ERRT[][][]1 ist reserviert (Nicht dandern.).

Verstarkung des
Geschwindigkeits-
reglers (Pt100)

Zweite
Geschwindigkeits-
reglerverstarkung
(Pt104)

G-SEL

tgog2

Integralzeit-
konstante des
Geschwindigkeits-
reglers (Pt101)

Zweite
Integralzeit-
konstante des
Geschwindigkeits-
reglers (Pt105)

Verstarkung
des
Lagereglers
(Pt102)

Zweite
Verstarkung
des
Lagereglers
(Pt106)

Benutzerdefiniert

Bedingung A ist erfillt.

Bedingung A ist nicht

erfillt.

Antriebsverstarker der Serie ED1

Manuelle Verstarkungsumschaltung

Zeitkonstante
der ersten
Stufe des
ersten
Drehmoment-
befehlsfilters
(Pt401)

Zeitkonstante
der zweiten
Stufe des
ersten
Drehmoment-
befehlsfilters
(Pt412)

Manuelle Verstarkungsumschaltung
Zur manuellen Verstarkungsumschaltung ein externes Eingangssignal (G-SEL) verwenden,
um zwischen der ersten und zweiten Verstarkung umzuschalten.

ON
OFF

Automatische Verstarkungsumschaltung

Erste Verstarkung —
Zweite Verstarkung

Zweite Verstarkung —
Erste Verstarkung

Automatische Verstarkungsumschaltung

Kombinationen von Verstarkungsumschaltungen

Geschwindig-
keitsvorsteuerung
(Pt109)

Zwete
Geschwindig-
keitsvorsteuerung
(Pt110)

Sofort

Verstarkung des

Geschwindigkeits-

reglers in einem
Gantry-
Regelungssystem
(Pt190)

Verstarkung des
zweiten

Geschwindigkeits-

reglers in einem
Gantry-
Regelungssystem
(Pt194)

Tuning

Tuning

Integralzeit-
konstante des

Geschwindigkeits-

reglers in einem

Gantry-Regelungs-

System (Pt191)

Integralzeit-
konstante des
zZweiten

Geschwindigkeits-

reglers in einem

Gantry-Regelungs-

System (Pt195)

Auf zweite Verstarkung umschalten.

Auf erste Verstarkung umschalten.

ED1-01-4-DE-2403-MA

Wartezeit 1 (Pt135)

Wartezeit 2 (Pt136)

Verstarkung des
Lagereglers in
einem Gantry-
Regelungssystem
(Pt192)

Verstarkung des
zweiten
Lagereglers in
einem Gantry-
Regelungssystem
(Pt196)

Schaltzeit 1 (Pt131)

Schaltzeit 2 (Pt132)
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Die Schaltbedingung A der automatischen Verstarkungsumschaltung kann in
Pt139=t.[ ][ ]X[] eingestellt werden.

.o
(Standard)

SREUE

Das Signal fiir den Abschluss der Positionierung
(COIN) ist eingeschaltet.

Das Ausgangssignal fiir den Abschluss der

Positionierung (COIN) ist OFF.

0020

0030

0040

Das Signal ,Positioning near output’ (NEAR) ist ON.

Das Signal ,Positioning near output’ (NEAR) ist OFF.

Der Ausgang des Lagebefehlsfilters stoppt die

Ausgabe und der Eingangsimpulsbefehl ist OFF.

050

First gain
Pt100
Pt101
Pt102
Pt121
Pt401

Condition A
is satisfied.

Lageeingangs-Impulsbefehl ist ON.

Bei der ersten Sofort

Verstarkung behoben.

Behoben bei der
zweiten Verstarkung.

Bei der ersten
Verstarkung behoben.

Behoben bei der
zweiten Verstarkung.

Bei der ersten
Verstarkung behoben.

Behoben bei der
zweiten Verstarkung.

Waiting time 1 Pt135
Switching time 1 Pt131

Waiting time 2 Pt136
Switching time 2 Pt132

Das Verhaltnis zwischen Wartezeit und Schaltzeit

Condition A
is not satisfied.

Second gain
Pt104
Pt105
Pt106
Pt122
Pt412

Zum Beispiel die automatische Verstarkungsumschaltung verwenden und die
Schaltbedingung A so einstellen, dass das Ausgangssignal fiir den Abschluss der
Positionierung (COIN) auf ON steht. Nachdem die Schaltbedingung A erfiillt ist, wird die
Verstarkung von der Lagereglerverstarkung (Pt102) auf die zweite Lagereglerverstarkung
(Pt106) umgeschaltet. Siehe dazu die nachstehende Abbildung. Nach dem Einschalten des

Ausgangssignals (COIN) und dem Ablauf der Wartezeit (Pt135) wird die Verstarkung

innerhalb der Schaltzeit (Pt131) linear von Pt102 auf Pt106 gedndert.

Pt102
Position loop gain

Waiting time Switching time
Pt135 ’ Pt131

COIN

Pt106
Second position
loop gain

Switching condition A is satisfied.

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA

Tuning

Tuning
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Dazugehdrige Parameter

Regelungs- Position Mode und Velocity

Parameter Pt100 Bereich  10-20.000
art Mode

Standard 400 Effektiv  Sofort Einheit 0,1 Hz
Beschreibung

Verstarkung des Geschwindigkeitsreglers.

Regelungs- Position Mode und Velocity

Parameter Pt101 Bereich  15-51.200

art Mode
Standard 2000 Effektiv  Sofort Einheit 0,01 ms
Beschreibung
Integralzeitkonstante des Geschwindigkeitsreglers
Parameter  Pt102 Bereich  10- 40.000 Eﬁge'“”gs' Position Mode
Standard 400 Effektiv  Sofort Einheit 0,1/s
Beschreibung
Verstarkung des Lagereglers.
Parameter Pt109 Bereich  0-100 ::etgelungs- Position Mode
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 1%

Beschreibung

Vorsteuerung.

Parameter  Pt190 Bereich  10-20.000 BN Position Mode und Velocity
sart Mode

Standard 400 Effektiv  Sofort Einheit 0,1 Hz

Beschreibung

Verstarkung des Geschwindigkeitsreglers in einem Gantry-Regelungssystem.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt191 Bereich  15-51.200
Standard 2000 Effektiv  Sofort Einheit 0,01 ms
Beschreibung

Integralzeitkonstante des Geschwindigkeitsreglers in einem Gantry-Regelungssystem.

Parameter Pt192 Bereich 10 -40.000 zﬁge'“"gs' Position Mode
Standard 400 Effektiv.  Sofort Einheit 0,1/s

Beschreibung
Verstarkung des Lagereglers in einem Gantry-Regelungssystem.

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter  Pt401 Bereich  1-65.535 art Mode und Torque Mode

Standard 100 Effektiv  Sofort Einheit 0,01 ms
Beschreibung

Zeitkonstante erste Stufe erster Drehmomentbefehlsfilter
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Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt104 Bereich  10-20.000
Standard 400 Effektiv  Sofort Einheit 0,1 Hz
Beschreibung

Verstarkung des zweiten Geschwindigkeitsreglers.

Parameter  Pt105 Bereich  15-51.200 Regelungs- Position Mode und Velocity

art Mode
Standard 2,000 Effektiv  Sofort Einheit 0,01 ms
Beschreibung
Zweite Integralzeitkonstante des Geschwindigkeitsreglers.
Parameter  Pt106 Bereich  10- 40.000 Eﬁge'“”gs' Position Mode
Standard 400 Effektiv  Sofort Einheit 0,1/s
Beschreibung
Zweite Verstarkung des Lagerreglers.
Parameter Pt110 Bereich  0-100 ::etgelungs- Position Mode
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 1%

Beschreibung

Zweite Vorsteuerung.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt194 Bereich  10-20.000
Standard 400 Effektiv  Sofort Einheit 0,1 Hz
Beschreibung

Verstarkung des zweiten Geschwindigkeitsreglers in einem Gantry-Regelungssystem.

Regelungs- Position Mode und Velocity
art Mode

Parameter Pt195 Bereich  15-51.200
Standard 2000 Effektiv  Sofort Einheit 0,01 ms
Beschreibung

Integralzeitkonstante des zweiten Geschwindigkeitsreglers in einem Gantry-Regelungssystem.

Parameter  Pt196 Bereich 10 -40.000 zﬁge'“"gs' Position Mode
Standard 400 Effektiv.  Sofort Einheit 0,1/s

Beschreibung
Verstarkung des zweiten Lagereglers in einem Gantry-Regelungssystem.

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter Pt412 Bereich  1-65.535 art Mode und Torque Mode

Standard 100 Effektiv  Sofort Einheit 0,01 ms
Beschreibung

Zeitkonstante des Filters fiir den zweiten Drehmomentbefehl der ersten Stufe.
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Zugehorige Parameter der automatischen Verstarkungsumschaltung

Parameter Pt131 Bereich  0-65.535 Zﬁgelungs- Position Mode
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 1ms
Beschreibung
Verstarkungsumschaltzeit 1.
Parameter  Pt132 Bereich  0-65.535 zﬁgelungs- Position Mode
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 1ms
Beschreibung
Verstarkungsumschaltzeit 2.
Parameter Pt135 Bereich  0-65.535 :ﬁgelungs- Position Mode
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 1ms
Beschreibung
Verstarkung Umschaltwartezeit 1.
Parameter Pt136 Bereich  0-65.535 ::etgelungs- Position Mode
Standard 0 Effektiv  Sofort Einheit 1ms
Beschreibung
Verstarkung Umschaltwartezeit 2.
Einstellung des analogen Monitorsignals
Pt006 t.[][]oB Analoger Monitor 1V Die erste Verstarkung ist ~ Sofort Einrichtung
1 wirksam.
Signalauswahl . . .. .
2V Die zweite Verstarkung ist
wirksam.
Pt007 t.[][]oB Analoger Monitor 1V Die erste Verstarkung ist
2 wirksam.
Signalauswahl . . R .
2V Die zweite Verstarkung ist
wirksam.

10.7.6  Verstarkungsmultiplikator

Diese Funktion wird hauptsachlich verwendet, um die Ausgangsservoverstarkung jedes
Bewegungsabschnitts iiber eine Zeittabelle fiir den Verstarkungsmultiplikator einzustellen. Auf
diese Weise konnen die Anforderungen an die Servoverstarkung der einzelnen
Bewegungsabschnitte (Bewegung, Einschwingen, In-Position) erfiillt werden. Der Benutzer kann
die Skala der Verstarkung im Bewegungsabschnitt mit dem Parameter einstellen, um die
Einschwingzeit zu verkiirzen und Vibrationen zu unterdriicken.

Zeittabelle fiir Verstarkungsmultiplikator

Eine Bewegung kann grob in drei Abschnitte unterteilt werden (siehe Abschnitt 8.4.4):

- Bewegungsabschnitt: Vom Beginn der Wegplanung bis zum Ende der Wegplanung.
- Einschwingabschnitt: Vom Ende der Wegplanung bis zum Abschnitt In-Position.

- Abschnitt In-Position: Ausgabe eines In-Position-Signals.
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Velocity
r Time
Pt13A : Pt13B Pt13C
Moving Settling In-position
Anpassungsmethode

Die drei Abschnitte, die durch die Zeittabelle fiir den Verstarkungsmultiplikator unterteilt
sind, entsprechen drei Parametern, dem Verstarkungsmultiplikator fiir den
Bewegungsabschnitt (Pt13A), dem Verstarkungsmultiplikator fiir den Einschwingabschnitt:
(Pt13B) und dem Verstarkungsmultiplikator fiir den In-Position-Abschnitt (Pt13C). Die
Parameteranpassung ist die Skala der Gesamtverstarkung, und die Voreinstellung ist 100 %.
Die Parameter auf der Grundlage der Zeittabelle fiir den Verstarkungsmultiplikator
anpassen, um die Anforderungen der einzelnen Bewegungsabschnitte zu erfiillen. Wird
beispielsweise der Verstarkungsmultiplikator fiir den Bewegungsabschnitt (Pt13A) auf 200
eingestellt, ist die im Bewegungsabschnitt aktivierte Servoverstarkung doppelt so groRl wie

die Gesamtverstdrkung.

Dazugehdrige Parameter

Parameter Pt13A Bereich  1-1.000

Standard 100 Effektiv ~ Sofort
Beschreibung

Verstarkungsmultiplikator fiir den Bewegungsabschnitt.

Parameter Pt13B Bereich  1-1.000

Standard 100 Effektiv ~ Sofort
Beschreibung

Verstarkungsmultiplikator fiir den Einschwingabschnitt.

Parameter Pt13C Bereich  1-1.000

Standard 100 Effektiv ~ Sofort

Beschreibung

Regelungs-
art

Einheit

Regelungs-
art

Einheit

Regelungs-
art

Einheit

Verstarkungsmultiplikator fiir den fiir den In-Position-Abschnitt.

Anmerkung:

Position Mode

1%

Position Mode

1%

Position Mode

1%

Nach dem Autotuning werden die Standard-Verstarkungsmultiplikatorparameter alle auf 100

(Standardwert) eingestellt.
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10.7.7  Regelung der Feldschwachung

Muss der Motor schneller als die Nenndrehzahl laufen, kann die Feldschwachungsregelung
aktiviert werden, um die Motorgeschwindigkeit zu erhohen.

Output torque
A

Disable field-weakening control

--------- Enable field-weakening control

Rated torque

» Motor velocity

Rated velocity

Pt0OD t.[][]0[] Die Feldschwachungsregelung deaktivieren ~ Nach dem Einrichtung
Einschalten
O] Die Feldschwachungsregelung aktivieren

Antwort der Regelung der Feldschwiachung

Regelungs- Position Mode, Velocity
art Mode und Torque Mode

Parameter  Pt4A0 Bereich  1-100
Standard 10 Effektiv ~ Sofort Einheit 1%
Beschreibung

Verstarkungsverhaltnis fiir die Feldschwachungsregelung.

Anmerkung:

Dieser Parameter ist hauptsachlich fiir das Beschleunigungs- und Abbremsverhalten wahrend
der Feldschwachungsregelung gedacht. Je hoher der Wert, desto schneller die Reaktion. Im
Allgemeinen ist es nicht notwendig, diesen Parameter einzustellen.

Auslastung der Feldschwachungsregelung

Regelungs- Position Mode, Velocity

Parameter Pt4A1 Bereich  85-100 art Mode und Torque Mode

Standard 85 Effektiv  Sofort Einheit 1%

Beschreibung

Verhltnis des Spannungsausnutzungsgrads bei der Feldschwachungsregelung.

Anmerkung:

Mit diesem Parameter wird hauptsachlich die Ausgangsspannung des Antriebsverstarkers
eingestellt, die in die Feldschwachungsregelung eingeht. Je groRer der Wert ist, desto groRer
ist die vom Antriebsverstarker ausgegebene Spannung und desto naher ist sie an der
Nennspannung des Motors. st der Wert jedoch zu groB, kann die Leistung der
Feldschwachungsregelung beeintrachtigt werden.
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A Vorsicht!

Die Feldschwiachungsregelung ist nicht fiir alle Motoren geeignet. Vor der Anwendung der
Feldschwachungsregelung sind daher die Lauffahigkeit und die Eigenschaften des Motors
zu iiberpriifen, da der Motor sonst beschadigt werden kann.

Fiir Pt52E muss der richtige Wert eingegeben sein. Andernfalls kann es zu einer
Uberhitzung des Motors kommen.

Unterschiedliche Eingangsleistungen wirken sich auf die Hochstgeschwindigkeit des
Motors bei der Feldschwachungsregelung aus.
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11 Uberwachung

11.1 Informationen zum Antriebsverstarker

11.1.1  Uberwachung von Antriebsverstarkerinformationen

Die Informationen zum Antriebsverstarker sind in der linken Spalte des Haupthildschirms von
Thunder beschrieben.

Abb. 11.1: Am Hauptbildschirm von Thunder angezeigte Informationen

Thunder (01.001.01)
s

Typ. AC seno
Mod. FRUSB2G

Typ. Serial

No Error

No Warning

W Senvo ready
M Drive ready

I Input voltage is above 220V.

7 No alarm occurs.

7 Motor parametrs are set ®
[ FSTP signal is OFF. Motion Control and System Technology

Msto
M Servo on input

11.1.2  Uberwachungselemente der Informationen zum Antriebsverstirker

Die auf dem Hauptbildschirm von Thunder angezeigten Informationen zum Antriebsverstarker
sind in der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt.

Informationen zum Antriebsverstarker 1 Modell des Antriebsverstarkers

2 Firmware-Version des Antriebsverstarkers
3 Antriebsverstarkerrahmen und Nennleistung

Informationen zum Motor 1 Motortyp

2 Motormodell

Informationen zum Geber 1 Gebertyp

2 Geberaufldsung

Informationen iiber Excellent Smart Cube (ESC) 1 ESC-Modell

2 ESC-Firmware-Version
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11.2 Status des Antriebsverstarkers

11.2.1  Uberwachung des Status des Antriebsverstirkers

Auf ﬂ im Hauptbildschirm von Thunder klicken, um das Fenster Interface signal monitor zur
Uberwachung des Antriebsverstarkerstatus zu 6ffnen.

Abb. 11.2: Angezeigte Informationen im Fenster Interface signal monitor

Interface signal monitor = Iu| %

11.2.2  Uberwachungselemente des Antriebsverstirkerstatus

Die im Fenster Interface signal monitor angezeigten Uberwachungselemente sind in der
nachstehenden Tabelle aufgefiihrt.

Uberwachungselemente

Interner Status E/A-Signalstatus
1 Die Spannung des Hauptstromkabels 1 Impulsbefehls-Eingangsimpulse
(Busspannung) (Impulseingang)

2 Die Lageinformationen des seriellen Gebers
(serieller Geber)

Geber-Ausgangsimpulse (AgB-Ausgang)

Geschwindigkeitsbefehlsspannung (V-REF)

3 Die Lageinformation des Inkrementalgebers
(AgB-Geber)

4 Die 5-VDC-Spannung fiir den Geber (Geber 5 V)
Der Strom des Motors (Motorstrom)

6 Dreiphasenstrom (U, V, W) (U, V, W-Strom)

Drehmomentbefehlsspannung (T-REF)
Digitale Eingangssignale (11~110)
Digitale Ausgangssignale (01~05)

N o gose W DN

Analoge Signalausgangsspannung (AO1, AO2)
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11.

3.1  Uberwachung der

physikalischen Grofen

Uberwachung

Die physikalischen GroRen, die iberwacht werden kdnnen, sind in den grauen Kasten unter Abb.
11.3 dargestellt und unter Tabelle 11.1aufgelistet.

Abb. 11.3: Uberwachung der physikalischen GroRen

Servo drive
i ‘ Velocity feedforward ‘ ‘ Torque feedforward ‘
T-REF
V-REF ‘ Position reference velocity ‘ IREEHEIER Ve
C i :
N Speed | Position amplifier error
6 conversion 2 Valid gain
Position loop |
PULS Pulse . . Py
SIGN co?’:gLatnd Electronic Deviation K g Velocity | |
L_I|magnification gear | counter P _' loop
>
External encoder speed |*
i :
Electronig Motor velocity [~
gear Speed
conversion
Deviation
counter

Torque
reference

Current

--1Position error

Run position command

loop

Load

1

*

{ﬁ M

(UNW )
Eﬂ ENC
7]

Deviation Motor-Load

counter

Electronic—9
gear

Speed
conversion

position deviation

i
)

Tabelle 11.1: Physikalische GroRen, die iiberwacht werden konnen

Lagefehler

In Position

Lagebefehl ausfiihren

Fehler des Lageverstarkers
Lage Referenzgeschwindigkeit
Motor-Last-Lageabweichung
Geschwindigkeitsvorsteuerung
Referenzgeschwindigkeit
Motorgeschwindigkeit
Drehmomentvorsteuerung
Drehmomentreferenz

Befehl Strom

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA

Full-closed loop*
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11.3.2  Umfang und Datenerhebung

Thunder bietet Benutzern Scope, um physikalische GroRen und Bewegungszusténde in Echtzeit

zu iiberwachen. Im Hauptbildschirm von Thunder auf gﬂ‘ klicken, um Scope zu 6ffnen. Es
konnen maximal acht Kandle gleichzeitig iiberwacht werden. Die zu iiberwachende
physikalische GroRe und den Bewegungszustand aus der Dropdown-Liste auswahlen.

Abb. 11.4: Uberwachung des Bewegungsstatus aus Scope

Um die physikalische GroRe und den Bewegungszustand genau zu iiberwachen, in der
Meniileiste von Thunder auf Tools klicken. Real-time data collection aus dem Untermenii

auswahlen oder auf il in der oberen rechten Ecke des Fensters Scope klicken, um das unter
Abb. 11.5dargestellte Fenster zu 6ffnen.

Abb. 11.5: Einstellungsfenster fiir Real-time data collection

[# Real-time data collsction 2.185 - x

File Tools Sessions

209890080

Fr=32000/rate=
dt=1/Fr=
samples™di=

X_pcmd_err X _vel ff_int
COIN

5 words/sample { 10 bvtes )
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Uberwachung

Tabelle 11.2: Uberwachungselemente in Scope

1 Lagefehler

o N o o1l A WN

1
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26

Feedback-Position

Position Referenzgeschwindigkeit

Motor-Last-Lageabweichung
Geschwindigkeitsvorsteuerung
Referenzgeschwindigkeit
Motorgeschwindigkeit
Drehmomentvorsteuerung
Drehmomentreferenz

Befehl Strom

Motorstrom

Servospannung in Prozent
Digitales Hall-Signal
Motoriiberlastungsschutz
Fehler des Lageverstarkers
Geschwindigkeitsfehler
Master-Feedback-Position
Slave-Feedback-Position
Gierposition

Lagebefehl ausfiihren
Effektive Verstarkung
Interne Feedback-Position
Gantry linearer Befehlsstrom
Gantry Gier-Befehlsstrom
Lagefehler Gier Gantry

Lastseitig Single-TurnPosition
(nur bei Multi-Motion)

Antriebsverstarker der Serie ED1

57

58
59
60
61
62
63
64
65

66
67
68

69

70
Al
72
73

74

75

76
77
78

79

80
81
82

83

84
85
86

87

88

89
90

ED1-01-4-DE-2403-MA

S-ON //Servo ON Eingangssignal

P-CON //proportionales Regeleingangssignal
P-OT //Eingangssignal Vorwartssperre

N-OT //Eingangssignal Riickwartssperre
ALM-RST //Alarm-Reset-Eingangssignal

P-CL //Eingangssignal fiir externe
Drehmomentbegrenzung vorwarts

N-CL //Eingangssignal fiir externe
Drehmomentbegrenzung riickwarts

C-SEL //Regelungsverfahren Umschalteingangssignal
SPD-D //Motordrehrichtungseingangssignal

SPD-A //internes Sollgeschwindigkeitseingangssignal
SPD-B //Sollgeschwindigkeitseingangssignal
ZCLAMP //Zero-Clamp-Eingangssignal

INHIBIT //Befehlsimpulssperreingangssignal

G-SEL //Verstarkungsumschaltung Eingangssignal
PSEL //Befehlsimpulsvervielfachungumschaltung
Eingangssignal

RST //Antriebsverstarker-Reset-Eingangssignal

DOG //Eingangssignal des Near-Home-Sensors

HOM //Antriebsverstarker Eingangssignal des
integrierten Referenzfahrtverfahrens

MAP //Antriebsverstarker Eingangssignal der Error-
Map

FSTP //Eingangssignal erzwungenes Anhalten

CLR // Lageabweichung Idschen Eingangssignal
ALM //Alarmausgangssignal

COIN // Ausgangssignal zum Abschluss der
Positionierung

V-CMP //Ausgangssignal zum Erreichen der
Geschwindigkeit

TGON // Ausgangssignal
Rotationserkennung/Bewegungserkennung

D-RDY //Ausgangssignal Antriebsverstarker bereit
S-RDY //Ausgangssignal Servo bereit

CLT //Ausgangssignal zur Erkennung der
Drehmomentgrenze

VLT //Ausgangssignal zur Erkennung der
Geschwindigkeitsgrenze

BK // Ausgangssignal fiir die Bremsregelung
WARN //Ausgangssignal Warnung

NEAR //Positionierung in der Nahe des
Ausgangssignals

PSELA //Befehlsimpulsvervielfachungsumschaltung
Ausgangssignal

PT //digitalen Ausgangssignals fiir Position-Trigger
DBK //externes dynamisches Bremsausgangssignal

HOMED /Ausgangssignal fiir den Abschluss der
Referenzfahrt des Antriebsverstarkers

PAO //geteiltes Impulsausgangssignal-A-Phase des
Gebers

PBO //geteiltes Impulsausgangssignal-B-Phase des
Gebers

PZ0 //Geber geteiltes Impulsausgangssignal-Z-Phase
90 INDEX //Index-Signal
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11.4.1  Andern von MaBstab und Versatz

Die Benutzer konnen die Skalen und die Offsetspannung von analoger Monitor 1 und analoger
Monitor 2 @ndern. Das Verhéltnis zwischen Skala, Versatzspannung und Ausgangsspannung ist
in der nachstehenden Abbildung dargestellt.

; Analog monitor 1 signal selection Analog monitor 1 scale  Analog monitor 1 offset
ASﬁlE%tTSRSSQ { (Pt006 = t.0oxx) X (Pt552) + voltage (Pt550)

Analog monitor 2 Analog monitor 2 signal selection Analog monitor 2 scale  Analog monitor 2 offset
output voltage = (Pt007 = t.ooxx) X (Pt553) + voltage (Pt551)

Die zugehorigen Parameter sind im Folgenden aufgefiihrt.

Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit 0,01V
Beschreibung

Versatzspannung des analogen Monitors 1.

Standard 0 Effektiv ~ Sofort Einheit 0,01V
Beschreibung

Versatzspannung des analogen Monitors 2.

Standard 100 Effektiv ~ Sofort Einheit x 0,01
Beschreibung

Analoger Monitor 1 Skala.

Standard 100 Effektiv ~ Sofort Einheit x 0,01

Beschreibung

Analoger Monitor 2 Skala.

Beispiel: Die Motorgeschwindigkeit wird tiberwacht (Pt006 = t.[ ][ ]XX).

Pt552 = 100 [Setting unit: x 0.01] Pt552 = 1000 [Setting unit: x 0.01]
Analog monitor 1 output voltage (V) Analog monitor 1 output voltage (V)
+10
+6
+6
-6000 Motor velocity -1000  -600 Motor velocity
+6000 (rpm or mm/s ) +600  +1000 (rpm or mm/s)
-6
-6
-10

Note: The allowable range for linear movement is +10 V.
The resolution is 12 bits.
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12.1.1  Informationen zu diesem Sicherheitshandbuch

Dieses Sicherheitsdokument richtet sich an Planer, Entwickler und Betreiber von Anlagen, in die
der ED1-Motorantrieb integriert werden soll. Es ist auch fiir Personen gedacht, die die folgenden
Aufgaben ausfiihren:

Elektrischer Anschluss
Einrichtung

Betrieb

Wartung

Fehlersuche und Fehlerbehebung
Bedienerschnittstelle

Es werden die folgenden Signalworter und Gefahrenstufen verwendet:
GEFAHR! WARNUNG! VORSICHT! HINWEIS!

12.1.2 Bedingungen

Wir gehen davon aus, dass das Personal in der sicheren Bedienung geschult ist und diese
Anleitung vollstandig gelesen und verstanden hat.

12.1.3  Verfiigbarkeit

Das Sicherheitshandbuch fiir alle Personen, die mit oder an dem Motorantrieb arbeiten, stets
verfiigbar halten.

12.1.4  Beschreibung der Sicherheitshinweise

Sicherheit ist immer ein Signalwort und manchmal auch mit einem speziellen Gefahrensymbol
gekennzeichnet.

Es werden die folgenden Signalworter und Gefahrenstufen verwendet:

A\ Gefahr! Unmittelbare Gefahr!

I Bei Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise sind schwere Verletzungen oder Tod die Folge!

A\ Warnung! Mdglicherweise gefahrliche Situation!

Die Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise kann zu schweren Verletzungen oder zum Tod
fiihren!

A\ Vorsicht! Maglicherweise gefahrliche Situation!

Bei Nichtbeachtung der Sicherheit drohen mittlere bis leichte Verletzungen!

© Achtung! Mglicherweise gefahrliche Situation!

I Bei Nichtbeachtung der Sicherheit drohen Sachschaden oder Verschmutzung!
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12.1.5 Unterstiitzung

Bei technischen Fragen wenden Sie sich an:
HIWIN GmbH

E-Mail:  info@hiwin.de

Telefon: +49(0)78193278-0

Fax: +49(0)78193278-90
hiwin.de

Adresse: Briickleshiind 1, D-77654 Offenburg, Deutschland

12.1.6  Fehlfunktion des Systems

Im Falle einer Fehlfunktion des Systems dieses sofort austauschen und es an die in Kapitel
12.1.5genannte Adresse zuriicksenden.

12.2.1  Einfiihrung in die Sicherheitsfunktion STO

Die eingebaute STO-Sicherheitsfunktion zielt darauf ab, Verletzungen von Personen durch
bewegliche Maschinenteile zu vermeiden sowie die Sicherheit zu verbessern und Risiken zu
verringern. Sie kann das Betriebspersonal zu schiitzen, wenn die Maschine nicht funktioniert
oder gewartet wird.

12.2.2  Sicherheitsvorkehrungen fiir die Sicherheitsfunktion STO

A Warnung!

Sicherstellen, dass die STO-Sicherheitsfunktion mit den Sicherheitsanforderungen der
jeweiligen Anwendung iibereinstimmt. UnsachgemaRe Verwendung kann zu Verletzungen
fiihren.

Wenn die STO-Sicherheitsfunktion aktiviert ist, kann sich der Motor aufgrund einer externen
Kraft, wie z. B. der Schwerkraft auf der vertikalen Achse, noch bewegen. Die mechanische
Bremse als Schutz verwenden. UnsachgemaRe Verwendung kann zu Verletzungen fiihren.

Weist der Antriebsverstarker bei aktivierter STO-Sicherheitsfunktion eine Fehlfunktion auf,
kann sich der Motor in einem kleinen Bereich bewegen.

Die Sicherheitsfunktion STO ist unabhangig von der dynamischen Bremse oder der Bremse.
Sicherstellen, dass keine Gefahr besteht, wenn diese Komponenten bei aktivierter STO-
Sicherheitsfunktion versagen.

Wenn die STO-Sicherheitsfunktion als Not-Aus-Funktion verwendet wird, ist zu beachten,
dass nur die Stromzufuhr zum internen Leistungsmodul des Antriebsverstarkers
unterbrochen wird. Der Strom des Hauptstromkreises kann weiterhin normal eingespeist
werden, daher muss eine weitere Vorrichtung installiert werden, um den Strom des
Hauptstromkreises zu unterbrechen. UnsachgemaBe Verwendung kann zu Verletzungen
fiihren.

Die STO-Sicherheitsfunktion darf nur fiir Notfalle verwendet werden und darf nicht zur
Unterbrechung der Stromversorgung des Antriebsverstarkers verwendet werden. Andere
MaRnahmen anwenden, um die Stromversorgung des Antriebsverstarkers zu
Wartungszwecken zu unterbrechen.

Die Sicherheitsfunktion STO ("Safe Torque Off") ist in der IEC 61800-5-2 beschrieben: 2016 und
schreibt eine sichere Abschaltung des Motordrehmoments vor. Eine Unterbrechung der
Hauptstromversorgung, z. B. ein-/dreiphasig 220 VAC, ist nicht erforderlich.

Die Sicherheitsfunktion STO ist gleichbedeutend mit einem nicht geregelten Stoppen gemaf
Stoppkategorie 0 der [EC 60204-1:2016.
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A Warnung!

Die Sicherheitsfunktion STO ist jedoch nicht gleichwertig mit der Sicherheitsfunktion
"Safe off" der IEC 60204-1:2016, da sie keine galvanische Trennung bietet. Das bedeutet,
dass die Motorklemmen auch im STO-Zustand gefahrliche Spannungen aufweisen kdnnen.

12.4.1  Funktionsprinzip

Die in der ED1 integrierte Sicherheitsfunktion STO kann zur Realisierung eines "NOT-AUS" fiir
STO genutzt werden.

Die Sicherheitsfunktion STO wird {iber 2 redundante Eingange (SF1 und SF2) ausgelost. Die
Schaltkreise der beiden Eingdnge miissen getrennt sein, so dass zwei Kanéle vorhanden sind.
Der Motor kann kein Drehmoment und keine Kraft mehr erzeugen und trudelt ungebremst aus.
Er kann nach Unterbrechung der Stromzufuhr neu gestartet werden.

Nach dem Wiedereinschalten der Stromversorgung kann die Fehlermeldung geldscht werden,
um das System wieder zu aktivieren. Ein Monitorausgang (EDM) dient zur Uberwachung des
Zustands der Sicherheitsfunktion.

12.4.2 Beschreibung der Anschliisse und Funktion (CN4)

Den optionalen Anschluss wie unten angegeben vorbereiten und ihn gemaR den Anweisungen
im Abschnitt verdrahten. Abschnitt 5.6 STO-Anschluss (CN4) beachten.

O Achtung!
Fiir STO-Leitungen geschirmte Twisted-Pair-Leitungen oder geschirmte Multi-Twisted-Pair-
Leitungen verwenden.

Es sind MaBnahmen zum Ausschluss eines Kurzschlusses zwischen den Leitungen
SF1+/SF2+ und der Versorgungsleitung +24 VDC zu treffen

Dauerhaft angeschlossen (fest) und gegen duBere Beschadigung geschiitzt, z. B. durch
Kabelfiihrung, Armierung,

Innerhalb eines elektrischen Geh&uses, sofern sowohl die Leiter als auch das Gehause die
entsprechenden Anforderungen erfiillen (siehe IEC 60204-1).

A\ Warnung! Verlust der Sicherheitsfunktion

Eine unsachgemaBe Verwendung des Sicherheits-Bypass-Steckers fiihrt zum Verlust der
Sicherheitsfunktion. Die Voraussetzungen fiir die Nutzung der Sicherheitsfunktion

beachten.
Sicherheitseingang Hoher Pegel [vDC] 20V..24V
Niedriger Pegel [vDC] 0V..1V
A\ Warnung!

Die Sicherheitsfunktion STO muss nach dem Ruhestromprinzip betrieben werden.

Die STO-Eingangsschaltung muss von einer SELV/PELV-Stromversorgung gespeist werden.

12.4.3  Ausgangssignal fiir externe Gerateiiberwachung (EDM)

Das Ausgangssignal der externen Geréateiiberwachung (EDM) wird verwendet, um zu
tiberwachen, ob die STO-Sicherheitsfunktion nicht ordnungsgemaR funktioniert. Dieses als
Feedbacksignal an das Sicherheitsmodul anschlieRen.
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Ausgangssignal fiir externe Gerateiiberwachung (EDM)

Die Beziehung zwischen EDM-, SF1- und SF2-Signalen ist in der nachstehenden Tabelle
dargestellt. Das EDM-Signal wird verwendet, um zu iiberwachen, ob das SF1- oder SF2-Signal
fehlerhaft ist.

Sicherheitseingang SF1 Hoch Hoch Niedrig Niedrig
SF2 Hoch Niedrig Hoch Niedrig
STO OFF ON ON ON
EDM-Ausgang EDM OFF OFF OFF ON
A\ Vorsicht!

Das EDM-Ausgangssignal dient nicht zu Diagnosezwecken, sondern nur zur Anzeige, ob
sich das Gerat im STO-Status befindet oder nicht.

12.4.4  Ubergangszeit der Sicherheitsfunktion STO

Wenn die STO-Sicherheitsfunktion aktiviert ist, indem die Signale SF1 und SF2 auf OFF gesetzt
werden, wird die Stromzufuhr zum Motor in 15 ms abgeschaltet. Der Antriebsverstarker
wechselt vom Normal Mode in Safe Mode (STO-Betriebsart).

within 15 ms :
“ »
SF1 ;

ON i
I OFF (Cut off mot t
SF2 (Normal operation) : (Cut off motor current)

Drive Mode Normal Mode >< Safe Mode (STO Mode)

12.4.5 STO Sicherheitsfunktion Aktivierungszustand

Der Zustand des Antriebsverstarkers bei aktivierter STO-Sicherheitsfunktion ist in der
nachstehenden Abbildung dargestellt. Wenn die Signale SF1 und SF2 OFF sind, ist die STO-
Sicherheitsfunktion aktiviert. Der Antriebsverstarker geht in den Aktivierungszustand der
Sicherheitsfunktion STO (STO-Status).

STO Sicherheitsfunktion Aktivierungszustand

gE; ON (Normal operaticn) OFF (Cut off motor current)
Servo ON input ON OFF |
(S-ON) signal !
Drive state S-RDY state X D-RDY state X STO state

12.4.6  Zuriicksetzen des STO-Zustands

Wenn das S-ON-Signal OFF ist, wird der Servomotor nicht mit Strom versorgt. Wenn die Signale
SF1 und SF2 OFF sind, befindet sich der Antriebsverstarker im STO-Zustand. Im STO-Zustand
befindet sich der Antriebsverstarker nach dem Einschalten der Signale SF1 und SF2 im Zustand
D-RDY. Wenn das S-ON-Signal ON ist, befindet sich der Antriebsverstarker im Zustand S-RDY.
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SF1 OFF

SF2 (Cut off motor current) ON (Normal operation)

Servo ON input ) OFF ON
(S-ON) signal 1
Drive state STO state X D-RDY state X S-RDY state

Wenn das S-ON-Signal ON ist, wahrend die Signale SF1 und SF2 OFF sind, bleibt STO auch dann
bestehen, wenn die Signale SF1 und SF2 anschlieRend ON sind. Sobald das S-ON-Signal OFF ist,
geht der Antriebsverstarker in den Zustand D-RDY iiber. Nach erneutem Eingang des S-ON-
Signals geht der Antriebsverstarker in den Zustand S-RDY (iber.

SF1 OFF

SF2 (Cut off motor current) ON (Normal operation)

Servo ON input ON OFF ON
(S-ON) signal
Drive state STO state X D-RDY state X S-RDY state
Anmerkung:

Wahrend der Verwendung der STO-Funktion darf das Eingangssignal "Servo On" (S-ON) nicht
standig aktiv sein (Pt50A = t.C1CJCIA). Andernfalls kann der STO-Zustand nicht zuriickgesetzt
werden.

12.4.7  Fehlererkennung der Sicherheitsfunktion STO

Wenn das SF1- oder SF2-Signal zuerst eingegeben wird und das andere Signal nicht innerhalb
von 10 Sekunden eingegeben wird, wird der Alarm AL.Eb1 (Zeitfehler bei der Eingabe des
Sicherheitsfunktionssignals) ausgeldst. Den Alarm AL.Eb1 verwenden, um festzustellen, ob die
STO-Signale korrekt eingegeben wurden.

Wenn ein Fehler in der Hardware der Sicherheitsfunktion auftritt, wird der Alarm AL.Eb2 (Fehler
im Sicherheitsfunktionsmodul) ausgeldst. Es konnte eine Fehlfunktion des Antriebsverstérkers
vorliegen, den Antriebsverstarker austauschen.

A Vorsicht!

Anhand des Alarms AL.Eb1 (Zeitfehler bei der Eingabe von Sicherheitsfunktionssignalen)
kann {iberpriift werden, ob die STO-Signale korrekt eingegeben werden. Die STO-
Sicherheitsfunktion kann jedoch weiterhin normal arbeiten.

12.4.8  Ausgangssignal fiir die Betriebsbereitschaft (D-RDY)

Wenn im STO-Zustand das Eingangssignal "Servo ON" (S-ON) eingegeben wird, ist das
Ausgangssignal "Drive ready" (D-RDY) immer noch OFF. Wenn die Signale SF1 und SF2 beide
auf On stehen und das Eingangssignal ,Servo ON" (S-ON) auf OFF steht, wird das
Ausgangssignal "Drive ready (D-RDY) auf ON gesetzt.
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SF1 oN | OFF [ on
SFE2 (Normal operation)| (Cut off motor current) [(Normal operation)

| |

Servo ON input ! i
(S-ON) signal | ON , OFF

: |

Drive state S-RDY state X STO state X D-RDY state
| |
Drive ready output

(D-RDY) signal ~ ON OFF ON

12.4.9  Ausgangssignal der Bremsregelung (BK)

Wenn die Signale SF1 und SF2 ausgeschaltet sind und die STO-Sicherheitsfunktion aktiviert ist,
ist das Ausgangssignal der Bremsregelung (BK) ausgeschaltet. Zu diesem Zeitpunkt hat Pt506
(Verzogerungszeit Bremsbefehl-Servo Off) keine Funktion. Bevor die Bremse anspricht, kann
sich der Motor daher aufgrund einer externen Kraft oder der Schwerkraft bewegen, nachdem
das BK-Signal ausgeschaltet wurde.

A Vorsicht!

Da das das Ausgangssignal der Bremsregelung (BK) und die STO-Sicherheitsfunktion
unabhangig voneinander arbeiten, sollte bei der Auslegung des Systems sichergestellt
werden, dass selbst bei einer Storung des Ausgangssignals der Bremsregelung (BK) im
STO-Zustand keine Gefahr besteht.

12.4.10 Verfahren zum Anhalten des Motors fiir die Sicherheitsfunktion STO

Wenn die Signale SF1 und SF2 OFF sind und die STO-Sicherheitsfunktion aktiviert ist, wird der
Servomotor entsprechend der Einstellung des Verfahrens zum Anhalten des Servos und Gr.A-
Alarm (Pt001 = t.[ ][ ][ _]X) angehalten. Wenn der Motor durch die dynamische Bremse
angehalten wird (Pt001 = t.[ ][ ][]0 oder t.[ ][ J[]1), ist Folgendes zu beachten.

A Vorsicht!

Da die dynamische Bremse und die STO-Sicherheitsfunktion unabhangig voneinander
arbeiten, sollte bei der Auslegung des Systems sichergestellt werden, dass auch bei freiem
Lauf des Motors im STO-Zustand keine Gefahr besteht.

Bei Anwendungen, in denen die STO-Sicherheitsfunktion haufig eingesetzt wird, kdnnte das
Anhalten des Motors durch die dynamische Bremse die internen Komponenten des
Antriebsverstarkers beschadigen. Um eine Beschddigung der internen Komponenten des
Antriebsverstirkers zu vermeiden, muss der Motor vor dem Ubergang in den STO-Zustand
angehalten werden.
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12.5.1 Diagnose der STO-Funktion

Um die Verfiigbarkeit der STO-Funktion zu gewahrleisten, ist es notwendig, eine Diagnose iiber
die Verfiigbarkeit und den korrekten Betrieb dieser Sicherheitsfunktion durchzufiihren.

Die Diagnose muss mindestens durchgefiihrt werden:

- nach der ersten Einrichtung
- bei jedem Wartungszyklus - mindestens einmal alle drei Monate

Anmerkung:

Die Diagnose selbst darf keinen Einfluss auf die Verfiigbarkeit der Sicherheitsfunktion haben,
die durch die STO-Funktion realisiert wird.

Testimpulse kdnnen von Sicherheitsgeraten (z. B. Sicherheits-SPS), die an die Eingénge
SF1/SF2 angeschlossen sind, zur Erkennung verwendet werden. Diese Impulse werden von der
Eingangsschaltung SF1/SF2 nicht herausgefiltert. Die durchschnittliche Dauer dieser
Testimpulse betragt 1 ms, siehe Abbildung unten.

A

24V

oV »

_+ 1ms<__

max.

-+

12.5.2  STO Verdrahtung Testanschliisse

Die ndchste Abbildung zeigt ein Beispiel fiir einen Nottaster in Kombination mit einer Schaltung,
die die in diesem Kapitel beschriebenen Diagnoseschritte durchfiihrt.

230V AC 24V DC
230V AC
= [ Ft
=24V DC]
L
B1
K1 ...............................
AN e
. LA 5 "
D T
g & Cut off | .'_‘“‘::®
s T ,..-"\."‘-r '_‘I = : _<_\r~
SF2- {‘ L hy :
{ﬂ — - — Puwermudule
todiagosis _ | L _E o | | ' }’§¥ :
unit / PLC L, J SERRE. S Servo drive
GND

Die folgende Abfolge von MaBnahmen beschreibt das Diagnoseverfahren fiir die STO-Funktion.
Die obige Abbildung zeigt die Bezeichnungen der entsprechenden Schalter und Anzeigen:

SF1 (K1 geschlossen) und SF2 (K2 geschlossen) mit 24 VDC Spannung versorgen und bei
aktiviertem Motor.
Der Motor wird erregt, (L1 OFF)

Erst SF1 unterbrechen (K1 offen), Antriebsverstarker geht auf Fehler "Safety function is
enabled”
Motor ist nicht erregt (L1 OFF)
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SF1 wieder anschlieRen (K1 geschlossen), nach Unterbrechung der Stromzufuhr wieder
einschalten
Der Motor wird erregt (L1 OFF)

Erst SF2 unterbrechen (K2 offen), Antriebsverstarker geht auf Fehler "Safety function is
enabled”
Motor ist nicht erregt (L1 OFF)

SF2 wieder anschlieRen (K2 geschlossen), nach Unterbrechung der Stromzufuhr wieder
einschalten
Der Motor wird erregt (L1 OFF)

Werden SF1 (K1 offen) und SF2 (K2 offen) gleichzeitig getrennt, geht der Antriebsverstarker
auf Fehler "Safety function is enabled”
Motor ist nicht erregt (L1 ON)

SF1 (K1 geschlossen) und SF2 (K2 geschlossen) wieder anschlieen, nach Unterbrechung
der Stromzufuhr wieder einschalten
Der Motor muss erregen (L1 OFF)

12.5.3  Reaktion auf Probleme bei der Diagnosestellung

Falls einer oder beide SF-Eingange nach Anwendung der in Kapitel 12.5.2 beschriebenen
Sequenz nicht die gewiinschte Wirkung zeigen (Antriebsverstarker geht auf Fehler) oder der
Motor nach Wiederanschluss von SF1 und SF2 nicht erregt ist, sich an den Hersteller wenden
(siehe Informationen in Kapitel 12.1.5)

A\ Gefahr! Stromschlag durch unsachgemaBen Gebrauch

Die Sicherheitsfunktion STO (Safe Torque Off) bewirkt keine elektrische Isolierung. Die
Zwischenkreisspannung ist noch vorhanden. Die Netzspannung mit einem geeigneten
Schalter ausschalten, um einen spannungsfreien Zustand zu erreichen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen
fiihren.

A\ Warnung! Verlust der Sicherheitsfunktion und ungewollte Bewegung des Motors

Verlust der Sicherheitsfunktion: Bei unsachgemaRer Verwendung kann es zu einer
Gefdhrdung durch den Verlust der Sicherheitsfunktion kommen. Die Voraussetzungen fiir
die Nutzung der Sicherheitsfunktion beachten.

Ungewollte Bewegung des Motors: Wahrend der STO-Funktion kann der Motor ohne
externes Bremssystem durch eine externe Last unbeabsichtigt bewegt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen
fiihren.

12.6.1  Safe Torque Off (STO)

Wahrend des STO dreht sich der Motor ungeregelt oder trudelt aus. Wenn der Zugang zur sich
drehenden oder auslaufenden Maschine eine Gefahr darstellt, sind geeignete Manahmen zu
ergreifen.

12.6.2  Unbeabsichtigter Neustart

Um ein unerwartetes Wiederanlaufen des Motors zu verhindern, kann der STO-Zustand durch
Wiedereinschalten der Eingangsleistung aufgehoben werden.
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12.6.3  Schutzgrad bei Verwendung der Sicherheitsfunktion

Sicherstellen, dass keine leitfahigen Stoffe in das Produkt gelangen kdnnen
(Verschmutzungsgrad 2). Leitfahige Stoffe konnen die Sicherheitsfunktion auBer Kraft setzen.
Um den Verschmutzungsgrad 2 aufrechtzuerhalten, muss das Gerat in einem Schrank der
Schutzart IP 54 oder in einer schadstoffkontrollierten Umgebung montiert werden.

12.6.4 Geschiitzte Kabelverlegung

Der Benutzer muss fiir STO-Kabel geschirmte Twisted-Pair-Kabel oder geschirmte Multi-
Twisted-Pair-Kabel verwenden.

Im Falle einer ungeschiitzten Kabelverlegung kann es bei einer Beschadigung des Kabels zu
einer Storung der Sicherheitsfunktion kommen.

12.6.5 Daten fiir Wartungsplan und Sicherheitsherechnungstabelle

Die Sicherheitsfunktion muss in regelmaBigen Abstanden angefordert und gepriift werden. Das
Intervall hdangt von der Gefdahrdungs- und Risikoanalyse des Gesamtsystems ab. Das
Mindestintervall betragt drei Monate (Hochlastbetrieb gemaR IEC 61508).

Die folgenden Daten der Sicherheitsfunktion STO fiir den Wartungsplan und die
Sicherheitsberechnungen verwenden:

Sicherheitsarchitektur IEC 61508 1001 und 1002 gemischt
Sicherheits-Integritatslevel IEC 61508 SIL3
IEC 62061 SILCL3

o =90 101
Stunde IEC 62061 (9,0 % von SIL3)
Safe Failure Fraction IEC 61508 SFF>99 % (1001 Anteil)

SFF >90% (1002 Anteil)
Leistungsniveau 1SO 13849-1 PLe (Kategorie 3)
Stoppkategorie IEC 60204-1 Stoppkategorie 0
Sicherheitsfunktion IEC 61800-5-2 STO
Hardware-Fehlertoleranz IEC 61508 HFT = 0 (1001 Teil)

HFT =1 (1002 Teil)
Bemerkung: Die FMEDA-Temperatur wird mit 55 °C berechnet.

12.6.6  Gefahrdungs- und Risikoanalyse

Der Systemintegrator muss eine Gefahrdungs- und Risikoanalyse fiir das gesamte System
durchfiihren. Die Ergebnisse miissen bei der Anwendung der Sicherheitsfunktion beriicksichtigt
werden.

Der aus der Analyse resultierende Schaltungstyp kann von den folgenden
Anwendungsbeispielen abweichen. Zusétzliche Sicherheitsbauteile konnen erforderlich sein.
Die Ergebnisse der Gefahrdungs- und Risikoanalyse haben Vorrang.

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA Seite 274 von 388



Benutzerhandbuch Sicherheitsfunktion

Der Anschluss an das Sicherheitsmodul der Maschine erfolgt anhand des folgenden Beispiels.

12.7.1  Verdrahtungsbeispiel fiir die Sicherheitsfunktion STO

Beispiel fiir die Verdrahtung der STO-Sicherheitsfunktion: Die Verdrahtung gemaB den
Anweisungen im Abschnitt 5.6 STO-Anschluss (CN4) durchfiihren.

Ein NOTAUS wird gefordert. Diese Aufforderung fiihrt zu einem sicheren Abschalten des
Drehmoments.

Uber die Eingénge SF1 und SF2 der Sicherheitsfunktion STO wird die Endstufe sofort gesperrt.
Der Motor kann nicht mehr mit Strom versorgt werden.
O Achtung!

Wenn der Motor nach Ablauf der Verzdgerungszeit noch nicht zum Stillstand gekommen
ist, trudelt er unkontrolliert aus (ungeregelter Stopp).

12.7.2  Beispiel fiir eine Verdrahtung

Das Verdrahtungsbeispiel fiir das Sicherheitsmodul G9SX-BC202 von Omron sieht wie folgt aus.

Open guard

Safety module
G9SX-BC202

Qutput
24514

e cNd
SF1+
_ . [j vA3|
ovi ] SF1-,)3 L
SF2+ s
SF2- )5 [j B3|

EDM+

Servo drive

8

. Gy |

—
==

EDM-

Y \ A

Wenn die Schutzeinrichtung gedffnet ist, sind die Signale SF1 und SF2 beide OFF und das EDM-
Signal ist ON. Wenn die Schutzeinrichtung geschlossen ist, wird der Antriebsverstarker
zuriickgesetzt. Wenn die Signale SF1 und SF2 beide eingeschaltet sind, befindet sich die
Maschine im Zustand "Servo ready".

12.7.3  Verfahren zur Erkennung von Fehlifunktionen der Sicherheitsfunktion STO

Wenn das SF1- oder SF2-Signal eingeschaltet bleibt, wird das EDM-Signal nicht eingeschaltet.
Daher wird das System nicht zuriickgesetzt, auch wenn die Schutzeinrichtung geschlossen ist.
Die Maschine kann sich nicht im Zustand "Servo ready” befinden. Dies kdnnte durch eine
Fehlfunktion des Peripheriegerdts verursacht werden, z. B. durch Abklemmen und Kurzschluss
der externen Verdrahtung oder durch eine Fehlfunktion des Antriebsverstarkers. Die Ursache
ermitteln und die AbhilfemaRnahmen durchfiihren.
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12.7.4  Funktionsweise der Sicherheitsfunktion STO
Das Betriebspersonal fordert das Offnen der Schutzvorrichtung an.
Wenn der Motor in Betrieb ist, iber den Regler einen Stoppbefehl eingeben.
Die Schutzvorrichtung 6ffnen.

Wenn die Signale SF1 und SF2 ausgeschaltet sind und sich der Antriebsverstarker im STO-
Zustand befindet, ist der Betrieb innerhalb der Schutzeinrichtung zulassig.

Das Verfahren ist abgeschlossen. Das Betriebspersonal verldsst den geschiitzten Bereich.
Die Schutzvorrichtung schlieRen.

Das Eingangssignal Servo on (S-ON) iiber den Regler eingeben.

12.7.5 Untersuchung der STO-Sicherheitsfunktion

Wird der Antriebsverstarker oder die Verdrahtung wéhrend der Wartung gedndert, die unten
beschriebene Uberpriifung der STO-Sicherheitsfunktion durchfiihren.

Sicherstellen, dass der Motor angehalten wird, wenn die Signale SF1 und SF2 OFF sind und
sich der Antriebsverstarker im STO-Zustand befindet.

Die Signale SF1 und SF2 iiberwachen. Weichen ihre Zustande von den Anzeigen ab, kann
dies auf eine Fehlfunktion des Peripheriegerats zuriickzufiihren sein, z. B. auf eine
Unterbrechung oder einen Kurzschluss der externen Verdrahtung oder eine Fehlfunktion des
Antriebsverstarkers. Die Ursache ermitteln und die AbhilfemaBnahmen durchfiihren.

Sich iiber die Anzeige Feedback Circuit vergewissern, dass das EDM-Signal OFF ist, wenn
sich der Antriebsverstarker im Normal Mode befindet.

12.7.6  Anschluss an das Sicherheitsmodul
Den Sicherheits-Jumper vom STO-Anschluss (CN4) entfernen.

Den Anschluss der Sicherheitsvorrichtung verwenden. Die Verdrahtung gemaR den
Anweisungen in Abschnitt 5.6 STO-Anschluss (CN4) durchfiihren.

Das Sicherheitsmodul an CN4 anschlieBen.

Anmerkung:
Das Sicherheitsmodul konnte G9SX-BC202 von Omron, UE410-MU3T5 von SICK usw. sein.
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13 Storungsbehebung und Wartung

13.1 Anzeige des Alarms

13.1.1  Anzeige des Alarms

Wenn ein Alarm oder eine Warnung auftritt, kann der Benutzer den Alarm- oder Warncode auf
dem Bedienfeld des Antriebsverstérkers anzeigen. Im unteren linken Bereich von Thunder
konnen die Benutzer auch iiberpriifen, ob ein Alarm oder eine Warnung vorliegt.

Abb. 13.1: Der Hauptbildschirm von Thunder bei Auftreten eines Alarms
B orooron ==

File Tools Language Help

EETT
BBl X
Ver. 214

Typ. Analog/pulse train type
Puwr. Frame B, 400W

£ Mod

1. Position mode wit

2 NA

Act. Position mode
= Mot.

Typ. AC seno

Mod. FRMS4B2X3
E-Enc.

Typ. Serial

Res. 23 bits: 8,388,608
B-ESC
Typ. NA
Ver. NA

Error occurred

No Warning

W Senvo ready
M Drive ready
7 Input voltage s above 220V.

I~ No alarm occurs.
|7 Motor parameters are set.
7 FSTP signal is OFF ®

Msmo
W Senvo on input Motion Control and System Technology

13.1.2  Fehlerprotokoll

Um das Fehlerprotokoll einzusehen, konnen Benutzer in der Meniileiste auf Tools klicken, um
das Fenster ErrorLog zu 6ffnen.

Abb. 13.2: Fehlerprotokoll in Thunder
[ @) Emortog [E=EER

Last error: ALB00 Encoder data backup error

Error message Time

| ALoo

Encoder communication eror 1 Llday-18:15:27 |
Encoder battery undervaltage | Liday-15:27:00 |
Encoder battery undervoltage | 10day-21:46:00 |
Encoder battery undervoltage | 10day-18:46:23 |
Encoder battery undervoltage | 10day-18:46:28 |
Encoder i error 10day-16:11:00
Encoder battery undervoltage 10day-15:44:00 |
Motor change detected 10day-15:44:00 |
Encoder communication eror | 10day-15:44:00 |
Overspeed 10day-15:43:35
Overvoltage 10day-15:42:07 |
Overspeed 10day-15:3419 |

Position deviation overflow 10day-15:27:18
Encoder battery undervoltage 10day-15:00:00
Digital encoder d n 10day-14:59:55 |

Anmerkung:

O Tritt derselbe Alarm in weniger als einer Stunde mehrmals auf, wird nur der erste Alarm
aufgezeichnet. Tritt derselbe Alarm nach einer Stunde auf, werden alle Alarme
aufgezeichnet.

O Das Fehlerprotokoll kann nur durch Klicken auf Clear history geloscht werden. Das
Zuriicksetzen des Alarms oder das Ausschalten der Hauptstromversorgung kann das
Fehlerprotokoll nicht Idschen. Es konnen bis zu 16 Fehlerprotokolle aufgezeichnet werden.
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Alarm-
Nummer
AL.024

AL.025

AL.030
AL.040

AL.050

AL.070

AL.0b0O

AL.100
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13.1.3  Loschen des Fehlerprotokolls

Das Fehlerprotokoll wird nicht geldscht, wenn der Alarm zuriickgesetzt oder der
Hauptstromkreis abgeschaltet wird. Um das Fehlerprotokoll zu I6schen, wie folgt vorgehen. Die
zum Loschen des Fehlerprotokolls verwendeten Werkzeuge werden im Folgenden beschrieben.

1 Bedienfeld des Antriebsverstarkers

Siehe den Abschnitt 14.4.6 Loschen der Alarmhistorie (Ft006).

2 Thunder

In der Meniileiste auf Tools klicken, um das Fenster ErrorLog zu 6ffnen. Auf die in der
Abbildung unten gezeigte Schaltflache Clear histories klicken.

® Emorlog

! Encoder communication emor 11day-18:15:27 ||
. Encoder battery undenvoltage

| Encoder battery ndervoltag

" Encodr battery undewvoltage | 10dsy-18:4623 |
! 10clay-18:46:28

| Encoder communication eror 10day-16:11:00 ;|

Mgter change detected
:  Encoder communication emor

Ovmnhag: : 10@@‘-1_5:-_12:0?_ H
Cverspeed i 10dw-15:3419
Pagition devistion ovefiow  : 10132718

[E=NET—=)

i Emcoder battery undenvoltage | 10day-15:42:00

13.2 Alarm

13.2.1  Alarmliste

Die Alarme des Antriebsverstarkers sind in der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt. Wenn ein
Alarm auftritt, die Fehlersuche anhand des Inhalts des Alarms durchfiihren. Der Alarmtyp wird
verwendet, um die Art des Anhaltens des Motors bei Auftreten eines Alarms zu bestimmen. Die
Methode zum Anhalten variiert je nach Alarmtyp. Weitere Informationen iiber das Anhalten des
Motors sind im Abschnitt 6.9.2 beschrieben. Um zu iiberpriifen, ob ein Alarm durch ein Alarm-
Reset-Eingangssignal (ALM-RST) geldscht werden kann, die Spalte Alarm-Reset in der Tabelle

unten durchlesen.

Alarmbezeichnung

Systemalarm 1

Systemalarm 2

Storung des Hauptstromkreises

Fehler bei der Parametereinstellung

Kombinationsfehler

Motoraustausch erkannt

Ungiiltiger Befehl Servo on

Uberstrom erkannt

Antriebsverstarker der Serie ED1

Alarm Inhalt Alarmtyp
Im internen Programm des Antriebsverstarkers ist ~ Gr.A
ein Fehler aufgetreten.
Im internen Programm des Antriebsverstarkers ist ~ Gr.A
ein Fehler aufgetreten.
Es liegt ein Fehler im Hauptstromkreis vor. Gr.A
Die Parametereinstellung iiberschreitet den Gr.A
zuldssigen Einstellbereich.
Die maximale Betriebsspannung des Gr.A
Antriebsverstarkers stimmt nicht mit der
Leistungsaufnahme des Antriebsverstarkers
tiberein.
Der Motor ist ausgetauscht worden. Gr.A
Nach dem Einschalten des Antriebsverstarkers wird Gr.A
der Motor durch eine externe oder eine andere
Aktivierungsmethode (Thunder oder Bedienfeld des
Antriebsverstarkers) freigegeben.
Qberstrom des Leistungstransistors oder Gr.A
Uberhitzung des Kiihlkdrpers.
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AL.320

AL.400

AL.410

AL.510

AL.5T1

AL.710

AL.720

AL.7A2
AL.800
AL.810
AL.820
AL.830
AL.840
AL.850
AL.860
AL.861

AL.870

AL.880

AL.890

AL.891

AL.8A0

AL.8b0

AL.8CO

AL.8d0
AL.8E0

AL.8F0

AL.b10

AL.b20

AL.b33

AL.C10

AL.C20
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Bremsenergieiiberlauf

Uberspannung

Unterspannung

Geschwindigkeitsiiberschreitung

Geberimpulsausgang Ubergeschwindigkeit

Uberlast (momentane Hochstlast)

Uberlast (durchgehende maximale
Dauerlast)

Temperaturfehler auf der Hauptplatine
Absolutlage des Gebers verloren
Unterspannung der Geberbatterie
Geber-Kommunikationsfehler

Fehler in den Geberdaten
Geber-Kommunikations-Crc-Fehler
Zahlfehler des Gebers

Fehler beim Schreiben der Geberdaten
Uberhitzung des Motors

Uberhitzung des Gebers
Inkrementalgebersignal
Phasenordnungsfehler

Excellent Smart Cube (ESC) - Abschaltung
des Inkrementalgebers

Inkrementalgebersignalfehler

Erster Satz des Gebers - Excellent Smart
Cube (ESC) Signalfehler

Erster Satz des Gebers - Gebersignalfehler

Zweiter Satz des Gebers - Excellent Smart
Cube (ESC) Signalfehler

Zweiter Satz des Gebers - Gebersignalfehler
Abschaltung des digitalen Gebers

Excellent Smart Cube (ESC) interner Fehler

Geschwindigkeitsbefehl A/D-Wandler-Fehler

Drehmomentbefehl A/D-Wandler-Fehler

Storung der Stromerkennung

Motor auBer Kontrolle

Fehler bei der Phasenerkennung

Antriebsverstarker der Serie ED1

Storungsbehebung und Wartung

Uberschiissige Bremsenergie. Gr.B

Die DC-Spannung des Hauptstromkreises ist zu Gr.A

hoch.

Die DC-Spannung des Hauptstromkreises ist zu Gr.B

niedrig.

Die Motorgeschwindigkeit tiberschreitet die Gr.A

maximale Geschwindigkeit.

Die maximale Bandbreite fiir die Impulsausgabe Gr.A

des Gebers (18 M/s) ist tiberschritten.

Der Motor wurde einige Sekunden lang mit einem  Gr.B

Drehmoment betrieben, das seinen Nennwert

libersteigt.

Der Motor wurde standig mit einem Drehmoment Gr.B

betrieben, das iiber seinem Nennwert liegt.

Die Leistungsplatine iiberhitzt sich. Gr.B

Absolutlage des Gebers verloren. Gr.A

Die Batterie des Absolutwertgebers ist defekt. Gr.A

Geber-Kommunikationsfehler Gr.A

Fehler beim Lesen der Geberdaten Gr.A

Storungen der Geberkommunikation Gr.A

Zahlfehler des Gebers. Gr.A

Fehler beim Schreiben der Geberparameter. Gr.A

Motor iiberhitzt. Gr.A

Der Geber iiberhitzt, weil der Motor iiberhitzt (nur ~ Gr.A

Motoren der Baureihe EM1).

Phasenordnungsfehler des Gr.A

Inkrementalgebersignals.

Das Inkrementalgebersignal wird nicht empfangen.  Gr.A

Das Signal des Inkrementalgebers ist Gr.A

ungewohnlich.

Excellent Smart Cube (ESC) empfangt kein Signal ~ Gr.A

vom ersten Gebersatz.

Fehlfunktionen des ersten Satzes des Gebers Gr.A

Excellent Smart Cube (ESC) empfangt kein Signal ~ Gr.A

vom zweiten Gebersatz.

Fehlfunktionen des zweiten Satzes des Gebers Gr.A

Das digitale Gebersignal wird nicht empfangen. Gr.A

Im internen Programm des Excellent Smart Cube Gr.A

(ESC) ist ein Fehler aufgetreten.

Der A/D-Wandler fiir die Eingabe des Gr.A

Geschwindigkeitsbefehls ist defekt.

Der A/D-Wandler fiir die Eingabe des Gr.A

Drehmomentbefehls ist defekt.

Storung des Stromsensors. Gr.A

Aufgrund eines Fehlers in der elektrischen Gr.A

Winkelerkennung kann die Bewegungsregelung mit

dem Linearmotor nicht durchgefiihrt werden.

Fehler bei der elektrischen Winkelerfassung. Gr.A
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AL.C21
AL.C50

AL.C51

AL.C52

AL.d00

AL.d10

AL.EbO

AL.Eb1

AL.Eb2

AL.F10

AL.F50

AL.FAO

AL.FBO

AL.FB1

AL.FB2

AL.FCO

AL.FC1

AL.Fd0

AL.024
Systemalarm 1

AL.025
Systemalarm 2

AL.030

Storung des Hauptstromkreises

AL.040
Fehler bei der

Benutzerhandbuch

Hall-Sensor-Fehler
Ausfall der elektrischen Winkelerkennung

Uberfahrt bei elektrischer Winkelerfassung
erkannt

Elektrische Winkelerfassung unvollstandig

Uberlauflageabweichung

Motorlast Uberlauflageabweichung

Alarm Sicherheitsfunktion

Zeitfehler am Eingang des
Sicherheitsfunktionssignals

Fehler im Sicherheitsfunktionsmodul

Stromkabel offene Phase

Unterbrechung des Hauptstromkreiskabels
des Motors

Fehler in der Geberleistung
Hardware-Fehlfunktion der
Feldbuskommunikation
Feldbus-Kommunikationsfehler

Fehler beim Einrichten der
Feldbuskommunikation

Kommunikationsfehler des
Gruppenregelungssystems

Fehler der Slave-Achse im
Gruppenregelungssystem

Alarm der Regelung der elektronischen
Kurvenscheibe

Storungsbehebung und Wartung

Der Hall-Sensor hat keine Funktion.
Der elektrische Winkel kann nicht erkannt werden.

Uberfahrt (OT) tritt bei der elektrischen
Winkelerfassung auf.

Die Phaseninitialisierung wurde noch nicht
durchgefiihrt.

Die Lageabweichung iiberschreitet den zulassigen
Bereich.

Bei vollstandig geschlossenem Regelkreis ist die
Lageabweichung zwischen der Motorposition und
der Lastposition zu groR.

Die Sicherheitsfunktion (STO) wird ausgeldst.

Das Eingangstiming des
Sicherheitsfunktionssignals ist ungewdhnlich.

In der Hardware der Sicherheitsfunktion ist ein
Fehler aufgetreten.

Die Spannung der R-, S- oder T-Phase (L1, L2 oder
L3) war mindestens eine Sekunde lang nach dem
Einschalten der Hauptstromversorgung niedrig.

Das Motorkabel und der Antriebsverstarker sind
abgeklemmt.

Die 5 VDC-Versorgung des Gebers ist
ungewdhnlich.

Die Feldbus-Kommunikationskarte ist nicht mit dem
Antriebsverstarker verbunden oder defekt.

Feldbus-Kommunikationsfehler.

Die Einstellung der Kommunikationshardware oder -
parameter entspricht nicht der Produktspezifikation
oder erfiillt nicht die
Kommunikationsanforderungen.

Kommunikationsfehler des Gantry-
Regelungssystems.

In der Slave-Achse des Gantry-Regelungssystems
ist ein Fehler aufgetreten.

Es tritt ein Alarm in der Regelung der
elektronischen Kurvenscheibe auf

Gr.A Ja
Gr.A Ja
Gr.A Ja
Gr.A Nein
Gr.A Ja
Gr.A Ja
Gr.A Ja
Gr.A Ja
Gr.A Nein
Gr.A Ja
Gr.A Ja
Gr.A Ja
Gr.A Ja
Gr.A Ja
Gr.A Nein
Gr.A Ja
Gr.A Ja
Gr.A Ja

13.2.2

Im internen Programm des
Antriebsverstarkers ist ein
Fehler aufgetreten.

Im internen Programm des
Antriebsverstarkers ist ein
Fehler aufgetreten.

Es liegt ein Fehler im
Hauptstromkreis vor.

Storung des
Antriebsverstarkers

Parametereinstellung

Die Parametereinstellung liegt
nicht innerhalb des zuldssigen
Einstellbereichs.

Antriebsverstarker der Serie ED1

Ursachen und AbhilfemaBnahmen fiir Alarme

KA

K.A

KA

KA

Den Einstellbereich des

Parameters iiberpriifen.

ED1-01-4-DE-2403-MA

Den Antriebsverstarker austauschen.

Den Antriebsverstarker austauschen.

Den Antriebsverstarker austauschen.

Den Antriebsverstarker austauschen.

Den Parameterwert auf den zuldssigen
Bereich einstellen.
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AL050
Kombinationsfehler

AL.070
Motoraustausch erkannt

AL.0bO
Ungiiltiger Befehl Servo on

AL.100
Uberstrom erkannt

Antriebsverstarker der Serie ED1

Die Einstellung der Ubersetzung
des elektronischen Getriebes ist
falsch.

Die Einstellung der Position-
Trigger-Funktion ist falsch.

Die Einstellung des Home-
Offsets ist falsch.

Die Erkennungsschwelle fiir den
Uberlaufalarm bei
Lageabweichung ist nicht
korrekt eingestellt.

Die Einstellwerte fiir den
Programm-Verfahrweg stimmen
nicht.

Die Einstellwerte fiir den
relativen Jog-Verfahrweg
stimmen nicht.

Die maximale Betriebsspannung
des Antriebsverstarkers stimmt
nicht mit der
Leistungsaufnahme des
Antriebsverstarkers iiberein.

Der Servomotor wurde
ausgetauscht.

Nach der Freigabe des Motors
durch Thunder oder das
Bedienfeld des
Antriebsverstarkers wird das S-
ON-Signal eingegeben.
Nachdem das S-ON-Signal zur
Aktivierung des Motors
eingegeben wurde, Thunder
oder das Bedienfeld des
Antriebsverstarkers zur
Aktivierung des Motors
verwenden.

Die Verdrahtung des
Hauptstromkreis- oder
Motorstromkabels ist falsch
oder die Verbindung ist
schlecht.

Es liegt ein interner Kurz- oder
Erdschluss im
Hauptstromkreiskabel oder im
Motorstromkabel vor.

Storungsbehebung und Wartung

Uberpriifen, ob der Wert von
Pt20E/Pt210 zwischen 0,001
und 64000 liegt.

Uberpriifen, ob nach der
Multiplikation von
Pt230~Pt232 mit der
Ubersetzung des
elektronischen Getriebes
(Pt20E/Pt210) deren Werte
groBer als 2°'-1 sind.

Uberpriifen, ob nach der
Multiplikation von Pt704 mit
der Ubersetzung des
elektronischen Getriebes
(Pt20E/Pt210) der Wert
groRer als 2°'-1 ist.

Uberpriifen, ob nach der
Multiplikation von Pt520 oder
Pt521 mit der Ubersetzung
des elektronischen Getriebes
(Pt20E/Pt210) der Wert
groRer als 2°°-1 ist.

Uberpriifen, ob nach der
Multiplikation von
Pt531~Pt532 mit der
Ubersetzung des
elektronischen Getriebes
(Pt20E/Pt210) deren Werte
groRer als 2°' -1 sind.

Uberpriifen, ob nach der
Multiplikation von Pt539 mit
der Ubersetzung des
elektronischen Getriebes
(Pt20E/Pt210) deren Werte
groRer als 2°' -1 sind.

Uberpriifen, ob die maximale
Betriebsspannung des
Servomotors mit der
Leistungsaufnahme des
Antriebsverstarkers
tibereinstimmt.

Uberpriifen, ob die
Kombination aus
Antriebsverstarker und Motor
korrekt ist.

K.A

Uberpriifen, ob die
Verdrahtung korrekt ist, siehe
Abschnitt 5.2.3.

Uberpriifen, ob ein
Kurzschluss zwischen den U-,
V- und W-Phasen des
Motorstromkabels oder
zwischen der Erde und den U-,
V- und W-Phasen vorliegt.

ED1-01-4-DE-2403-MA

Die Werte von Pt20E und Pt210
einstellen. Der Wert von Pt20E/Pt210
muss zwischen 0,001 und 64000 liegen.

Die Werte fiir Pt230~Pt232 einstellen.
Nach der Multiplikation von Pt230~Pt232
mit der Ubersetzung des elektronischen
Getriebes (Pt20E/Pt210) miissen deren
Werte zwischen -2°'+1 und 2%'-1 liegen.

Den Wert von Pt704 einstellen. Nachdem
Pt704 die Ubersetzung des
elektronischen Getriebes (Pt20E/Pt210)
multipliziert hat, muss sein Wert
zwischen 2°'+1 und 2%'-1 liegen.

Den Wert von Pt520 oder Pt521
einstellen. Nachdem Pt520 oder Pt521
die Ubersetzung des elektronischen
Getriebes (Pt20E/Pt210) multipliziert hat,
muss sein Wert zwischen 1 und 2%*-1
liegen.

Die Werte von Pt531 und Pt532
einstellen. Nach der Multiplikation von
Pt531 und Pt532 mit der Ubersetzung des
elektronischen Getriebes (Pt20E/Pt210)
miissen deren Werte zwischen -2%'+1 und
2%1-1 liegen.

Die Werte von Pt539 anpassen. Nach der
Multiplikation von Pt539 mit der
Ubersetzung des elektronischen
Getriebes (Pt20E/Pt210) miissen deren
Werte zwischen -2%" +1 und 2*' -1 liegen.

Den Servomotor austauschen oder die
Einstellung des AC-Leistungseingangs
(Pt0OC) andern.

Den Motor austauschen oder die

Parameter initialisieren.

Einen Software-Reset durchfiihren oder
den Antriebsverstarker erneut
einschalten.

Die Verdrahtung korrigieren.

Das Kabel austauschen.
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AL.320
Bremsenergieiiberlauf

Antriebsverstarker der Serie ED1

Es liegt ein Kurzschluss oder
ein Erdschluss im Motor vor.

Es liegt ein Kurzschluss oder
ein Erdungsfehler im
Antriebsverstarker vor.

Die Verdrahtung des
Bremswiderstands ist falsch
oder der Anschluss ist
fehlerhaft.

Die dynamische Bremse wird
hdufig eingesetzt.

Die Bremsenergie iibersteigt die
Verarbeitungsmaoglichkeiten
des Antriebsverstarkers.

Der Widerstand des externen
Bremswiderstands ist zu klein.

Der Servomotor wird stark
belastet, wenn er anhalt oder
mit niedriger Geschwindigkeit
lauft.

Aufgrund von Rauschstdrungen
kommt es zu Betriebsfehlern.

Storung des
Antriebsverstarkers

Die Stromversorgungsspannung
liegt nicht im angegebenen
Bereich.

Der Widerstand des externen
Bremswiderstands ist zu niedrig
oder seine Kapazitat reicht
nicht aus. Oder der Motor
befindet sich fiir eine gewisse
Zeit im Regenerationszustand.

Der Motor befindet sich
aufgrund der Last im
Regenerationszustand.

Storungsbehebung und Wartung

Uberpriifen, ob ein
Kurzschluss zwischen den
Klemmen U, V und W oder
zwischen der Masse und den
Klemmen U, V und W vorliegt.

Oder iiberpriifen, ob ein Fehler

im Isolationswiderstand des
Motors vorliegt.

Uberpriifen, ob ein
Kurzschluss zwischen den
Klemmen U, V und W oder
zwischen der Masse und den
Klemmen U, V und W vorliegt.
Oder iiberpriifen, ob der
Leistungstransistor des
Antriebsverstarkers
durchgebrannt ist.

Uberpriifen, ob die
Verdrahtung stimmt.

Die Betriebsfrequenz der
dynamischen Bremse anhand
der Leistungsaufnahme des
dynamischen
Bremswiderstands
tiberpriifen.

Die Betriebsfrequenz des
Bremswiderstands
iiberpriifen.

Die Betriebsfrequenz des
Bremswiderstands
tiberpriifen.

Uberpriifen, ob die
Betriebsbedingungen die
Spezifikation des
Antriebsverstarkers
iiberschreiten.

Die Verdrahtung optimieren
oder die Storquelle reduzieren
und iiberwachen, ob der
Fehler erneut auftritt.

K.A

Uberpriifen, ob die Spannung
der Stromversorgung normal
ist.

Den Betriebszustand oder die
Kapazitat des externen
Bremswiderstands
tiberpriifen.

Uberpriifen, ob die Last zu
schwer ist oder ob die
Betriebsbedingungen
angemessen sind.

ED1-01-4-DE-2403-MA

Den Motor austauschen.

Den Antriebsverstarker austauschen.

Die Verdrahtung korrigieren.

Den Antriebsverstarker austauschen und
die Betriebsbedingungen und die Last
anpassen, um die Betriebsfrequenz der
dynamischen Bremse zu verringern.

Die Beschleunigung, Abbremsung und
Belastung verringern. Oder iiberpriifen,
ob ein externer Bremswiderstand
erforderlich ist.

Den externen Bremswiderstand
austauschen. Dessen Widerstand muss
hoher sein als der Mindestwiderstand,
den der Antriebsverstarker zuldsst.

Die Last reduzieren oder mit hoherer
Geschwindigkeit arbeiten.

MaBnahmen gegen elektromagnetische
Storungen anwenden. So muss
beispielsweise die Verdrahtung fiir die
Rahmenerdung (FG) korrekt ausgefiihrt
werden, indem Kabel verwendet werden,
die den angegebenen Spezifikationen
entsprechen.

Den Antriebsverstarker austauschen.

Eine Versorgungsspannung innerhalb des
angegebenen Bereichs verwenden.

Die Betriebsbedingungen einstellen oder
den externen Bremswiderstand
austauschen.

Die Last oder die Betriebsbedingungen
einstellen.
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AL.400
Uberspannung

AL.410
Unterspannung

Antriebsverstarker der Serie ED1

Benutzerhandbuch

Der Einstellwert der Uberpriifen, ob der externe

Bremswiderstandskapazitat Bremswiderstand

(Pt600) ist kleiner als die angeschlossen ist und den

Kapazitat des externen

Bremswiderstands. Bremswiderstands (Pt600)
tiberpriifen.

Der Einstellwert fiir den

kleiner als der externe

Der Widerstand des externen Uberpriifen, ob der Widerstand
Bremswiderstands ist zu groB.  des externen
Bremswiderstands geeignet

ist.
Storung des KA
Antriebsverstarkers
Die AC-Stromversorgung ist Die
instabil oder wird durch Stromversorgungsspannung
Blitzeinschldge beeinflusst. messen.
Die Spannung der AC- Die Spannung der AC-

Stromversorgung liegt nicht im  Stromversorgung sowie die
Geschwindigkeit und Kraft des
Motors iiberpriifen.

angegebenen Bereich.

Die Bremsenergie iibersteigt die Den Betriebszustand und den

Verarbeitungsfahigkeit des Widerstand des externen

externen Bremswiderstands. Bremswiderstands
tiberpriifen.

Die Bewegung liegt nicht Uberpriifen, ob das

innerhalb des zuldssigen Tragheitsverhaltnis innerhalb

Tragheitsverhaltnisses.

Storung des KA

Antriebsverstarkers

Die Spannung der AC- Mit einem Multimeter messen,
Stromversorgung liegt unter den ob die Spannung der AC-
Spezifikationen. Stromversorgung unter den

Spezifikationen liegt. Oder
beobachten, ob die
Busspannung unter den
Spezifikationen aus dem
Interface signal monitor in
Thunder liegt. Siehe Abschnitt
2.2.6 zu den Spezifikationen
fiir die Betriebsspannung.

Die Stromversorgungsspannung Die

fallt wahrend des Betriebs ab. ~ Stromversorgungsspannung

messen.
Die Stromversorgung wird K.A
kurzzeitig unterbrochen.

Die Sicherung des K.A
Antriebsverstarkers ist

durchgebrannt.

Storung des KA
Antriebsverstarkers

Einstellwert der Kapazitat des

Uberpriifen, ob der externe
Widerstand des Bremswiderstand
Bremswiderstands (Pt603) ist ~ angeschlossen ist und den
Einstellwert des Widerstands
Bremswiderstand. des Bremswiderstands
(Pt603) {iberpriifen.

des zuldssigen Bereichs liegt.

ED1-01-4-DE-2403-MA

Storungsbehebung und Wartung

Den Einstellwert der der Kapazitat des
Bremswiderstands (Pt600) einstellen.

Den Einstellwert des Widerstands des
Bremswiderstands (Pt603) einstellen.

Den externen Bremswiderstand
austauschen.

Den Antriebsverstarker austauschen.

Die Stromversorgung optimieren oder
einen Uberspannungsschutz installieren
und das Gerat wieder einschalten. Tritt
der Alarm erneut auf, konnte es sich um
eine Fehlfunktion des Antriebsverstarkers
handeln, in diesem Fall den
Antriebsverstarker austauschen.

Die Spannung der AC-Stromversorgung
auf den angegebenen Bereich einstellen.

Den externen Bremswiderstand je nach
Betriebsbedingungen und Last
auswahlen.

Die Verzogerung oder die Last verringern.

Wenn der Hauptstromkreis nicht mit
Strom versorgt wird, die Stromzufuhr zum
Regelkreis wieder einschalten. Tritt der
Alarm erneut auf, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Antriebsverstarkers
handeln, in diesem Fall den
Antriebsverstarker austauschen.

Die Spannung der AC-Stromversorgung
auf den angegebenen Bereich einstellen.

Uberpriifen, ob die Versorgungsspannung
korrekt ist.

Den Antriebsverstarker austauschen und
an die Netzdrossel anschlieRen.

Es konnte eine Fehlfunktion des
Antriebsverstarkers vorliegen, den

Antriebsverstarker austauschen.

Den Antriebsverstarker austauschen.
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AL.510 Die Reihenfolge der Phasen U,

Storungsbehebung und Wartung

V  Die Verdrahtung des

Geschwindigkeitsiiberschreitung und W in der Motorverdrahtung  Servomotors iiberpriifen.

ist falsch.

Der Befehlswert iiberschreitet
die maximale Geschwindigkeit

Die Motorgeschwindigkeit

liberschreitet die maximale
Geschwindigkeit.

Storung des

Antriebsverstarkers
AL.511 Die Impulsausgangsfrequenz
Geberimpulsausgang des Gebers ist zu groB und
Ubergeschwindigkeit Uberschreitet die
Ausgangsbandbreite des
Antriebsverstarkers.

Die Impulsausgangsfrequenz
des Gebers iibersteigt die
Ausgangsbandbreite des
Antriebsverstarkers, da die

Den Befehlswert iiberpriifen.

Die Wellenform der
Motorgeschwindigkeit
tiberwachen und iiberpriifen.

K.A

Die Ausgangseinstellung des
Geberimpulses iiberpriifen.

Die Ausgangseinstellung von
Geberimpuls und
Motorgeschwindigkeit
tiberpriifen.

Motorgeschwindigkeit zu hoch

ist.
AL.710 Die Verdrahtung des Motors ist  Die Verdrahtung iiberpriifen.
Uberlast (momentane fehlerhaft oder das Signal des
Hochstlast) linearen Gebers ist fehlerhaft.
6L.720 Die Motorbewegung Den Uberlasterkennungswert
Uber.last (durchgehende iiberschreitet den und den Bewegungsbefehl
maximale Dauerlast) Uberlasterkennungswert. iiberpriifen.
Eine Uberlastung tritt auf, da Den Bewegungsbefehl und die
der Motor aufgrund Motorgeschwindigkeit
mechanischer Faktoren (z. B. tiberpriifen. Uberpriifen, ob
mechanischer Storungen) nicht  die Reibung des Mechanismus
betrieben werden kann. zu grof ist oder ob es zu
Storungen kommt.
Die Auflosungseinstellung des  Den Einstellwert der
Gebers ist falsch. Geberaufldsung iiberpriifen.
Die Phasenfolge des Motors ist  Die Phasenfolge des Motors
falsch. und die Einbaurichtung des
Gebers {iberpriifen.
Storung des KA
Antriebsverstarkers
AL.7A2 Die Leistungsplatine iiberhitzt ~ K.A
Temperaturfehler auf der sich.
Hauptplatine
AL.800 Der Anschluss der Geberseite ~ K.A
Absolutlage des Gebers verloren ist nicht verbunden, wodurch
die absolute Position des
Gebers verloren geht.
Storung des Gebers KA

AL.810 Die Verwendung des Gebers is
Unterspannung der nicht korrekt eingestel“.
Geberbatterie

Die Batterie des
Absolutwertgebers ist defekt.

Antriebsverstarker der Serie ED1

t  Uberpriifen, ob der von Ihnen
verwendete Geber ein
Absolutwertgeber ist.

Uberpriifen, ob die
Batteriespannung 5 V betragt.

ED1-01-4-DE-2403-MA

Uberpriifen, ob die Verdrahtung stimmt.

Den Befehlswert verringern oder die
Verstarkung anpassen.

Die Eingangsverstarkung des
Geschwindigkeitsbefehls verringern und
die Servoverstarkung oder die
Betriebsbedingungen anpassen.

Es konnte eine Fehlfunktion des
Antriebsverstarkers vorliegen, den
Antriebsverstarker austauschen.

Die Einstellung der
Geberausgangsauflosung (Pt281) oder
der Anzahl der Geberausgangsimpulse
(Pt212) verringern.

Die Motorgeschwindigkeit verringern.

Uberpriifen, ob die Verdrahtung des
Motors und des linearen Gebers korrekt
ist.

Die Last und die Betriebsbedingungen
neu berechnen und anpassen. Oder einen
neuen Motor auswahlen.

Den Mechanismus optimieren. Die Last
verringern und die Betriebsbedingungen
anpassen.

Die Geberauflosung auf einen geeigneten
Wert einstellen.

Den Einstellwert von Pt000 = t.[ ][ ][ ]X
anpassen.

Es konnte eine Fehlfunktion des
Antriebsverstarkers vorliegen, den
Antriebsverstarker austauschen.

Es konnte eine Fehlfunktion des
Antriebsverstarkers vorliegen, den
Antriebsverstarker austauschen.

Den Absolutwertgeber installieren (Tools
-> Absolute encoder initialization ->
Initialize encoder)

Wieder einschalten. Wenn der Alarm
erneut auftritt, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Motors handeln, in
diesem Fall den Motor austauschen.

Uberpriifen, ob t.[]X[ ][] entsprechend
dem verwendeten Geber eingestellt ist.

Die Batterie oder das Geberkabel
austauschen.
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AL.820
Geber-Kommunikationsfehler

AL.830
Fehler in den Geberdaten

AL.840

Geber-Kommunikations-Crc-
Fehler

AL.850
Zahlfehler des Gebers

AL.860

Fehler beim Schreiben der
Geberdaten

AL.861
Uberhitzung des Motors

Antriebsverstarker der Serie ED1

Storung des Gebers

Die Geberkommunikation ist
gestort oder das Geberkabel ist
abgeklemmt.

Storung des Gebers

Excellent Smart Cube (ESC)
Fehlfunktion

Excellent Smart Cube (ESC)
falsch eingestellt.

Beim Lesen der Geberdaten ist
ein Fehler aufgetreten.

Storung des Gebers

Fehler bei der
Kommunikationspriifung (crc)
des Gebers

Storung des Gebers

Storung des Gebers

Storung des
Antriebsverstarkers

Fehler beim Schreiben der
Geberparameter

Storung des Gebers

Uberhitzung des Motors

Storung des Gebers

Storungsbehebung und Wartung

K.A

Uberpriifen, ob eine Stérquelle
vorhanden ist und das
Geberkabel richtig
angeschlossen ist oder ob die
Verbindung schlecht ist.

KA

K.A

KA

KA

K.A

Uberpriifen, ob eine Stérquelle
vorhanden ist und das
Geberkabel richtig
angeschlossen ist oder ob die
Verbindung schlecht ist.

K.A

K.A

KA

Uberpriifen, ob eine Stérquelle
vorhanden ist und das
Geberkabel richtig
angeschlossen ist oder ob die
Verbindung schlecht ist.

KA

KA

K.A

ED1-01-4-DE-2403-MA

Wieder einschalten. Wenn der Alarm
erneut auftritt, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Motors handeln, in
diesem Fall den Motor austauschen.

Ferritring hinzufiigen oder das
Geberkabel austauschen.

Uberpriifen, ob das Geberkabel richtig
angeschlossen ist.

Wieder einschalten. Wenn der Alarm
erneut auftritt, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Motors handeln, in
diesem Fall den Motor austauschen.

Wieder einschalten. Tritt der Alarm
erneut auf, kdnnte es sich um eine
Fehlfunktion des ESC handeln, den ESC
ersetzen.

Uberpriifen, ob der ESC richtig
angeschlossen ist und der Einstellwert
von Pt00A = t.0X00 entsprechend lhrer
Konfiguration eingestellt ist.

Der Geber des Motors konnte defekt sein,
den Motor austauschen.

Wieder einschalten. Wenn der Alarm
erneut auftritt, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Motors handeln, in
diesem Fall den Motor austauschen.

Ferritring hinzufiigen oder das
Geberkabel austauschen.

Uberpriifen, ob das Geberkabel richtig
angeschlossen ist.

Wieder einschalten. Wenn der Alarm
erneut auftritt, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Motors handeln, in
diesem Fall den Motor austauschen.

Wieder einschalten. Wenn der Alarm
erneut auftritt, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Motors handeln, in
diesem Fall den Motor austauschen.

Wieder einschalten. Tritt der Alarm
erneut auf, kdnnte es sich um eine
Fehlfunktion des Antriebsverstarkers
handeln, in diesem Fall den
Antriebsverstarker austauschen.

Ferritring hinzufiigen oder das
Geberkabel austauschen.

Uberpriifen, ob das Geberkabel richtig
angeschlossen ist.

Wieder einschalten. Wenn der Alarm
erneut auftritt, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Motors handeln, in
diesem Fall den Motor austauschen.

Die Last und die Betriebsbedingungen
neu berechnen und anpassen. Oder
einen neuen Motor auswahlen.

Die Umgebungstemperatur
optimieren.

Wieder einschalten. Wenn der Alarm
erneut auftritt, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Motors handeln, in
diesem Fall den Motor austauschen.
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AL.870
Uberhitzung des Gebers

AL.880

Phasenfehler des
Inkrementalgebersignals

AL.890

Excellent Smart Cube (ESC) -
Abschaltung des
Inkrementalgebers

AL.891
Inkrementalgebersignalfehler

AL.8A0

Erster Satz des Gebers -
Excellent Smart Cube (ESC)
Signalfehler

AL.8b0

Erster Satz des Gebers -
Gebersignalfehler

AL.8CO

Zweiter Satz des Gebers -
Excellent Smart Cube (ESC)
Signalfehler

AL.8d0

Zweiter Satz des Gebers -
Gebersignalfehler

AL.8E0

Abschaltung des digitalen
Gebers

Der Geber iiberhitzt, weil der
Motor iiberhitzt (nur Motoren
der Baureihe EM1).

Das Signal des
Inkrementalgebers ist
ungewdhnlich

Der inkrementelle
Signaleingang des Excellent
Smart Cube (ESC) ist
ungewdhnlich oder wird nicht
empfangen.

Storung des Gebers

Excellent Smart Cube (ESC)
Fehlfunktion

Das Signal des
Inkrementalgebers ist
ungewdhnlich oder das
Geberkabel ist unterbrochen.

Das erste Gebersignal ist
ungewdhnlich oder wird vom
Excellent Smart Cube (ESC)
nicht empfangen.

Fehlfunktionen des ersten
Satzes des Gebers

Das zweite Gebersignal ist
ungewdhnlich oder wird vom
Excellent Smart Cube (ESC)
nicht empfangen.

Fehlfunktionen des zweiten
Satzes des Gebers

Das digitale Gebersignal wird
nicht empfangen, wenn der
Motor aktiviert ist.

Storung des Gebers

Antriebsverstarker der Serie ED1

Storungsbehebung und Wartung

K.A

Uberpriifen, ob das Signal des
linearen Gebers normal ist.

Uberpriifen, ob das
Geberkabel richtig
angeschlossen ist oder ob
die Verbindung schlecht
ist.

Den Geber entsprechend
seinen Spezifikationen
anschlieBen und
sicherstellen, dass das
Signal des Gebers normal
ist.

KA

K.A

Uberpriifen, ob das Signal des
linearen Gebers normal ist
und das Geberkabel
angeschlossen ist.

Uberpriifen, ob das
Geberkabel richtig
angeschlossen ist oder ob die
Verbindung schlecht ist.

K.A

Uberpriifen, ob das
Geberkabel richtig
angeschlossen ist oder ob die
Verbindung schlecht ist.

K.A

Uberpriifen, ob das
Geberkabel richtig
angeschlossen ist oder ob die
Verbindung schlecht ist.

K.A

ED1-01-4-DE-2403-MA

Die Last und die Betriebsbedingungen
neu berechnen und anpassen. Oder
einen neuen Motor auswahlen.

Die Umgebungstemperatur
optimieren.

Den linearen Geber oder das Geberkabel
ersetzen.

Das Geberkabel wieder anschlieRen.

Den Geber entsprechend seinen
Spezifikationen anschlieBen und
sicherstellen, dass das Signal des
Gebers normal ist.

Wieder einschalten. Wenn der Alarm
erneut auftritt, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Motors handeln, in
diesem Fall den Motor austauschen.

Wieder einschalten. Tritt der Alarm
erneut auf, kdnnte es sich um eine
Fehlfunktion des ESC handeln, den ESC
ersetzen.

Den linearen Geber oder das Geberkabel
ersetzen.

Das Geberkabel wieder anschlieRen.

Wieder einschalten. Tritt der Alarm
erneut auf, kdnnte es sich um eine
Fehlfunktion des Motors oder des Gebers
handeln, den Motor oder den Geber
austauschen.

Das Geberkabel wieder anschlieRen.

Wieder einschalten. Tritt der Alarm
erneut auf, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Motors oder des Gebers
handeln, den Motor oder den Geber
austauschen.

Das Geberkabel wieder anschlieRen.

Wieder einschalten. Wenn der Alarm
erneut auftritt, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Motors handeln, in
diesem Fall den Motor austauschen.
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AL.8F0

Excellent Smart Cube (ESC)
interner Fehler

AL.b10

Geschwindigkeitsbefehl A/D-

Wandler-Fehler

AL.b20

Drehmomentbefehl A/D-
Wandler-Fehler

AL.b33
Storung der Stromerkennung

AL.C10
Motor auBer Kontrolle

AL.C20

Fehler Geberparameter

Die Geberkommunikation ist

gestort oder das Geberkabel ist

abgeklemmt.

Das interne Programm des
Excellent Smart Cube (ESC)
verhalt sich ungewdhnlich.

Storung an den Eingangspins

fiir den Geschwindigkeitsbefehl

Storung des
Antriebsverstarkers

Storung der Eingangspins fiir
den Drehmomentbefehl

Storung des
Antriebsverstarkers

Storung des Stromsensors

Das Motorstromkabel ist nicht
angeschlossen.

Die Last ist zu schwer oder der

Ausgangsstrom ist nicht
ausreichend.

Storung des Gebers

Storung des
Antriebsverstarkers

Fehler bei der elektrischen

Fehler bei der Phasenerkennung  Winkelerkennung

Antriebsverstarker der Serie ED1

Storungsbehebung und Wartung

Uberpriifen, ob die
Einstellungen der
Geberparameter korrekt sind:

Uberpriifen, ob eine Stérquelle
vorhanden ist und das
Geberkabel richtig
angeschlossen ist oder ob die
Verbindung schlecht ist.

K.A

KA

K.A

K.A

KA

K.A

Die Verdrahtung des
Servomotors iiberpriifen.

Uberpriifen, ob die Last zu
schwer ist oder ob die
Betriebsbedingungen
angemessen sind.

K.A

K.A

Uberpriifen, ob sich der Motor
bei der elektrischen
Winkelerkennung gleichmaRig
bewegen kann.

ED1-01-4-DE-2403-MA

Geberauflosung priifen.

Die Taktfrequenz des Gebers
tiberpriifen.

Die Einschaltzeit des Pt52D-Gebers
tiberpriifen.

Bei analogen Gebern die
Teilungsperiode, den Multiplikator
und die Abschaltschwelle des Pt208
tiberpriifen.

Ferritring hinzufiigen oder das
Geberkabel austauschen.

Uberpriifen, ob das Geberkabel richtig
angeschlossen ist.

Wieder einschalten. Tritt der Alarm
erneut auf, kdnnte es sich um eine
Fehlfunktion des ESC handeln, den ESC
ersetzen.

Den Alarm zuriicksetzen und den Betrieb
wieder aufnehmen.

Wieder einschalten. Tritt der Alarm
erneut auf, kdnnte es sich um eine
Fehlfunktion des Antriebsverstarkers
handeln, in diesem Fall den
Antriebsverstarker austauschen.

Den Alarm zuriicksetzen und den Betrieb
wieder aufnehmen.

Wieder einschalten. Tritt der Alarm
erneut auf, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Antriebsverstarkers
handeln, in diesem Fall den
Antriebsverstarker austauschen.

Den Antriebsverstarker austauschen.

Uberpriifen, ob die Motorverdrahtung
korrekt ist.

Die Last oder die Betriebshedingungen
einstellen.

Den Geber austauschen.

Wieder einschalten. Tritt der Alarm
erneut auf, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Antriebsverstarkers
handeln, in diesem Fall den
Antriebsverstarker austauschen.

Das Hindernis auf dem
Bewegungsweg des Motors
entfernen.

Die Last reduzieren.

Die elektrische Winkelerfassung mit
einem groReren Strombefehl
durchfiihren.
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AL.C21 Der Hall-Sensor hat keine
Hall-Sensor-Fehler Funktion.
AL.C50 Die Phaseninitialisierung wird
Ausfall der elektrischen nicht durchgefihrt.

Winkelerkennung

Falsche Parametereinstellung

Die optische Skala ist gestort.

Die Last auf dem Forcer ist zu

Storungsbehebung und Wartung

Die Einstellung des
Hallsensors iiberpriifen.

Die Phaseninitialisierung
muss vor der Verwendung des
Linearmotors oder des
Torquemotors durchgefiihrt
werden.

Uberpriifen, ob die
Phaseninitialisierung
abgeschlossen ist.

Uberpriifen, ob die
Parameter des Gebers
richtig eingestellt sind und
das Feedbacksignal
korrekt ist.

Uberpriifen, ob die
Parameter des Motors
korrekt sind.

Uberpriifen, ob der
Adapter der optischen
Skala richtig geerdet ist.
Uberpriifen, ob das
Erdungskabel des Motors
richtig geerdet ist.

Uberpriifen, ob die Kraft, die

schwer oder die Reibung ist zu  auf den Forcer ausgeiibt wird,

grof. zu grof ist oder ob die
Bremse blockiert ist.

AL.C51 Das Uberfahrsignal wird bei der  Uberpriifen, ob eine Uberfahrt
Uberfahrt bei elektrischer elektrischen Winkelerfassung  auftritt.
Winkelerfassung erkannt ausgelost.
AL.C52 Das S-ON-Signal wird KA
Elektrische Winkelerfassung eingegeben, wenn die
unvollstindig Phaseninitialisierung noch nicht

abgeschlossen ist.
AL.d00 Die Verdrahtung der U-, V- oder  Bei eingeschaltetem
Uberlauflageabweichung W-Phase ist falsch. Antriebsverstarker

Die Eingangsfrequenz des
Befehlsimpulses ist zu hoch.

Die Befehlsbeschleunigung ist
zu hoch.

Antriebsverstarker der Serie ED1

tiberschreitet die
Lageabweichung den
Alarmwert fiir die
Uberlauflageabweichung
(Pt520 oder Pt521).

Die Eingangsfrequenz des
Befehlsimpulses verringern.
Dann den Betrieb erneut
starten.

Die Befehlsbeschleunigung
verringern. Dann den Betrieb
erneut starten.

ED1-01-4-DE-2403-MA

Den digitalen Hallsensor einstellen
und die elektrische Winkelerfassung
erneut durchfiihren.

Wieder einschalten. Tritt der Alarm
erneut auf, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des ESC handeln, den
ESC ersetzen.

Uberpriifen, ob ESC verwendet wird.
Den Motor austauschen.

Die Phaseninitialisierung tiber Thunder
durchfiihren und sicherstellen, dass die
Anzeige Phase initialized griin ist. Die
Parameter speichern und den
Antriebsverstarker wieder einschalten.

Die Parameter des Motors und die
Geberaufldsung wieder korrekt einstellen.
Die Phaseninitialisierung erneut
durchfiihren. Die Parameter speichern
und den Antriebsverstarker wieder
einschalten.

Uberpriifen, ob die Erdung korrekt
ausgefiihrt ist.

Die Bremse losen.
Die Last reduzieren.

Die Stromversorgung des
Hauptstromkreises ausschalten und den
Forcer bewegen. Wieder einschalten und
die elektrische Winkelerfassung an einer
Stelle durchfiihren, an der kein
Uberfahrtsignal ausgeldst wird.

Die Phaseninitialisierung iiber Thunder
durchfiihren und sicherstellen, dass die
Anzeige Phase initialized griin ist. Die
Parameter speichern und den
Antriebsverstarker wieder einschalten.

Uberpriifen, ob das Motorstromkabel
oder das Geberkabel richtig
angeschlossen ist.

Die Eingangsfrequenz des
Befehlsimpulses oder der
Befehlsbheschleunigung verringern. Oder
die Ubersetzung des elektronischen
Getriebes anpassen.

Einstellung der Beschleunigungs-

/Verzogerungszeitkonstante des
Lagesignals (Pt216).

Seite 288 von 388



Benutzerhandbuch

AL.d10

Motorlast
Uberlauflageabweichung

AL.EbO
Alarm Sicherheitsfunktion

AL.Eb1

Zeitfehler am Eingang des
Sicherheitsfunktionssignals

AL.Eb2

Fehler im
Sicherheitsfunktionsmodul

AL.F10
Stromkabel offene Phase

AL.F50

Unterbrechung des
Hauptstromkreiskabels des
Motors

AL.FAO
Fehler in der Geberleistung

Antriebsverstarker der Serie ED1

Der Einstellwert des
Alarmwertes fiir die

Uberlauflageabweichung (Pt520

oder Pt521) ist zu niedrig.

Storung des
Antriebsverstarkers

Die Drehrichtung des Motors
unterscheidet sich von der
Einbaurichtung des externen
Gebers.

Die Last und der externe Geber

sind abgeklemmt.

Die Sicherheitsfunktion (STO)
wird ausgelost.

Die Verdrahtung der

Sicherheitsfunktion passt nicht.

Die Verzogerung zwischen den
Signaleingangen SF1 und SF2
betrdgt zehn Sekunden oder
mehr.

In der Hardware der
Sicherheitsfunktion ist ein
Fehler aufgetreten.

Die Verdrahtung des
dreiphasigen AC-
Hauptstromkabels ist
unzureichend.

Die dreiphasige AC-
Hauptstromversorgung ist
unsymmetrisch.

Es wird eine einphasige
Wechselstromversorgung

verwendet, aber die Einstellung

im Konfigurationsassistenten
wurde nicht gedndert oder der
entsprechende Parameter
(Pt0O0B = t.[ ]1[][]) wurde
nicht eingestellt.

Storung des
Antriebsverstarkers

Storung des
Antriebsverstarkers

Die Verdrahtung des
Motorstromkabels ist
unzureichend oder die
Verbindung ist unzureichend.

Storung des
Antriebsverstarkers

Storungsbehebung und Wartung

Uberpriifen, ob der
Einstellwert des Alarmwertes
fiir die
Uberlauflageabweichung
(Pt520 oder Pt521)
angemessen ist.

K.A

Die Drehrichtung des Motors
und die Einbaurichtung des
externen Gebers iiberpriifen.

Uberpriifen, ob die Last und
der externe Geber
abgeklemmt sind.
Beispielsweise iiberpriifen, ob
die Kupplung locker ist.

K.A

Die Verdrahtung iiberpriifen.

Die Verzogerung zwischen
den Signaleingangen SF1 und
SF2 messen.

K.A

Die Verdrahtung iiberpriifen.

Die Spannung jeder Phase des
Dreiphasennetzes messen.

Die Leistungs- und
Parametereinstellung
tiberpriifen.

KA

K.A

Die Verdrahtung iiberpriifen.

KA

ED1-01-4-DE-2403-MA

Einstellwert des Alarmwertes fiir die
Uberlauflageabweichung anpassen
(Pt520 oder Pt521)

Den externen Geber in der
entgegengesetzten Richtung installieren
oder die Drehrichtung mit Pt002 =
tX[J[J[] (verwendung des externen
Gebers) auf die entgegengesetzte
Richtung ein stellen.

Den externen Geber in der
entgegengesetzten Richtung installieren
oder die Drehrichtung mit Pt002 =
tX[J[J[] (Verwendung des externen
Gebers) auf die entgegengesetzte
Richtung ein stellen.

Die Last und den externen Geber
festziehen.

Die Sicherheitsfunktion zuriicksetzen.

Uberpriifen, ob die Verdrahtung in
Ordnung ist.

Uberpriifen, ob die Ausgangsschaltungen
der

Signale SF1 und SF2 oder die
Signaleingangsschaltungen der Maschine
und des Antriebsverstarkers normal sind.

Es konnte eine Fehlfunktion des
Antriebsverstarkers vorliegen, den
Antriebsverstarker austauschen.

Uberpriifen, ob die Verdrahtung in
Ordnung ist.

Die Verdrahtung anpassen.

Die Einstellung im
Konfigurationsassistenten andern oder
die richtige Parametereinstellung (Pt00B

=t.[]J1[][]]) verwenden.

Wieder einschalten. Tritt der Alarm
erneut auf, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Antriebsverstarkers
handeln, in diesem Fall den
Antriebsverstarker austauschen.

Es konnte eine Fehlfunktion des
Antriebsverstarkers vorliegen, den
Antriebsverstarker austauschen.

Uberpriifen, ob die Verdrahtung des
Motorstromkabels korrekt ist.

Es konnte eine Fehlfunktion des
Antriebsverstarkers vorliegen, den
Antriebsverstarker austauschen.
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AL.FBO

Hardware-Fehlfunktion der
Feldbuskommunikation

AL.FB1
Feldbus-Kommunikationsfehler

AL.FB2

Fehler beim Einrichten der
Feldbuskommunikation

AL.FCO

Kommunikationsfehler des
Gruppenregelungssystems

AL.FC1

Fehler der Slave-Achse im
Gruppenregelungssystem

AL.Fd0

Alarm der Regelung der
elektronischen Kurvenscheibe

Antriebsverstarker der Serie ED1

Die Feldbus-
Kommunikationskarte ist nicht
mit dem Antriebsverstarker
verbunden oder defekt.

Storung des
Antriebsverstarkers

Die Feldbus-Kommunikation
kann nicht aufgebaut werden,
weil das Signalkabel nicht
angeschlossen ist oder eine
schlechte Verbindung besteht.

Die Einstellung der
Kommunikationshardware oder
-parameter entspricht nicht der
Produktspezifikation oder
erfiillt nicht die

Kommunikationsanforderungen.

Die Kommunikation ist
unterbrochen. Es konnte sich
um eine Unterbrechung des
Kommunikationskabels oder
eine schlechte Verbindung
handeln.

Die Kommunikation wird
gestort.

Eine der Achsen ausschalten
oder zuriicksetzen.

Die Einstellungen fiir den
Gruppenregelungsmodus sind
unterschiedlich.

In der Slave-Achse des
Gruppenregelungssystems ist
ein Fehler aufgetreten.

Es tritt ein Alarm im System der
elektronischen Kurvenscheibe
auf.

Storungsbehebung und Wartung

Uberpriifen, ob die
Kommunikationsanzeige
normal ist.

K.A

Uberpriifen, ob das
Kommunikationskabel richtig
angeschlossen ist.

Die

Kommunikationseinstellungen

tiberpriifen.

EtherCAT: K.A

mega-ulink: K.A

MECHATROLINK:
Uberpriifen, ob die
Einstellung der
Stationsadresse im
Bereich von 0x03 bis OxEF
liegt.
Die Einstellung der
Datenlange auf 32 oder 48
Byte iiberpriifen.
Uberpriifen, ob die
Einstellung der
Stationsadresse doppelt
vorhanden ist.

Uberpriifen, ob das
Kommunikationskabel richtig
angeschlossen ist.

Uberpriifen, ob es eine
Storquelle gibt oder das
Kommunikationskabel nicht
richtig angeschlossen ist.

KA

Uberpriifen, ob die
Einstellungen des
Gruppenregelungsmodus
beider Achsen gleich sind.

Die Ursache des Fehlers
iiberpriifen.

Die Ursache des Alarms
iiberpriifen.

ED1-01-4-DE-2403-MA

Den Antriebsverstarker austauschen.

Wieder einschalten. Tritt der Alarm
erneut auf, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Antriebsverstarkers
handeln, in diesem Fall den
Antriebsverstarker austauschen.

Das Kommunikationskabel austauschen
oder das Kommunikationskabel korrekt
anschlieBen und den Antriebsverstarker
erneut einschalten. Tritt der Fehler immer
noch auf, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Antriebsverstarkers
handeln, den Antriebsverstarker
austauschen.

Den Antriebsverstarker neu starten,
sobald die Kommunikationseinstellungen
bestatigt sind. Wenn die Storung immer
noch vorliegt, ist moglicherweise der
Antriebsverstarker defekt - diesen
austauschen.

Uberpriifen, ob das
Kommunikationskabel richtig
angeschlossen ist.

Einen Ferritring hinzufiigen oder das
Kommunikationskabel ersetzen.

Uber Thunder oder ein externes Signal
den Alarm auf der Master-Achse
zuriicksetzen. Oder beide Achsen
zuriicksetzen.

Den Gruppenregelungsmodus (Pt003 =
t.[ ][ X) fiir beide Achsen auf
denselben Wert einstellen.

Nachdem die Fehlerursache behoben ist,
tiber Thunder oder ein externes Signal
den Alarm auf der Master-Achse
zuriicksetzen oder beide Achsen
zuriicksetzen.

Nachdem die Ursachen des Alarms
beseitigt sind, einen Alarm-Reset an
beiden Achsen iiber Thunder oder ein
externes Signal durchfiihren oder beide
Achsen zuriicksetzen.
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Eingang

AL.900

AL.910

AL.923

AL.924

AL.930

AL.941

AL.943

AL.944

AL.945
AL.946

AL.947

AL.971

AL.9A0

AL.9A1
AL.9A2

AL.9F0

Benutzerhandbuch Storungsbehebung und Wartung

Anmerkung:

Die Erfassungstaktung von AL.F50 (Unterbrechung der Motor-Hauptstromkreisleitung) besteht,
wenn die Motorgeschwindigkeit auf den in Pt507 oder Pt583 eingestellten Wert fallt.

13.2.3  Alarm zuriicksetzen

Nachdem das Alarmausgangssignal (ALM) ausgegeben wurde, den Antriebsverstarker mit der
unten beschriebenen Methode zuriicksetzen, wenn die Ursache beseitigt ist. Ein Alarm, der sich

ALM-RST

auf den Geber bezieht, kann nicht durch das Alarm-Reset-Eingangssignal (ALM-RST)
zuriickgesetzt werden. In diesem Fall zum Zuriicksetzen die Regelleistung ausschalten.

Zuriicksetzen durch Alarm-Reset-Eingangssignal (ALM-RST)

Benutzerdefiniert

Uberlauflageabweichung

Uberlastung

Interner Liifterstopp

1T

Storung der Geberbatterie

Parameter oder Funktion, die nach dem Speichern oder
Ausschalten in Kraft tritt, wurde gedndert.

Feldbus synchrone Zykluszeitwarnung

System-Warnung

Warnung Drehmomentgrenze
Warnung zur Geberkommunikation

Die Multi-Motion-Funktion funktioniert nicht

Unterspannung

Uberfahrt erkannt, wenn Servo ON (P-OT oder N-OT
Signal wird empfangen.)

P-0T-Signal wird empfangen.
N-OT-Signal wird empfangen.

Uberspannung im Hauptstromkreis

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA

Flankengetriggert Alarm zuriicksetzen.

Die Lageabweichung iiberschreitet den Wert von (Pt520 x
Pt51E)/100 oder den Wert von (Pt521 x Pt51E)/100.

Diese Warnung erscheint vor dem Uberlastalarm (AL.710 oder
AL.720). Wenn der Vorgang fortgesetzt wird, kann ein Alarm
ausgelost werden.

Der interne Liifter des Antriebsverstarkers arbeitet nicht mehr.

Alarm Motoriiberlastungsschutz. Den Ausgangsstrom des
Antriebs begrenzen.

Die Batterie des Absolutwertgebers ist defekt.

Parameter oder Funktion, die nach dem Speichern oder
Ausschalten in Kraft tritt, wurde gedndert.

Die synchrone Zykluszeit der Feldbus-Kommunikation ist instabil.

Im internen Programm des Antriebsverstarkers ist ein Fehler
aufgetreten.

Der Drehmomentbefehl {iberschreitet den Drehmomentgrenzwert.
Die Geberkommunikation ist ungewohnlich.

Falsche Motoroptionen. Fehler bei der Einstellung der
Regelungsart. Pt20E/Pt210 Einstellfehler. Die Referenzfahrt wird
nicht ausgefiihrt. Ungewdhnliches In-Position-Signal.

Diese Warnung erscheint vor dem Unterspannungsalarm
(AL.410). Wenn der Vorgang fortgesetzt wird, kann ein Alarm

ausgelost werden.

Uberlaufsignal (P-OT oder N-OT Signal) wird bei eingeschaltetem
Antriebsverstarker erkannt.

P-OT-Signal wird bei ausgeschaltetem Antriebsverstarker erkannt.
N-OT-Signal wird bei ausgeschaltetem Antriebsverstarker erkannt.

Die Spannung des Hauptstromkreises ist zu hoch.
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13.3.1

Die Verdrahtung der U-, V- oder W-

Uberlauflageabweichung Phase des Motors ist falsch.

AL.910

Uberlastung

AL.923

Interner Liifterstopp

AL.924

12T

AL.930

Storung der
Geberbatterie

Die Servoverstarkung des
Antriebsverstarkers ist zu niedrig.

Die Eingangsfrequenz des
Befehlsimpulses ist zu hoch.

Die Befehlsbeschleunigung ist zu
hoch.

Der Einstellwert des Alarmwertes
fiir die Uberlauflageabweichung
(Pt520 oder Pt521) ist im
Vergleich zum Betriebszustand
niedrig.

Storung des Antriebsverstarkers

Die Verdrahtung des Motors oder
des Gebers oder die Verbindung ist
fehlerhaft.

Die Motorbewegung iiberschreitet
den Erfassungswert der Uberlast.

Eine Uberlastung tritt auf, da der
Motor aufgrund mechanischer
Faktoren nicht betrieben werden
kann.

Storung des Antriebsverstarkers

Der interne Liifter des
Antriebsverstarkers arbeitet nicht
mehr.

Die Verdrahtung des Motors oder
des Gebers oder die Verbindung ist
fehlerhaft.

Die Motorbewegung iiberschreitet

den Erfassungswert der Uberlast.

Eine Uberlastung tritt auf, da der
Motor aufgrund mechanischer
Faktoren nicht betrieben werden
kann.

Storung des Antriebsverstarkers.

Die Batterie des
Absolutwertgebers ist defekt.

Storung des Gebers

Antriebsverstarker der Serie ED1

Storungsbehebung und Wartung

Ursachen und AbhilfemaBnahmen fiir Warnungen

Die Verdrahtung des
Motorstromkabels iiberpriifen.

Uberpriifen, ob die
Servoverstarkung des
Antriebsverstarkers zu niedrig
ist.

Die Eingangsfrequenz des
Befehlsimpulses verringern.

Dann den Betrieb erneut starten.

Die Befehlsbeschleunigung
verringern. Dann den Betrieb
erneut starten.

Uberpriifen, ob der Einstellwert
des Alarmwertes fiir die
Uberlauflageabweichung (Pt520
oder Pt521) angemessen ist.

K.A

Die Verdrahtung iiberpriifen.

Den Erkennungswert der
Uberlast und des
Bewegungsbefehls iiberpriifen.

Den Bewegungsbefehl und die
Motorgeschwindigkeit
tiberpriifen.

KA

Uberpriifen, ob sich im Inneren
des Liifters ein Fremdkorper
befindet.

Die Verdrahtung iiberpriifen.

Den Wert von Pt554 (Maximale
Dauer fiir 12T-Spitzenstrom)
tiberpriifen

Den Bewegungsbefehl und die

Motorgeschwindigkeit
tiberpriifen.

KA

Uberpriifen, ob die
Batteriespannung 5 V betréagt.

KA

ED1-01-4-DE-2403-MA

Uberpriifen, ob der Anschluss des
Motorstromkabels oder des Geberkabels
fehlerhaft ist.

Die richtige Servoverstarkung durch
Autotuning herstellen.

Die Eingangsfrequenz des Befehlsimpulses
oder der Befehlsbeschleunigung verringern.
Oder die Ubersetzung des elektronischen
Getriebes anpassen.

Einstellung der Beschleunigungs-
/Verzdgerungszeitkonstante des
Lagesignals (Pt216).

Den Einstellwert des Alarmwertes fiir die
Uberlauflageabweichung (Pt520 oder
Pt521) einstellen.

Wieder einschalten. Tritt der Alarm erneut
auf, konnte es sich um eine Fehlfunktion
des Antriebsverstarkers handeln, in diesem
Fall den Antriebsverstarker austauschen.

Uberpriifen, ob die Verdrahtung von Motor
und Geber korrekt ist.

Die Last und die Betriebsbedingungen neu
berechnen und anpassen. Oder einen neuen
Motor auswahlen.

Den mechanischen Faktor verbessern.

Es konnte eine Fehlfunktion des
Antriebsverstarkers vorliegen, den
Antriebsverstarker austauschen.

Wenn der Alarm erneut auftritt, nachdem
der Fremdkorper entfernt wurde, konnte es
sich um eine Fehlfunktion des
Antriebsverstarkers handeln.

Uberpriifen, ob die Verdrahtung von Motor
und Geber korrekt ist.

Die Last und die Betriebsbedingungen neu
berechnen und anpassen. Oder einen neuen
Motor auswahlen.

Den mechanischen Faktor verbessern.

Es kdnnte eine Fehlfunktion des
Antriebsverstarkers vorliegen, den
Antriebsverstarker austauschen.

Die Batterie oder das Geberkabel
austauschen.

Wieder einschalten. Wenn die Warnung
erneut auftritt, konnte es sich um eine
Fehlfunktion des Motors handeln, den Motor
austauschen.
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AL.941

Anderung von
Parametern und
Funktionen mit
Speicher- und
Neustartanforderung

AL.943

Feldbus synchrone
Zykluszeitwarnung

AL.944
System-Warnung

AL.945

Warnung
Drehmomentgrenze

AL.946

Warnung zur
Geberkommunikation

AL.947

Die Multi-Motion-
Funktion funktioniert
nicht

AL.971
Unterspannung

AL.9A0

Uberfahrt erkannt, wenn
Servo ON (P-OT oder N-
OT Signal wird
empfangen.)

AL.9A1
P-OT-Signal wird
empfangen.

Anderung von Parametern und
Funktionen mit Speicher- und
Neustartanforderung.

Die synchrone Zykluszeit der
Feldbus-Kommunikation ist
instabil.

Im internen Programm des
Antriebsverstarkers ist ein Fehler
aufgetreten.

Der Drehmomentbefehl
tiberschreitet den
Drehmomentgrenzwert.

Die Geberkommunikation ist
gestort oder das Geberkabel ist
abgeklemmt.

Falsche Motoroptionen.

Fehler bei der Einstellung der
Regelungsart.

Pt20E/Pt210 Einstellfehler.

Die Referenzfahrt wird nicht
ausgefiihrt.

Ungewdohnliches In-Position-
Signal.

Die Spannung der AC-
Stromversorgung liegt unter 140 V.

Die Stromversorgungsspannung
fallt wahrend des Betriebs ab.

Die Stromversorgung wird
kurzzeitig unterbrochen.

Die Sicherung des
Antriebsverstarkers ist
durchgebrannt.

Storung des Antriebsverstarkers

Uberlaufsignal (P-OT oder N-OT
Signal) wird bei eingeschaltetem
Antriebsverstarker erkannt.

P-OT-Signal wird bei
ausgeschaltetem
Antriebsverstarker erkannt.

Antriebsverstarker der Serie ED1

Storungsbehebung und Wartung

KA

KA

KA

Uberpriifen, ob der
Drehmomentgrenzwert zu klein
ist.

Uberpriifen, ob eine Storquelle
vorhanden ist oder das
Geberkabel richtig
angeschlossen ist. Oder die
Verbindung ist fehlerhaft.

Uberpriifen, ob es sich um einen
Direktantriebs- oder Linearmotor
handelt.

Uberpriifen, ob die Regelungsart
Interner Position Mode ist.

Uberpriifen, ob Pt20E und Pt210
auf 1 eingestellt sind.

Uberpriifen, ob die Referenzfahrt
bei Verwendung eines
Inkrementalgebers
abgeschlossen ist.

Das Signal "In Position”
tiberpriifen.

Die Spannung der AC-
Stromversorgung messen.

Die Stromversorgungsspannung
messen.

Die Stromversorgungsspannung
messen.

KA

KA

Den Status der Uberfahrtsignale
tiber Thunder {iberpriifen.

Den Status des Uberfahrtsignals
tiber Thunder {iberpriifen.

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter speichern und neu starten.

Erhdhung der Zykluszeit der
Feldbuskommunikation.

Einen Software-Reset durchfiihren oder den
Antriebsverstarker erneut einschalten.

Drehmomentgrenzwert anpassen.

Ferritring hinzufiigen oder das
Geberkabel austauschen.

Uberpriifen, ob das Geberkabel richtig
angeschlossen ist.

Bitte den Motor in einen Motor mit
Direktantrieb oder Linearmotor dndern.

Bei Verwendung eines Linearmotors
wird die Indexierungsbewegung nicht
unterstitzt.

Als Regelungsart Interner Position Mode
einstellen.

Pt20E und Pt210 auf 1 stellen.

Bestatigen, ob das Referenzfahrtverfahren
abgeschlossen ist.

Den Signalstatus bestatigen, wenn der
Motor angehalten wurde.

Die Spannung der AC-Stromversorgung auf
den angegebenen Bereich einstellen.

Die Stromversorgungskapazitat erhchen.

Eine stabile Stromversorgung
gewahrleisten.

Es konnte eine Fehlfunktion des
Antriebsverstarkers vorliegen, den
Antriebsverstarker austauschen.

Den Antriebsverstarker austauschen.

Die Verdrahtung fiir Uberfahrtsignale
tiberpriifen.

Storungen durch geeignete
Gegenmalnahmen beheben.

Die Verdrahtung fiir Uberfahrtsignale
tiberpriifen.

Storungen durch geeignete
Gegenmalnahmen beheben.
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AL.9A2 N-OT-Signal wird bei
N-OT-Signal wird ausgeschaltetem

empfangen. Antriebsverstarker erkannt.
AL.9F0 Die Motorgeschwindigkeit ist zu

Uberspannung im hoch.

Hauptstromkreis

Die Spannung der
Hauptstromversorgung ist zu
niedrig.

Der
Antriebsverstarker
ist nicht bereit.

Die Spannung der Steuerleistung
liegt unter 220 VAC.

Ein Alarm ist aufgetreten und wurde
nicht geloscht.

Die Motorparameter sind nicht

eingestellt.

Das Signal fiir das erzwungene
Anhalten (FSTP) ist ON.

Der Servomotor ist
nicht in Betrieb.

Das Signal "Servo ON" (S-ON) ist
OFF.

Die Verdrahtung von Motor (CN2),
Geber (CN7) oder Steuersignalen
(CNG6) ist fehlerhaft. Oder die
Verbindung ist fehlerhaft.

Der Uberfahrt tritt auf, wenn der
Servo ON ist.

Die Regelungsart ist falsch.

Der Impulsbefehlseingang ist falsch
(Position Mode).

Antriebsverstarker der Serie ED1

Storungsbehebung und Wartung

Den Status des Uberfahrtsignals

Die Verdrahtung fiir Uberfahrtsignale
tiber Thunder {iberpriifen.

tiberpriifen.
Storungen durch geeignete
Gegenmalnahmen beheben.

Den Bewegungsbefehl und die
Motorgeschwindigkeit
tiberpriifen.

Last oder Betriebsbedingungen anpassen.

Die Spannung der
Wechselstromversorgung
tiberpriifen.

Die Spannung der AC-Stromversorgung auf
den angegebenen Bereich einstellen.

Mit einem Multimeter messen, ob
die Spannung der Steuerspannung
unter 220 VAC liegt. Oder
beobachten, ob die Bus voltage
im Fenster Interface signal
monitor in Thunder unter 300 VDC
liegt.

Die Spannung der Regelleistung auf den
angegebenen Bereich einstellen.

Siehe Abschnitt 13.2.2 und die
AbhilfemaRnahmen durchfiihren.

Die Alarmnummer auf dem
Bedienfeld des
Antriebsverstarkers oder im
Fenster Last Error unter ErrorLog
tiberpriifen.

Uberpriifen, ob die Einstellung im
Konfigurationsassistenten
vorgenommen wurde.

Siehe Abschnitt 7.3 und die Motorparameter
einstellen.

Uberpriifen, ob auf dem
Bedienfeld des
Antriebsverstarkers "Stp"
angezeigt wird. Oder priifen, ob
die Anzeige fiir den FSTP-
Signaleingang im Fenster
Interface signal monitor von
Thunder griin ist.

Das FSTP-Signal auf OFF setzen.

Wird die Funktion zum erzwungenen
Anhalten nicht verwendet, diese Funktion
mit Pt50F=t.[ ][ ][ ]X (Zuweisung des
Eingangssignals zum erzwungenen
Anhalten (FSTP)) so einstellen, dass sie
immer inaktiv ist.

Uberpriifen, ob auf dem
Bedienfeld des
Antriebsverstarkers "nrd"
angezeigt wird. Oder priifen, ob
die Anzeige Servo on input auf
der linken Seite des
Hauptbildschirms von Thunder
nicht aufleuchtet.

Das S-ON-Signal auf ON setzen.

Die Einstellung von Pt50A=t.[ ][ ][ ]X
(Zuweisung des Eingangssignals des
Antriebsverstarkers (S-ON)) und das
Eingangssignal vom zugewiesenen Pin
tiberpriifen.

Uberpriifen, ob das vom Regler
ausgegebene Signal korrekt ist.

Uberpriifen, ob die Verdrahtung des
Antriebsverstarkers korrekt ist.

Die Verdrahtung iiberpriifen.

Uberpriifen, ob die Lage des Forcers nicht
innerhalb des zuldssigen Bereichs liegt.

Uberpriifen, ob die Lage des
Forcers nicht innerhalb des
zuldssigen Bereichs liegt.

Uber Pt000=t.[ ][ ]X[] (Auswahl der
Regelungsart) tiberpriifen, ob die gewahlte
Regelungsart korrekt ist.

Uberpriifen, ob die gewahlte
Betriebsart im Fenster Parameter
Setup korrekt ist.

Uberpriifen, ob die Befehlsausgabe aus dem
Regler korrekt ist.

Den Wert des Eingangsbefehls
tiberpriifen.
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Die Auswahl der Impulsbefehlsform
ist falsch.

Das Signal fiir den Befehlsimpuls-
Sperreingang (INHIBIT) ist ON.

Die Eingabe des
Geschwindigkeitshefehls ist falsch
(Velocity Mode).

Die Verstarkung des
Geschwindigkeitsbefehls ist falsch
(Velocity Mode).

Die Eingabe des
Drehmomentbefehls ist falsch
(Torque Mode).

Die Verstarkung des
Drehmomentbefehls

ist falsch (Torque Mode).

Der Drehmomentgrenzwert ist zu
klein.

Eine Uberlastung tritt auf, da der
Motor aufgrund mechanischer
Faktoren (z. B. mechanischer
Storungen) nicht betrieben werden
kann.

Storung des Antriebsverstarkers

Antriebsverstarker der Serie ED1

Storungsbehebung und Wartung

Uber Pt200=t.[ ][ ][ ]X (Impulsbefehlsform)
iiberpriifen, ob die gewahlte
Impulsbefehlsform korrekt ist.

Uberpriifen, ob die gewahlte
Impulsbefehlsform im Fenster
Parameter Setup korrekt ist.

Uberpriifen, ob die Anzeige fiir
den Signaleingang INHIBIT im
Fenster Interface signal monitor
von Thunder griin ist.

Das INHIBIT-Signal auf OFF setzen.
Die Einstellung von Pt50D=t.[ ][ ][ ]X
(Zuweisung des Befehlsimpuls-
Sperreingangs (INHIBIT)) und das
Eingangssignal vom zugewiesenen Pin
tiberpriifen.

Uberpriifen, ob das vom Regler
ausgegebene Signal korrekt ist.

Uberpriifen, ob der Befehl aus dem Regler
korrekt ist.

Den Wert des Eingangsbefehls
tiberpriifen.

Siehe Abschnitt 0 und Pt300
(Eingangsverstarkung des
Geschwindigkeitsbefehls) @ndern.

Die Eingangsverstarkung des
Geschwindigkeitsbefehls im
Fenster Parameter Setup
tiberpriifen.

Uberpriifen, ob die Befehlsausgabe aus dem
Regler korrekt ist.

Den Wert des Eingangsbefehls
tiberpriifen.

Siehe Abschnitt 8.5.1 und Pt400 andern
(Eingangsverstarkung des
Drehmomentbefehls).

Die Eingangsverstarkung des
Drehmomentbefehls im Fenster
Parameters Setup iiberpriifen.

Siehe Abschnitt 8.10 und den
Drehmomentgrenzwert andern.

Uberpriifen, ob auf dem
Bedienfeld des
Antriebsverstarkers AL.945
angezeigt wird. Oder, ob auf der
linken Seite des Hauptbildschirms
"AL.945 Torque limit warning"
angezeigt wird.

Uberpriifen, ob der auf den Forcer
ausgeiibte Widerstand zu groB ist
oder die Bremse blockiert ist.

Uberpriifen, ob eine Stdrung vorliegt.
Die Bremse ldsen.
Die Last verringern.

K.A Es konnte eine Fehlfunktion des

Antriebsverstarkers vorliegen, den
Antriebsverstarker austauschen.
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Dieser Abschnitt beschreibt die Inspektion des Antriebsverstarkers und den Austausch von
Teilen.

13.5.1  RegelmiBige Inspektion

Der Antriebsverstarker muss nicht taglich gepriift werden, jedoch miissen die in der Tabelle
unten aufgefiihrten Punkte halbjahrlich oder jahrlich tiberpriift werden.

Erscheinungsbild Halbjahrlich oder jahrlich Keine Riicksténde, kein Staub, Ol oder Die Umgebung und den Antriebsverstarker
und Umwelt Flecken usw. reinigen.
Schrauben Teile miissen festgezogen werden, wie z. B.  Die Teile mit einem Schraubenzieher

Klemmenleiste, Stecker und Schrauben usw. festziehen.

13.5.2  Austauschvorgabe

2,5 Jahre (es wird kein Strom

geliefert.) Lagertemperatur: 20 °C

Wenn die Austauschvorgabe erreicht ist, wenden Sie sich an HIWIN oder unsere
Vertriebshandler, um zu priifen, ob ein Austausch erforderlich ist.

13.5.3  Austausch der Batterie

Wenn die Batteriespannung auf 2,7 V oder darunterfallt, wird der Alarm Geberbatterie-
Unterspannung (AL.810) ausgeldst. In diesem Fall muss die Batterie ausgetauscht werden.

Austausch der Batterie
Wenn die Batterie im Regler installiert ist

Nur die Regelleistung des Antriebsverstarkers einschalten.

Die Batterie entfernen und eine neue Batterie einsetzen.

Die Regelleistung des Antriebsverstarkers ausschalten, um den Alarm AL.810 zu I6schen.
Die Regelleistung des Antriebsverstarkers wieder einschalten.

Uberpriifen, ob der Alarm geléscht wurde. AnschlieBend kann der Antriebsverstérker normal
betrieben werden.

Geberkabel wird mit Batteriebox verwendet

Nur die Regelleistung des Antriebsverstarkers einschalten.

Den Deckel der Batteriebox 6ffnen.

Die Batterie entfernen und eine neue Batterie einsetzen.

Den Deckel schliefien.

Die Regelleistung des Antriebsverstarkers ausschalten, um den Alarm AL.810 zu I6schen.
Die Regelleistung des Antriebsverstarkers wieder einschalten.

Uberpriifen, ob der Alarm geléscht wurde. AnschlieBend kann der Antriebsverstérker normal
betrieben werden.
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14.1.1  Bezeichnungen und Funktionen der Tasten

Der Benutzer kann iiber das Bedienfeld Hilfsfunktionen ausfiihren, Parameter einstellen sowie
den Status und die Werte* des Antriebsverstarkers iiberwachen. Im Folgenden werden die
Bezeichnungen und Funktionen der Tasten auf dem Bedienfeld des Antriebsverstarkers

beschrieben.
- B,8)8
E1

F A vV

cm®c_ﬂﬂ“ STAT@® o o @ ®
L)} Ehmu
e o]
® F-Taste Umschaltfunktion.
Den Einstellwert bestatigen.

@ UP-Taste Den Einstellwert erhhen.
® DOWN-Taste Den Einstellwert verringern.
® DATA/SHIFT- Den Einstellwert anzeigen. Die DATA/SHIFT-Taste eine Sekunde

Ugsite lang driicken, um den Einstellwert anzuzeigen.

Wahrend eine Ziffer blinkt, mit dieser Taste zur nachsten Ziffer
links von ihr wechseln.

Anmerkung:

*Bei einem Feldbus-Antriebsverstarker kann der Benutzer den Status des Antriebsverstarkers
nur liber das Bedienfeld iiberwachen, da es keine Taste fiir den Feldbus-Antriebsverstarker
gibt.
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14.1.2  Umschaltfunktion

Die F-Taste driicken, um zwischen den Funktionen zu wechseln (siehe unten). Die Bedienung der
einzelnen Funktionen wird im Folgenden beschrieben.

Power on

\D.H' » Status display

Press

\...' I—I —Press |§| for one second —Auxiliary function (FtOOO)
<

Press

\...l —Press @ for one second —Parameter setting (PtOO0O)
-

Press

\...l —>Press @ for one second —Monitoring function (UtOOO)
-«

Press

14.1.3  Statusanzeige

Der Status wird wie folgt angezeigt.
Bit data

TIHdE

1
Abbreviated symbol

Bit-Daten

Status der Stromversorgung der Regelleistung

Leuchtet auf, wenn die Stromversorgung der Regelleistung ON ist. Leuchtet nicht
auf, wenn die Regelleistung OFF ist.

Servo-Status
L | Leuchtet auf, wenn Servo OFF. Leuchtet nicht auf, wenn Servo ON.

— Status des Ausgangssignals fiir den Geschwindigkeitsbereich (V-CMP)
(Geschwindigkeitsregelung). Leuchtet auf, wenn die Differenz zwischen der
Servomotorgeschwindigkeit und dem Geschwindigkeitssollwert innerhalb des
Einstellwerts liegt. (Einstellung iiber Pt503 oder Pt582. Die
Standardeinstellung ist 10 U/min bzw. 10 mm/s.) Leuchtet nicht auf, wenn
die Differenz den Einstellwert tiberschreitet. Leuchtet immer wahrend der

Drehmomentregelung auf. Wenn der analoge Befehl durch Rauschen gestort
wird, blinkt "-" der ganz linken Ziffer, siehe Abschnitt 5.1.2.

Status des Ausgangssignals fiir den Abschluss der Positionierung (COIN)
(Lageregelung). Leuchtet auf, wenn die Differenz zwischen der
Servomotorposition und dem Lagebefehl innerhalb des Einstellwerts liegt.
(Eingestellt tiber Pt522. Die Standardeinstellung ist sieben Regeleinheiten)
Leuchtet nicht auf, wenn die Differenz den eingestellten Wert liberschreitet.
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— Status des Rotationserkennungsausgangs (TGON)

Leuchtet auf, wenn die Rotationsgeschwindigkeit des Servomotors den
eingestellten Wert tiberschreitet. (Einstellung iiber Pt502 oder Pt581. Die
Standardeinstellung ist 20 U/min oder 20 mm/s) Leuchtet nicht auf, wenn die
Rotationsgeschwindigkeit des Servomotors unter dem Einstellwert liegt.

Leuchtet auf, wenn der eingegebene Geschwindigkeitsbefehl den Einstellwert
tiberschreitet. (Einstellung iiber Pt502 oder Pt581. Die Standardeinstellung ist
20 U/min oder 20 mm/s) Leuchtet nicht auf, wenn der
Eingangsgeschwindigkeitsbefehl unter dem Einstellwert liegt.

“ Status des Geschwindigkeitsbefehlseingangs (Geschwindigkeitsregelung).

Status des Impulsbefehlseingangs (Lageregelung). Leuchtet auf, wenn ein
Impulsbefehl eingegeben wird. Leuchtet nicht auf, wenn kein Impulshefehl
eingegeben wird.

Anzeige des Drehmomentbefehls (Drehmomentregelung). Leuchtet auf, wenn
der Eingangsdrehmomentbefehl den Einstellwert tiberschreitet (10 % des
Nenndrehmoments) Leuchtet nicht auf, wenn der Eingangsdrehmomentbefehl
unter dem Einstellwert liegt.

Anzeige des Lageabweichungs-Clear-Eingangssignals (CLR) (Lageregelung).
Leuchtet auf, wenn das Signal zum Lschen der Lageabweichung (CLR)
eingegeben wird. Leuchtet nicht auf, wenn das Signal zum Loschen der
Lageabweichung (CLR) nicht eingegeben wird.

Status der Hauptstromversorgung

Leuchtet auf, wenn die Stromversorgung des Hauptstromkreises eingeschaltet
ist. Leuchtet nicht, wenn die Hauptstromversorgung ausgeschaltet ist.

Abgekiirztes Symbol

Der Motor ist nicht aktiviert.
Die Anzeige bedeutet Servo OFF.

I
| (]

Der Motor ist aktiviert.

| | Die Anzeige bedeutet Servo ON.
Der Motor darf nicht in Vorwartsrichtung betrieben werden.
| I I Die Anzeige bedeutet, dass das Signal fiir die Vorwartssperre (P-OT)
I ON ist.
Es ist verboten, den Motor in Riickwartsrichtung zu betreiben.
| I Die Anzeige bedeutet, dass das Signal fiir die Riickwartssperre (N-OT)
I ON ist.

Erzwungenes Anhalten

Die Anzeige bedeutet, dass der Antriebsverstarker ein Signal fiir
erzwungenes Anhalten (FSTP) empfangt. Der Antriebsverstarker
befindet sich im Not-Aus-Zustand.

Die Sicherheitsfunktion ist aktiviert.

Die Anzeige bedeutet, dass die Sicherheitsfunktion aktiviert ist und sich
I:I der Antriebsverstarker im STO-Zustand befindet.
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Alarm
I I I I I Die Anzeige bedeutet, dass ein Alarm aufgetreten ist. Die
I I E I I Alarmnummer blinkt.

Anmerkung:

*Der Feldbus-Antriebsverstarker kann immer nur ein Symbol anzeigen.

Die Einstellung der Parameter iiber das Bedienfeld ist im Folgenden beschrieben.

14.2.1  Einstellung numerischer Parameter

In der folgenden Tabelle wird beschrieben, wie der Einstellwert der
Geschwindigkeitsreglerverstarkung (Pt100) iiber das Bedienfeld von 40,0 auf 100,0 gedndert
wird.

Anmerkung:

Um numerische Parameter iiber das Bedienfeld des Antriebsverstarkers anzuzeigen und zu
andern, den Abschnitt 14.2.2 lesen und Pt00B = t.[ ][ ][ ]1 (Anzeige aller Parameter)
einstellen.

Die F-Taste driicken, um die Betriebsart
‘ . . zur Einstellung der Parameter aufzurufen.
v

Wenn der angezeigte Parameter nicht
Pt100 ist, die Tasten UP oder DOWN
driicken, um Pt100 anzuzeigen.

Die DATA/SHIFT-Taste eine Sekunde lang
. driicken, um den aktuellen Einstellwert
<

[ ]_

des Pt100 anzuzeigen.

Die DATA/SHIFT-Taste driicken, um
. zwischen den Ziffern zu wechseln. Wenn
<

eine Ziffer blinkt, bedeutet dies, dass sie
bearbeitet werden kann.

Die Taste UP sechs Mal driicken, um den
Einstellwert auf 100,0 zu dndern.
Einstellwerte mit mehr als sechs Ziffern
A sind detaillierter in Abb. 14.1
beschrieben.

L]

Die Taste F driicken und der Wert wird
' blinken. Danach wird der Einstellwert von
40,0 auf 100,0 geandert.

N I
__

L_l

| (2] =] =2 [ =
o ) i i ] [ [
o

Die DATA/SHIFT-Taste eine Sekunde lang
‘ gedriickt halten. Danach kehrt die
<

) [T i i (i ()

Anzeige zu Pt100 zuriick.

-

Um Parameter im Antriebsverstarker-Flash zu speichern, Ft001 ausfiihren, siehe Abschnitt 14.4.2.

Anmerkung:
Einstellung eines negativen Wertes

Fiir Parameter, die auf einen negativen Wert eingestellt werden konnen, die Taste DOWN ab
00000 driicken, um einen negativen Wert einzustellen.

Beim Einstellen eines negativen Wertes die Taste DOWN driicken, um den Wert zu erhhen,
und die Taste UP, um den Wert zu verringern.
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Einstellwert mit mehr als sechs Ziffern

Das Bedienfeld kann nur 5-stellige Werte anzeigen. Fiir die Einstellung von Werten mit mehr
als sechs Ziffern siehe die nachste Abbildung.

Abb. 14.1: Einstellwert mit mehr als sechs Ziffern

‘ Upper two digits

BEREE
‘ / 'I F’Ire_sls |§| key
i = B

I Press @ key

e EREE

Press @ key
-

‘ Middle four digits

Display for a
negative value

Lower four digits

14.2.2 Parameter fiir die Funktionsauswahl einstellen

In der nachstehenden Tabelle wird beschrieben, wie iiber das Bedienfeld vom Velocity Mode in
den Position Mode gewechselt wird.

Die F-Taste driicken, um die Betriebsart
_I . . . zur Einstellung der Parameter aufzurufen.
_ Wenn der angezeigte Parameter nicht
F A v Pt000 ist, die Tasten UP oder DOWN

driicken, um Pt000 anzuzeigen.

Die DATA/SHIFT-Taste eine Sekunde lang
driicken, um den aktuellen Einstellwert
des Pt000 anzuzeigen.

| |
L@

Die DATA/SHIFT-Taste driicken, um
‘ zwischen den Ziffern zu wechseln. Wenn
<

eine Ziffer blinkt, bedeutet dies, dass sie
bearbeitet werden kann.

Die Taste UP ein Mal driicken, um den
. Einstellwert auf t.0010 zu andern und
vom Velocity Mode in den Position Mode
A zu wechseln.

Die Taste F driicken und der Wert wird
. blinken. AnschlieRBend wird die
Regelungsart vom Velocity Mode in den
F Position Mode geandert.

) 2] ] 2

o ) ) ) i

o L] ] ] 2 [

Die DATA/SHIFT-Taste eine Sekunde lang
. gedriickt halten. Danach kehrt die
< Anzeige zu Pt000 zuriick.

) )i ) i

L

Um Parameter im Flash des Antriebsverstarkers zu speichern, Ft001 ausfiihren, siehe Abschnitt 14.4.2.

|

Die Anderung wird nach dem Wiedereinschalten des Antriebsverstérkers wirksam.
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Die Benutzer konnen die physikalische GroRe und das E/A-Signal iiber das Bedienfeld
iiberwachen. Die Nummer der Uberwachungsposition beginnt mit "Ut". Im folgenden Beispiel
wird die Motorgeschwindigkeit (Ut000) iiberwacht.

HEEEE

Die grundlegende Bedienung der Uberwachungsfunktion und die Nummern der
Uberwachungselemente sind im Folgenden beschrieben.

14.3.1  Grundlegende Bedienung der Uberwachungsfunktion
Die nichste Tabelle beschreibt die Uberwachung der Motorgeschwindigkeit (Ut000).

L__|

auszuwahlen.

L_|
Lo

L@

Schritt 1 zuriickzukehren.

L _|
o

L

> @

<@

i (][] H

14.3.2  Uberwachung der Eingangssignale

Ut005 wird zur Uberwachung der Eingangssignale verwendet. Der Zustand des Eingangssignals
wird durch den Abschnitt der LED angezeigt.

Anzeige
The upper segment lights
| I up: input signal is OFF.
| I The lower segment lights
up: input signal is ON.
10 9 8 «LED number
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. Die Taste F driicken, um in die
Uberwachungsfunktion (Ut) zu wechseln.

Die Tasten UP oder DOWN driicken, um
die zu iiberwachende Ut-Nummer

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang
gedriickt halten, um den Inhalt der Ut-
Nummer anzuzeigen. Wenn der
angezeigte Wert mehr als sechs Ziffern
hat, unter Abb. 14.1nachlesen.

Die DATA/SHIFT-Taste eine Sekunde lang
gedriickt halten, um zur Anzeige von
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LED-Nummern und ihre entsprechenden Eingangssignale

1 CN6-33 S-ON

2 CN6-30 P-CON

3 CN6-29 P-OT

4 CN6-27 N-OT

5 CN6-28 ALM-RST
6 CN6-26 P-CL

7 CN6-32 N-CL

8 CN6-31 HOM

9 CN6-9 MAP

10 CN6-8 FSTP

Beispiel anzeigen

Das Eingangssignal "Servo on" (S-ON) ist ON.

«—The lower segment
of LED number 1 lights

10 9 8 up-

Das Signal "Servo ON" (S-ON) ist OFF.

«—The upper segment
of LED number 1
lights up.

0 9 8 7 6 5 4 3 2 1

Das Eingangssignal fiir die Vorwartssperre (P-OT) ist ON.

EEERE

4 The lower segment of LED
number 3 lights up.
M0 9 8 7 6 5 4 3 2 1

14.3.3  Uberwachung der Ausgangssignale

Ut006 wird zur Uberwachung der Ausgangssignale verwendet. Der Zustand des
Ausgangssignals wird durch den Abschnitt der LED angezeigt.

Anzeige
The upper segment lights
up: output signal is OFF.
The lower segment lights
up: output signal is ON.
10 9 8 «—LED number
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LED-Nummern und ihre entsprechenden Ausgangssignale

1 CN6-35, 34 COIN & V-CMP
2 CN6-37, 36 TGON

3 CN6-39, 38 D-RDY

4 CN6-11, 10 ALM

5 CN6-40, 12 BK

6 s Reserviert

7 s Reserviert

8 - Reserviert

9 s Reserviert

10 - Reserviert

Beispiel anzeigen

Das Ausgangssignal des Alarms (ALM) ist ON.

REEEE

4 The lower segment of LED number4
lights up.
0 9 8 76 5 4 3 2 1

14.3.4 Liste der Uberwachungselemente

Die unterstiitzten Uberwachungselemente und ihre Nummern sind in der folgenden Tabelle
aufgefiihrt.

utooo Motorgeschwindigkeit Umdrehungen pro Minute
Ut001 Geschwindigkeitsbefehl Umdrehungen pro Minute
Ut005 Uberwachung des Eingangssignals

utoo6 Uberwachung des Ausgangssignals

ut007 Befehlsimpulsgeschwindigkeit (nur bei Lageregelung) Umdrehungen pro Minute
utoo8 Lageabweichung (nur bei Lageregelung) Regeleinheit

utooc Befehlsimpulszahler Regeleinheit

UtooD Feedbackimpulszahler Geber-Impuls

Ut0OE Feedbackimpulszahler (vollstandig geschlossener Regelkreis) ~ Zahler

Ut013 Feedbackimpulszahler (Einheit: Regeleinheit) Regeleinheit

ut020 Nenngeschwindigkeit des Motors Umdrehungen pro Minute
ut021 Maximale Geschwindigkeit des Motors Umdrehungen pro Minute
Ut041 Single-Turn-Absolutlage Geber-Impuls
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Bedienung des Bedienfelds

Der Benutzer kann Hilfsfunktionen fiir die Einrichtung, Einstellung und Speicherung von
Parametern des Antriebsverstarkers verwenden. Die Nummer der Hilfsfunktion beginnt mit dem
Buchstaben "Ft". In Abb. 14.2ist das Beispiel die Alarmanzeige (Ft000).

Abb. 14.2: Alarmanzeige (Ft000)

FIEIOID

14.4.1

EEEEEE

Alarm number

I = ] ]
& S
T I0E
[ IFE
FIEITITIE

Antriebsverstarker der Serie ED1

Anzeige der Alarmhistorie (Ft000)

L@

<@

L@

L@

L@

L@

L@

ED1-01-4-DE-2403-MA

Die Taste F driicken, um in die Hilfsfunktion (Ft) zu
wechseln. Wenn die angezeigte Nummer nicht
Ft000 ist, die Taste UP oder DOWN driicken, um
Ft000 anzuzeigen.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um den letzten Alarm anzuzeigen.

Die Taste UP driicken, um den vorherigen Alarm
anzuzeigen. Die Taste DOWN driicken, um den
nachsten Alarm anzuzeigen. Je groBer die Ziffer
ganz links ist, desto dlter ist der angezeigte Alarm.
Informationen zum Alarm sind im Abschnitt 13.2
beschrieben.

Die Taste DATA/SHIFT driicken, um die unteren vier
Ziffern des Zeitstempels anzuzeigen.

Die Taste DATA/SHIFT driicken, um die mittleren
vier Ziffern des Zeitstempels anzuzeigen.

Die Taste DATA/SHIFT driicken, um die oberen
beiden Ziffern des Zeitstempels anzuzeigen.

Die Taste DATA/SHIFT driicken, um die
Alarmnummer anzuzeigen.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um Ft000 anzuzeigen.
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14.4.2

FIEICIOL

[T

e
HlE

[T

(Blinken)

L@

UlE

Bedienung des Bedienfelds

Speichern von Parametern im Antriebsverstarker (Ft001)

Die Taste F driicken, um in die Hilfsfunktion (Ft) zu
wechseln. Die Taste UP oder DOWN driicken, um
Ft001 anzuzeigen.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um die Anzeige links aufzurufen.

Die Taste F driicken, um den Parameter im Flash zu
speichern. Wenn der Speichervorgang
abgeschlossen ist, erscheint auf der linken Seite die
Anzeige.

Nachdem der Parameter im Flash gespeichert
wurde, kehrt die Anzeige auf dem Bedienfeld
automatisch zur Anzeige auf der linken Seite
zuriick.

Nachdem die Parameter im Flash gespeichert wurden, die Regelleistung des Antriebsverstérkers wieder anschlieRen. Dann wird die

Anderung wirksam.

14.4.3  JOG (Ft002)

Die zugehorigen JOG-Parameter sind im Abschnitt 8.7.1 beschrieben.

FIEILIOE

L@

FIEILIE

Antriebsverstarker der Serie ED1

®
o

ED1-01-4-DE-2403-MA

Die Taste F driicken, um in die Hilfsfunktion (Ft) zu
wechseln. Die Taste UP oder DOWN driicken, um
Ft002 anzuzeigen.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um die Anzeige links aufzurufen.

Die Taste F driicken, um in den Zustand Servo ON
zu wechseln. Das Display auf der linken Seite wird
angezeigt.

Die Taste U (vorwarts) oder die Taste DOWN
(riickwarts) driicken. Der Servomotor arbeitet mit
der mit Pt304 (rotativer Motor) oder Pt383
(Linearmotor) eingestellten Einstellung.

Die Taste F driicken, um in den Zustand Servo OFF
zu wechseln.

Anmerkung:

Der Benutzer kann auch die Taste DATA/SHIFT eine

Sekunde lang gedriickt halten, um den Servo
auszuschalten.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um Ft002 anzuzeigen.
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14.4.4  Referenzfahrt (Ft003)

Bedienung des Bedienfelds

Informationen zu den Parametern der Referenzfahrt sind im Abschnitt 8.11 beschrieben.

FIEILIOE

[ ]

<@

L@

[ ]

[ ]

=
J

(Blinken)

FIEILIOE

-

Antriebsverstarker der Serie ED1

<@

L@

ED1-01-4-DE-2403-MA

Die Taste F driicken, um in die Hilfsfunktion (Ft) zu
wechseln. Die Taste UP oder DOWN driicken, um
Ft003 anzuzeigen.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um die Anzeige links aufzurufen.

Die Taste F driicken, um in den Zustand Servo ON
zu wechseln. Das Display auf der linken Seite wird
angezeigt.

Die Taste UP driicken, der Motor bewegt sich in
Vorwartsrichtung. Die Taste DOWN driicken, der
Motor bewegt sich in Riickwartsrichtung. Fiir Pt000
=t.[J[J[]X (Auswahl der Dreh-
/Bewegungsrichtung), siehe unten.

Rotativer Motor

Pt000 t.[]J[]J[]J0 CCW cw
OO0 ow cCowW
Anmerkung:

Von der Lastseite aus beobachten.

Linearmotor

Pt000 t.[][ ][]0 Linearer Linearer
Geber zdhlt ~ Geber zahlt
aufwarts. riickwarts.

t[]CJ[]1  Linearer Linearer
Geber zahlt  Geber zdhlt
riickwarts. aufwarts.
Anmerkung:

Einstellen, dass die Richtung, in der der
lineare Geber aufwiarts zahlt, die
Vorwartsrichtung ist. Weitere Informationen
sind im Abschnitt 6.5.3 beschrieben.

Nachdem die Referenzfahrt abgeschlossen ist,
blinkt die Anzeige.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um Ft003 anzuzeigen.
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14.4.5 Initialisierung der Parameter (Ft005)

FIEILIS

SEEEA
dlalqlE

(Blinken)

EEEEE

<@

L@

Bedienung des Bedienfelds

Die Taste F driicken, um in die Hilfsfunktion (Ft) zu
wechseln. Die Taste UP oder DOWN driicken, um
Ft005 anzuzeigen.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um die Anzeige links aufzurufen.

Die Taste F driicken, um die Parameter zu
initialisieren. Nach Abschluss der
Parameterinitialisierung erscheint auf der linken
Seite die Anzeige.

Nach Abschluss der Parameterinitialisierung kehrt
die Anzeige auf dem Bedienfeld automatisch zur
Anzeige auf der linken Seite zuriick.

Um die Einstellung wirksam werden zu lassen, den Parameter nach Abschluss der Phaseninitialisierung mit Ft001 im Flash des

Antriebsverstarkers speichern.

14.4.6  Loschen der Alarmhistorie (Ft006)

FIELE

=EEEE
dlalqlE

(Blinken)

=EEES

FIELIE

Antriebsverstarker der Serie ED1

<@

L@

L@

ED1-01-4-DE-2403-MA

Die Taste F driicken, um in die Hilfsfunktion (Ft) zu
wechseln. Die Taste UP oder DOWN driicken, um
Ft006 anzuzeigen.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um die Anzeige links aufzurufen.

Die Taste F driicken, um die Alarmhistorie zu
l6schen. Nachdem die Alarmhistorie geldscht
wurde, erscheint auf der linken Seite die Anzeige.

Nachdem die Alarmhistorie geloscht wurde, kehrt
die Anzeige auf dem Bedienfeld automatisch zur
Anzeige auf der linken Seite zuriick.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um Ft006 anzuzeigen.
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14.4.7

FIEILIE

Einstellung des Absolutwertgebers (Ft008)

-
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REEEE
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L@

FIEILIE

Bedienung des Bedienfelds

Die Taste F driicken, um in die Hilfsfunktion (Ft) zu
wechseln. Die Taste UP oder DOWN driicken, um
Ft008 anzuzeigen.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um die Anzeige links aufzurufen.

Die Taste UP driicken, bis "PGCL5" angezeigt wird.

Anmerkung:

Wenn wahrend des Vorgangs eine andere
Taste gedriickt wird, wird eine Sekunde lang
"no_oP" angezeigt. Jetzt wieder bei Schritt 1
beginnen.

Die Taste F driicken, um den Absolutwertgeber
einzustellen (zu initialisieren). Nachdem die
Einstellung (Initialisierung) abgeschlossen ist,
erscheint auf der linken Seite eine Sekunde lang die
Anzeige.

Nachdem die Einstellung (Initialisierung)
abgeschlossen ist, kehrt die Anzeige auf dem
Bedienfeld automatisch zur linken Anzeige zuriick.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um Ft008 anzuzeigen.

Die Einstellung wird nach dem Wiedereinschalten des Antriebsverstarkers wirksam.

14.4.8

FIELL 2

Anzeige der Firmware-Version (Ft012)

SEEE
BEEE

=
L
=
L

L@

FIELL 2

Antriebsverstarker der Serie ED1

®
oY

ED1-01-4-DE-2403-MA

Die Taste F driicken, um in die Hilfsfunktion (Ft) zu
wechseln. Die Taste UP oder DOWN driicken, um
Ft012 anzuzeigen.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um die Firmware-Version des
Antriebsverstarkers anzuzeigen.

Die Taste F driicken, um die Version von CPU2
anzuzeigen.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um Ft012 anzuzeigen.
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Bedienung des Bedienfelds

14.4.9 Einstellung des Steifigkeitsgrads fiir die Funktion "Tuneless" (Ft200)

FIEIZIOD

dlalqlE

(Blinken)

L LE

L@

FIEIZIOD

Antriebsverstarker der Serie ED1

L@

ED1-01-4-DE-2403-MA

Die Taste F driicken, um in die Hilfsfunktion (Ft) zu
wechseln. Die Taste UP oder DOWN driicken, um
Ft200 anzuzeigen.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um den Steifigkeitsgrad fiir die Tuneless-
Funktion einzustellen.

Die Taste UP oder DOWN driicken, um den
Steifigkeitsgrad von 1~F auszuwahlen. Je hoher der
Steifigkeitsgrad ist, desto hoher sind die
Verstarkung und die Reaktion. (Standard: 7)

Anmerkung:

Wenn die Steifigkeit zu hoch ist, kann es zu
Vibrationen kommen. Zu diesem Zeitpunkt
den Steifigkeitsgrad verringern.

Die Taste F driicken um den Steifigkeitsgrad
einzustellen. Nachdem die Einstellung
abgeschlossen ist, erscheint auf der linken Seite
eine Sekunde lang die Anzeige.

Nachdem die Einstellung abgeschlossen ist, kehrt
die Anzeige auf dem Bedienfeld automatisch zur
linken Anzeige zuriick.

Die Taste DATA/SHIFT eine Sekunde lang gedriickt
halten, um Ft200 anzuzeigen.
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Die Parameterliste wird im Folgenden beschrieben.

Parameter-Nummer
GroBe der Parameter
Beschreibung der Parameter

In dieser Spalte wird angegeben, wann der Parameter nach seiner Anderung wirksam
wird.

Es gibt zwei Arten von Parametern: Tuning-Parameter und Einrichtungsparameter.
Urspriinglicher Standardwert

In dieser Spalte wird der fiir den Parameter zutreffende Motor angegeben.
All: Der Parameter kann mit Dreh- und Linearmotoren verwendet werden.
Rotary: Der Parameter kann nur mit einem rotativen Motor verwendet werden.
Linear: Der Parameter kann nur mit einem Linearmotor verwendet werden.

Tabelle 15.1: Beispiel
Punkt Nr. Pt000

GroRe 2 =Sl 0000 ~ 00E1 Standard 0010
bereich
Name Auswahl der Grundfunktion 0 Einheit = e Alle
Motor
Effektiv Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz =
Beschreibung
0 CCW ist die Vorwartsrichtung.

Die Richtung, in der der lineare Geber aufwarts zahlt, ist die Vorwartsrichtung.
1 CW ist die Vorwartsrichtung. (Betriebsart Riickwarts)

Die Richtung, in der der lineare Geber abwarts zahlt, ist die Vorwartsrichtung. (Betriebsart Riickwarts)
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15.2.1  Parameter zur Einstellung der Grundfunktion (Pt0XX)

Punkt Nr. Pt000

Einstell-

GroRe 2 . 0000 ~ 00E1 Standard 0010
bereich
Name Auswahl der Grundfunktion 0 Einheit = e 't
Motor
Effektiv Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz =
Beschreibung
0 CCW ist die Vorwartsrichtung.

Die Richtung, in der der lineare Geber aufwarts zahlt, ist die Vorwartsrichtung.
1 CW ist die Vorwartsrichtung. (Betriebsart Riickwarts)

Die Richtung, in der der lineare Geber abwarts zahlt, ist die Vorwartsrichtung. (Betriebsart Riickwarts)

0 Velocity Mode (analoger Befehl)

1 Position Mode (Impulsbefehl)

2 Torque Mode (analoger Befehl)

3 Interner Velocity Mode (Kontaktbefehl)

4 Interner Velocity Mode (Kontaktbefehl) < Position Mode (Impulsbefehl)

5 Interner Velocity Mode (Kontaktbefehl) < Velocity Mode (Analogbefehl)

6 Interner Velocity Mode (Kontaktbefehl) < Torque Mode (analoger Befehl)
7 Position Mode (Impulsbefehl) < Velocity Mode (analoger Befehl)

8 Position Mode (Impulsbefehl) <> Torque Mode (analoger Befehl)

9 Torque Mode (analoger Befehl) < Velocity Mode (analoger Befehl)

A Interner Position Mode (Kontaktbefehl)

B Interner Position Mode (Kontaktbefehl) < Position Mode (Impulsbefehl)

C Interner Position Mode (Kontaktbefehl) < Velocity Mode (analoger Befehl)
D Interner Position Mode (Kontaktbefehl) <> Torque Mode (analoger Befehl)
E Interner Position Mode (Kontaktbefehl) < Interner Position Mode (Kontaktbefehl)
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Beschreibung

Benutzerhandbuch Parameter

Pt001
2 Einstell- 0000 - 0.042 Standard 0030
bereich

Auswahl der Einheit _ Zutreffender Alle

Anwendungsfunktion 1 Motor

Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz =

0 Die dynamische Bremse verwenden, um den Motor anzuhalten. Die dynamische Bremse bleibt nach
dem Anhalten des Motors aktiviert.

1 Die dynamische Bremse verwenden, um den Motor anzuhalten. Die dynamische Bremse wird nach
dem Anhalten des Motors deaktiviert.

9 Die dynamische Bremse darf nicht verwendet werden. Den Motor frei laufen lassen, bis er zum
Stillstand kommt.

0 Die dynamische Bremse, um den Motor anzuhalten oder den Motor frei laufen lassen, bis er anhilt.
Die Stoppmethode ist dieselbe wie bei Pt001 = t.[ ][ ][ ]X.

1 Den Einstellwert von Pt406 als maximales Drehmoment zum Verzogern des Motors bis zum Stillstand
verwenden. Der Motor bleibt im Zustand der Nullklemmung stehen.

2 Den Einstellwert von Pt406 als maximales Drehmoment zum Verzdgern des Motors bis zum Stillstand
verwenden. Der Motor lduft danach frei.

3 Die in Pt30A eingestellte Verzogerungszeit verwenden, um den Motor bis zum Stillstand
abzubremsen. Der Motor bleibt im Zustand der Nullklemmung stehen.

4 Die in Pt30A eingestellte Verzogerungszeit verwenden, um den Motor bis zum Stillstand
abzubremsen. Der Motor lauft danach frei.

0 AC-Aufnahmeleistung verwenden.

1 DC-Aufnahmeleistung verwenden (auf GT-Modell).
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Beschreibung

Benutzerhandbuch Parameter

Pt002

2 Einstell- — 900-4.213 Standard 0000
bereich

Auswahl der Einheit _ Zutreffender =

Anwendungsfunktion 2 Motor

Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz =

0 Kein T-REF-Signal verwenden. Alle

1 T-REF-Signal als externe Drehmomentgrenze verwenden.
2 Das T-REF-Signal als Eingang fiir die Drehmomentvorsteuerung verwenden.

Wenn das P-CL- oder N-CL-Signal eingeschaltet ist, wird das T-REF-Signal als externer

9 Drehmoment-Grenzeingang verwendet.
0 Kein V-REF-Signal verwenden. Alle
1 Das V-REF-Signal als externe Geschwindigkeitsgrenze verwenden.

0 Den Drehgeber als Multiturn-Absolutwertgeber verwenden. Eine Batterie ist erforderlich. Alle
1 Den Geber als Inkrementalgeber verwenden. Eine Batterie ist nicht erforderlich.

2 Den Multi-Turn-Absolutwertgeber als Single-Turn-Absolutwertgeber verwenden. Eine Rotativ
Batterie ist nicht erforderlich.

0 Keinen externen Geber verwenden. Rotativ
1 Der externe Geber bewegt sich in Vorwartsrichtung fiir die CCW-Drehung des Motors.

2 Reserviert (Nicht dndern.)

3 Der externe Geber bewegt sich bei CCW-Drehung des Motors in Riickwartsrichtung.

4 Reserviert (Nicht dndern.)
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Beschreibung

Benutzerhandbuch

Pt003

2 Einstell-— 000-2.112
bereich

Auswahl der -

Anwendungsfunktion 3 BT

= Kategorie Einrichtung

0 Gantry-Regelungsmodus.

1 Regelungsmodus der elektronischen Kurvenscheibe

2 2D-Dynamik-Fehlerkompensations-Regelungsmodus (auf GT-Modell anwenden).

0 Aus dem Lagebefehl.

1 Aus Geber-Feedback

0 Geregelt durch das Markierungseingangssignal (MARK).

1 Sofortiger Eingriff.

0 Nach Notaus ausriicken.
1 Sofort ausriicken.

2 Nach letztem Kurvenscheibenzyklus ausriicken.

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Parameter

0000

Alle

Nach dem
Einschalten

Nach dem

Einschalten

Sofort

Sofort
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Benutzerhandbuch Parameter

Punkt Nr. Pt006

GroRe 2 Einstellbereich 0000 ~ 005F Standard 0002

Name Auswahl der Einheit _ Zutreffender Alle
Anwendungsfunktion 6 Motor

Effektiv Sofort Kategorie Einrichtung Referenz =

Beschreibung

00 Motordrehzahl* (1 V/1000 U/min)
Motorgeschwindigkeit (1 V/1000 mm/s)
01 Drehzahlbefehl* (1 V/1000 U/min)
Geschwindigkeitsbefehl (1 V/1000 mm/s)
02 Drehmomentbefehl (1 V/100 % Nenndrehmoment)
Kraftbefehl (1 V/100 % Nennkraft)
3 Lageabweichung (0,05 V/1 Regeleinheit)
04 Abweichung des Lageverstarkers (nach Ubersetzung des elektronischen Getriebes) (0,05 V/1 Geberimpulseinheit)

Abweichung des Lageverstarkers (nach Ubersetzung des elektronischen Getriebes) (0,05 V/1 Impulseinheit des
linearen Gebers)

05 Lagebefehl Drehzahl* (1 V/1000 U/min)

Lagebefehl Geschwindigkeit (1 V/1000 mm/s)

6 Reserviert (Nicht dndern.)

7 Abweichung der Motorlastlage (0,01 V/1 Regeleinheit)

8 Abschluss der Positionierung (Positionierung abgeschlossen: 5 V; Positionierung nicht abgeschlossen: 0 V)
09 Drehzahlvorsteuerung* (1 V/1000 U/min)

Geschwindigkeitsvorsteuerung (1 V/1000 mm/s)
0A Drehmomentvorsteuerung (1 V/100 % Nenndrehmoment)

Kraftvorsteuerung (1 V/100 % Nennkraft)

0B Aktive Verstarkung (erste Verstarkung: 1 V; zweite Verstarkung: 2 V)

0C Abschluss der Verteilung des Lagebefehls (Verteilung abgeschlossen: 5 V; Verteilung nicht abgeschlossen: 0 V)
0D Drehzahl des externen Gebers (1 V/1000 U/min: Wert an der Motorspindel)

0E Motordrehmoment (1 V/100 % Nenndrehmoment)

Motorkraft (1 V/100 % Nennkraft)
OF Reserviert (Nicht dndern.)
10 Hauptstromkreis DC-Spannung

11~5F Reserviert (Nicht dndern.)

Anmerkung:
Bei Motoren mit Direktantrieb betragt das Verhaltnis 1 V/100 U/min.
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Benutzerhandbuch Parameter

Punkt Nr. Pt007

GroRe 2 Einstellbereich 0000 ~ 015F Standard 0100

Name Auswahl der Einheit _ Zutreffender Alle
Anwendungsfunktion 7 Motor

Effektiv Sofort Kategorie Einrichtung Referenz =

Beschreibung

00 Motordrehzahl* (1 V/1000 U/min)
Motorgeschwindigkeit (1 V/1000 mm/s)

01 Drehzahlbefehl* (1 V/1000 U/min)
Geschwindigkeitsbefehl (1 V/1000 mm/s)

Drehmomentbefehl (1 V/100 % Nenndrehmoment)

” Kraftbefehl (1 V/100 % Nennkraft)
03 Lageabweichung (0,05 V/1 Regeleinheit)
Abweichung des Lageverstarkers (nach Ubersetzung des elektronischen Getriebes) (0,05 V/1 Geberimpulseinheit)
04 Abweichung des Lageverstarkers (nach Ubersetzung des elektronischen Getriebes) (0,05 V/1 Impulseinheit des
linearen Gebers)
Lagebefehl Drehzahl* (1 V/1000 U/min)
o Lagebefehl Geschwindigkeit (1 V/1000 mm/s)
06 Reserviert (Nicht dndern.)
07 Abweichung der Motorlastlage (0,01 V/1 Regeleinheit)
08 Abschluss der Positionierung (Positionierung abgeschlossen: 5 V; Positionierung nicht abgeschlossen: 0 V)
Drehzahlvorsteuerung* (1 V/1000 U/min)
» Geschwindigkeitsvorsteuerung (1 V/1000 mm/s)
Drehmomentvorsteuerung (1 V/100 % Nenndrehmoment)
A Kraftvorsteuerung (1 V/100 % Nennkraft)
0B Aktive Verstarkung (erste Verstarkung: 1 V; zweite Verstarkung: 2 V)
0C Abschluss der Verteilung des Lagebefehls (Verteilung abgeschlossen: 5 V; Verteilung nicht abgeschlossen: 0 V)
0D Drehzahl des externen Gebers (1 V/1000 U/min: Wert an der Motorspindel)
Motordrehmoment (1 V/100 % Nenndrehmoment)
* Motorkraft (1 V/100 % Nennkraft)
OF Reserviert (Nicht dndern.)
10 Hauptstromkreis DC-Spannung

11~5F  Reserviert (Nicht dndern.)

0 Alarm "Motor nicht geregelt" nicht erkennen. =

1 Alarm "Motor nicht geregelt” erkennen. =

0 Motoriiberlastungsschutz 1, Ausgang Warnung (AL.910) oder Alarm (AL.710 oder AL.720). =

1 Motoriiberlastungsschutz 2, Ausgang 12T Warnung (AL.924). =
Anmerkung:

Bei Motoren mit Direktantrieb betragt das Verhaltnis 1 V/100 U/min.
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Benutzerhandbuch Parameter

Punkt Nr. Pt008

GroRe 2 Einstellbereich 0000 - 1.021 Standard 0010

Name Auswahl der Einheit _ Zutreffender Rotativ
Anwendungsfunktion 8 Motor

Effektiv Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz =

Beschreibung

0 Ausgabe des Alarms AL.810 bei niedriger Batteriespannung.

1 Ausgangswarnung AL.930 bei niedriger Batteriespannung.

0 Keine Unterspannungswarnung erkennen (AL.971).

1 Unterspannungswarnung erkennen.

2 Unterspannungswarnung erkennen und Drehmoment begrenzen iiber Pt424 und Pt425.
0 Die Erkennung des Temperatursensors deaktivieren.

1 Die Erkennung des Temperatursensors aktivieren.
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Benutzerhandbuch Parameter

Punkt Nr. Pt009

GroRe 2 Einstellbereich 0000 - 1.104 Standard 0000

Name Auswahl der Einheit _ Zutreffender Alle
Anwendungsfunktion 9 Motor

Effektiv = Kategorie Einrichtung Referenz =

Beschreibung

Nachdem die interne Referenzfahrt abgeschlossen ist, die Error-Map-Funktion fiir eine einzelne Achse Nach dem

0 aktivieren. Einschalten
1 Nachdem die interne Referenzfahrt abgeschlossen ist, die Error-Map-Funktion fiir die Gantry-Achse
aktivieren.
2 Funktion zum automatischen Aktivieren der Error-Map-Funktion fiir einen bestimmten Motor.
3 Nachdem die Referenzfahrt der Touch Probe abgeschlossen ist, die Error-Map-Funktion fiir eine
einzelne Achse aktivieren.
4 Nachdem die Referenzfahrt der Touch Probe abgeschlossen ist, die Error-Map-Funktion fiir die
Gantry-Achse aktivieren.
5 Nachdem die interne Referenzfahrt abgeschlossen ist, die dynamische 2D-
Fehlerkompensationsfunktion fiir eine Achse aktivieren (Modell GT).
6 Nachdem die Referenzfahrt der Touch Probe abgeschlossen ist, die dynamische 2D-
Fehlerkompensationsfunktion fiir eine Achse aktivieren (GT-Modell).
0 Geschwindigkeitserkennung 1 verwenden. Nach dem
Einschalten
1 Geschwindigkeitserkennung 2 verwenden.
0 Die Error-Map-Funktion deaktivieren. Motor ist
deaktiviert
1 Die Error-Map-Funktion aktivieren.
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Benutzerhandbuch Parameter

Punkt Nr. Pt00A

GroRe 2 Einstellbereich 0000 -1.144 Standard 1000

Name Auswahl der Einheit _ Zutreffender Alle
Anwendungsfunktion A Motor

Effektiv Nach dem Einschalten Kategorie Tuning Referenz =

Beschreibung

Die dynamische Bremse, um den Motor anzuhalten oder den Motor frei laufen lassen, bis er anhilt.

L Die Stoppmethode ist dieselbe wie bei Pt001 = t.[ ][ ][ ]X.

Den Einstellwert von Pt406 als maximales Drehmoment zum Verzdgern des Motors bis zum Stillstand

1 verwenden. Der Motorzustand nach dem Anhalten des Motors wird durch Pt001 = t.[ ][ ][ ]X
eingestellt.

9 Den Einstellwert von Pt406 als maximales Drehmoment zum Verzogern des Motors bis zum Stillstand
verwenden. Der Motor l4uft danach frei.

Die in Pt30A eingestellte Verzogerungszeit verwenden, um den Motor bis zum Stillstand

3 abzubremsen. Der Motorzustand nach dem Anhalten des Motors wird durch Pt001 = t.[ ][ ][ ]X
eingestellt.

Die in Pt30A eingestellte Verzogerungszeit verwenden, um den Motor bis zum Stillstand

4 . :
abzubremsen. Der Motor lauft danach frei.

0 Die dynamische Bremse, um den Motor anzuhalten oder den Motor frei laufen lassen, bis er anhilt.
Die Stoppmethode ist dieselbe wie bei Pt001 = t.[ ][ ][ ]X.

1 Den Einstellwert von Pt406 als maximales Drehmoment zum Verzogern des Motors bis zum Stillstand
verwenden. Der Motorzustand nach dem Anhalten des Motors wird durch Pt001 = t.[ ][ J[]X
eingestellt.

2 Den Einstellwert von Pt406 als maximales Drehmoment zum Verzdgern des Motors bis zum Stillstand
verwenden. Der Motor lduft danach frei.

3 Die in Pt30A eingestellte Verzogerungszeit verwenden, um den Motor bis zum Stillstand
abzubremsen. Der Motorzustand nach dem Anhalten des Motors wird durch Pt001 = t.[ ][ ][ ]X
eingestellt.

4 Die in Pt30A eingestellte Verzogerungszeit verwenden, um den Motor bis zum Stillstand
abzubremsen. Der Motor lauft danach frei.

0 ESC nicht zum Lesen des Gebersignals verwenden.

1 ESC zum Lesen des Gebersignals verwenden.

0 Keine Multiturn-Home-Position verwenden.

1 Die Multiturn-Home-Position verwenden.

Anmerkung:

Der Standardwert von Pt00A fiir Feldbus-Antriebsverstarker ist 1030.
Wenn Excellent Smart Cube (ESC) verwendet wird, Pt00A=t.C10CI01 nicht einstellen.
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Benutzerhandbuch Parameter

Punkt Nr. Pt00B

GroRe 2 Einstellbereich 0000 - 1.121 Standard 0000

Name Auswahl der Einheit _ Zutreffender Alle
Anwendungsfunktion B Motor

Effektiv Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz =

Beschreibung

0 Nur Setup-Parameter anzeigen.
1 Alle Parameter anzeigen.
0 Anhalten iiber Geschwindigkeit null (der Geschwindigkeitsbefehl wird auf 0 gesetzt, um den Motor

anzuhalten)

1 Die dynamische Bremse, um den Motor anzuhalten oder den Motor frei laufen lassen, bis er anhlt.
Die Stoppmethode ist dieselbe wie bei Pt001 = t.[ ][ ][ ]X.

2 Die in Pt00A = t.[ ][ ][ ]X eingestellte Methode zum Anhalten verwenden.

0 Eine dreiphasige AC-Eingangsleistung verwenden.

1 Einen einphasigen AC-Stromeingang oder einen dreiphasigen AC-Stromeingang verwenden.
0 Den eingebauten dynamischen Bremswiderstand verwenden.

1 Einen externen dynamischen Bremswiderstand verwenden.

Punkt Nr. PtooC

GroRe 2 Einstellbereich 0000 - 0.040 Standard 0010
Name Auswahl der Anwendungsfunktion Einheit _ Zutreffender Alle
C Motor

Effektiv Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz =
Beschreibung

0 96 VDC Aufnahmeleistung verwenden.

1 120 VDC Aufnahmeleistung verwenden.

0 110 VAC Aufnahmeleistung verwenden.

1 220 VAC Aufnahmeleistung verwenden.

2 380 VAC Aufnahmeleistung verwenden.

3 Reserviert (nicht andern).

4 480 VAC Aufnahmeleistung verwenden.
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Parameter

Benutzerhandbuch
Anmerkung:
Der Standardwert ist 0020 fiir 400-V-Antriebsverstarker (der 10. Code in der Modellnummer ist
3).
Pt00D
Einstellbereich 0000 - 1.021
Auswahl der -
Anwendungsfunktion D '
Kategorie Einrichtung

Slave-Achse in der Gruppenkommunikation.
Hauptachse in der Gruppenkommunikation.

Keine Gruppenommunikation.

Die Feldschwachungsregelung deaktivieren.

Die Feldschwachungsregelung aktivieren.

Das automatische Umschalten fiir die Gantry-Regelung deaktivieren

Das automatische Umschalten fiir die Gantry-Regelung aktivieren

Uberfahrtwarnungen nicht erkennen.

Uberfahrtwarnungen erkennen.

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA

Standard 1002

Zutreffender Alle

Motor

Referenz =
Nach dem
Einschalten
Nach dem
Einschalten
Sofort
Sofort
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Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Benutzerhandbuch

PtOOE
2 Einstellbereich  0000-0.111 Standard
Einstellung der Position- Einheit _ Zutreffender
Trigger-Funktion Motor
Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz
0 Deaktivieren der Position-Trigger-Funktion.
1 Aktivieren der Position-Trigger-Funktion.
0 Lageerfassungsfunktion (noch nicht unterstiitzt)
1 Position-Trigger-Funktion
2 Zufallsintervall der Positionstriggerfunktion (Impulsausgang).
3 Zufallsintervall der Positionstriggerfunktion (Zustandsausgabe).
0 Die Signalausgangsspannung ist hoch.
1 Die Signalausgangsspannung ist niedrig.
Pt0OF
2 Einstellbereich 0000-1.110 Standard
Auswahl der Anwendungsfunktion Einhei Zutreffender
inheit =
F Motor
Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz
0 Unterspannungsalarm (AL.410) nicht verriegeln.
1 Unterspannungsalarm verriegeln (AL.410).
0 Die Funktion der automatischen Aktivierung der Error-Map deaktivieren.
1 Die Funktion der automatischen Aktivierung der Error-Map aktivieren.
0 Inkrementalgeber-Signalfehler nicht erkennen.
1 Erkennung von Inkrementalgebersignalfehlern.

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

0111

Motor mit digitalem Geber

0010

Alle
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Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Punkt Nr.

GroRe
Name
Effektiv
Punkt Nr.
GroRe
Name
Effektiv
Punkt Nr.
GroRe
Name
Effektiv
Punkt Nr.
GroRe
Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt010
2 Einstellbereich 0000 - 0.001 Standard
Auswahl der Anwendungsfunktion .. . . Zutreffender
Einheit =

10 Motor
Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz

0 Master auf MPI/API setzen.

1 Master auf Regler setzen.

0 Die Unterbrechung des Z-Phasen-Signals des digitalen Gebers nicht erkennen.

1 Die Unterbrechung des Z-Phasen-Signals des digitalen Gebers erkennen.

0 Gantry-Freigabemethode 1 verwenden.

1 Gantry-Freigabemethode 2 verwenden.

0 Sicherheitsfunktionsalarm nicht erkennen.

1 Sicherheitsfunktionsalarm erkennen.

15.2.2  Parameter fiir das Tuning (Pt1XX)
Pt100
2 Einstellbereich 10 -20.000 Standard 400
Verstarkung des L Zutreffender
Geschwindigkeitsreglers Bilet Ll Motor B
Sofort Kategorie Tuning Referenz =
Pt101
2 Einstellbereich 15-51.200 Standard 2000
Integralzeitkonstante des . Zutreffender
Geschwindigkeitsreglers B O] S Motor Al
Sofort Kategorie Tuning Referenz =
Pt102
2 Einstellbereich 10 -40.000 Standard 400
Verstarkung des Lagereglers  Einheit 0,1/s Zutreffender Alle
Motor

Sofort Kategorie Tuning Referenz =
Pt103
2 Einstellbereich 0-50.000 Standard 100
Verhéltnis der S o Zutreffender
Tragheitsmomente EREL 1% Motor Al
Sofort Kategorie Tuning Referenz =

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

0001

Alle
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroBe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroBe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt104
2

Verstarkung des zweiten
Geschwindigkeitsreglers

Sofort

Pt105

2

Integralzeitkonstante des
zweiten

Geschwindigkeitsreglers

Sofort

Pt106
2

Verstarkung des zweiten
Lagereglers

Sofort

Pt109
2

Vorsteuerung

Sofort

Pt10A
2

Zeitkonstante des
Vorsteuerungsfilters

Sofort

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Antriebsverstarker der Serie ED1

10-20.000 Standard
Zutreffender
iz Motor
Tuning Referenz
15-51.200 Standard
Zutreffender
A s Motor
Tuning Referenz
10 - 40.000 Standard
Zutreffender
b5 Motor
Tuning Referenz
0-100 Standard
1% Zutreffender
? Motor
Tuning Referenz
0-6.400 Standard
Zutreffender
0,01 ms Motor
Tuning Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

400

Alle

2000

Alle

400

Alle

Alle

Alle
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Benutzerhandbuch Parameter
Punkt Nr. Pt10B
GroRe 2 Einstellbereich 0000 - 0.004 Standard 0000
Auswahl der A Zutreffender

N Verstarkungsanwendung EREL Motor Al
Effektiv = Kategorie Einrichtung Referenz =
Beschreibung

0 Den internen Drehmomentbefehl als Schaltbedingung fiir die Betriebsartumschaltung Sofort

verwenden. (Einstellparameter: Pt10C)
1 Den Geschwindigkeitsbefehl als Schaltbedingung fiir die Betriebsartumschaltung

verwenden. (Einstellparameter: Pt10D)

Den Geschwindigkeitsbefehl als Schaltbedingung fiir die Betriebsartumschaltung

verwenden. (Einstellparameter: Pt181)

2 Den Beschleunigungsbefehl als Schaltbedingung fiir die Betriebsartumschaltung

verwenden. (Einstellparameter: Pt10E)

Den Beschleunigungsbefehl als Schaltbedingung fiir die Betriebsartumschaltung

verwenden. (Einstellparameter: Pt182)

3 Die Lageabweichung als Schaltbedingung fiir die Betriebsartumschaltung verwenden.

(Einstellparameter: Pt10F)

4 Nicht die Betriebsartumschaltfunktion verwenden.

Punkt Nr. ~ Pt10C

GroRe 2 Einstellbereich 0 - 800

Drehmoment-/Kraftbefehl fiir
Name die Betriebsartumschaltung  Einheit
(P/P1-Betriebsart)

1%
Effektiv Sofort

Kategorie Tuning

Punkt Nr. Pt10D

GroRe 2 Einstellbereich 0-10.000
Geschwindigkeitsbefehl fiir die

Name Betriebsartumschaltung (P/PI-  Einheit 1 U/min
Betriebsart)

Effektiv Sofort Kategorie Tuning

Punkt Nr. Pt10E

GroRe 2 Einstellbereich 0-30.000
Beschleunigungsbefehl fiir die

Name Betriebsartumschaltung (P/PI- Einheit 1 U/min/s
Betriebsart)

Effektiv Sofort Kategorie Tuning

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA

Standard 200

Zutreffender Al

Nenndrehmoment/Kraft Motor

Referenz =

Standard 0

Zutreffender ALY

Motor

Referenz =

Standard 0

Zutreffender Beiay

Motor

Referenz =
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt10F

2

Lageabweichung bei
Betriebsartumschaltung (P/PI-
Betriebsart)

Sofort

Pt110
2

Zweite Vorsteuerung

Sofort

Pt11F

Lageintegralzeitkonstante

Sofort

Pt121
2

Verstarkung der
Reibungskompensation

Sofort

Pt122
2

Zweite Reibungskompen-
sationsverstarkung

Sofort

Pt126
2

Totzone des
Geschwindigkeitsbefehls zur
Reibungskompensation
(rotativer Servomotor)

Sofort

Pt127
2

Totzone des
Geschwindigkeitsbefehls fiir
die Reibungskompensation
(linearer Servomotor)

Sofort

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Antriebsverstarker der Serie ED1

0-10.000

1 Regeleinheit

Tuning

0-100

1%

Tuning

1-50.000
0,1 ms

Tuning

0-1.000
1%

Tuning

0-1.000
1%

Tuning

1-10.000

Umdrehungen pro
Minute

Tuning

1-10.000

mm/s

Tuning

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

0

Alle

0

Alle

1

Alle

30

Alle

30

Alle

Rotativ

Linear
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Punkt Nr.

GroBe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroBe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt131
2

Verstarkungsschaltzeit 1

Sofort

Pt132

2

Verstarkungsschaltzeit 2

Sofort

Pt135
2

Verstarkung
Umschaltwartezeit 1

Sofort

Pt136
2

Verstarkung
Umschaltwartezeit 2

Sofort

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Antriebsverstarker der Serie ED1

0-65.535

Zutreffender
Motor

Tms

Tuning Referenz

0-65.535

Zutreffender
Motor

Tms

Tuning Referenz

0-65.535

Zutreffender
Motor

Tms

Tuning Referenz

0-65.535

Zutreffender
Motor

Tms

Tuning Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Standard

Standard

Standard

Standard

Parameter

0

Alle

Alle

Alle

Alle
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Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch Parameter

Pt139

2 Einstellbereich 0000 - 0.052 Standard 0000
Ausw?hl der automatischen Einheit _ Zutreffender Alle
Verstarkungsumschaltung Motor

Sofort Kategorie Tuning Referenz =

Manuelle Verstarkungsumschaltung. Manuelles Umschalten der Verstarkung mit dem Eingangssignal fiir die

L Verstarkungsumschaltung (G-SEL).

1 Reserviert (nicht andern).
Automatische Verstarkungsumschaltung. Wenn die Umschaltbedingung A erfiillt ist, wird die Verstéarkung

9 automatisch von der ersten Verstarkung auf die zweite Verstarkung umgeschaltet. Wenn die Umschaltbedingung
A nicht erfiillt ist, wird die Verstarkung automatisch von der zweiten Verstarkung auf die erste Verstarkung
umgeschaltet.

0 Das Signal fiir den Abschluss der Positionierung (COIN) ist eingeschaltet. (Standard)

1 Das Ausgangssignal fiir den Abschluss der Positionierung (COIN) ist OFF.

2 Das Signal ,Positioning near output’ (NEAR) ist ON.

3 Das Signal ,Positioning near output’ (NEAR) ist OFF.

4 Der Ausgang des Lagebefehlsfilters stoppt die Ausgabe und der Eingangsimpulsbefehl ist OFF.

5 Lageeingangs-Impulsbefehl ist ON.

Pt13A

2 Einstellbereich 1-1.000 Standard 100

Verstéarkungsmultiplikator des .. . 1% Zutreffender

beweglichen Abschnitts EREL Motor Al

Sofort Kategorie Tuning Referenz =

Pt13B

2 Einstellbereich 1-1.000 Standard 100

Verstarkungsmultiplikator fir . | . o Zutreffender

den Einschwingabschnitt. EREL 1% Motor Al

Sofort Kategorie Tuning Referenz =

Pt13C

2 Einstellbereich 1-1.000 Standard 100

Verstarkungsmultiplikator fiir

den fiir den In-Position- Einheit 1% au;trsl:fender Alle

Abschnitt

Sofort Kategorie Tuning Referenz =
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Beschreibung

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt13D
2 Einstellbereich 100 -2.000 Standard

. S o Zutreffender
Aktueller Verstarkungspegel Einheit 1% Motor
Sofort Kategorie Tuning Referenz
Pt13E
2 Einstellbereich 1-5.000 Standard
Integraler Verstarkungsgrad Einheit 1% Zutreffender
des Stromreglers Motor
Sofort Kategorie Tuning Referenz
Pt140
2 Einstellbereich 0000-0.010 Standard
Auswahl der modellbasierten S Zutreffender

Einheit =
Regelung Motor
Sofort Kategorie Tuning Referenz
0 Keine Vibrationsunterdriickung durchfiihren.
1 Unterdriickung von Vibrationen bei bestimmten Frequenzen.

Pt14A
2 Einstellbereich 10-2.000 Standard
Frequenz der L Zutreffender
Vibrationsunterdriickung Bilet Ll Motor
Sofort Kategorie Tuning Referenz
Pt14B
2 Einstellbereich 10-1.000 Standard
Kompensation der . o Zutreffender
Vibrationsunterdriickung B L Motor
Sofort Kategorie Tuning Referenz

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

2000

Alle

100

Alle

0000

Alle

800

Alle

500

Alle
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Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt170
2 Einstellbereich 0100 ~ OF01
Auswahl der Tuneless- L
. Einheit =
Funktion
= Kategorie Einrichtung
0 Die Tuneless-Funktion deaktivieren.
1 Die Tuneless-Funktion aktivieren.

1~F Einstellen des Steifigkeitsgrads der Tuneless-Funktion.
Pt181
2 Einstellbereich 0-10.000
Geschwindigkeitsbefehl fiir die
Betriebsartumschaltung (P/PI- Einheit 1 mm/s
Betriebsart)
Sofort Kategorie Tuning
Pt182
2 Einstellbereich 0-30.000
Beschleunigungsbefehl fiir die
Betriebsartumschaltung (P/PI-  Einheit 1 mm/s?
Betriebsart)
Sofort Kategorie Tuning
Pt183
2 Einstellbereich 0-100
Empfindlichkeit fiir die
Betriebsartumschaltung (P/PI-  Einheit
Betriebsart)
Sofort Kategorie Tuning
Pt190
2 Einstellbereich 10 -20.000
Verstarkung des
G_eschwmdlgkeltsreglers in Einheit 0.1 Hz
einem Gantry-
Regelungssystem
Sofort Kategorie Tuning

Antriebsverstarker der Serie ED1

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

0701

Alle

0

Linear

Linear

10

Alle

400

Alle
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt191
2

Integralzeitkonstante des
Geschwindigkeitsreglers in
einem Gantry-
Regelungssystem

Sofort

Pt192
2

Verstarkung des Lagereglers
in einem Gantry-
Regelungssystem

Sofort

Pt193
2

Verhiltnis des
Tragheitsmoments in einem
Gantry-Regelungssystem

Sofort

Pt194
2

Verstarkung des zweiten
Geschwindigkeitsreglers in
einem Gantry-
Regelungssystem

Sofort

Pt195
2

Integralzeitkonstante des
Geschwindigkeitsreglers in
einem Gantry-
Regelungssystem

Sofort

Pt196
2

Verstarkung des zweiten
Lagereglers in einem Gantry-
Regelungssystem

Sofort

Antriebsverstarker der Serie ED1

Einstellbereich 15-51.200

Einheit 0,01 ms

Kategorie Tuning

Einstellbereich 10 - 40.000

Einheit 0,1/s

Kategorie Tuning

Einstellbereich 0 -50.000

Einheit 1%

Kategorie Tuning

Einstellbereich 10 -20.000

Einheit 0,1 Hz

Kategorie Tuning

Einstellbereich 15-51.200

Einheit 0,01 ms

Kategorie Tuning

Einstellbereich 10 - 40.000

Einheit 0,1/s

Kategorie Tuning

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

2000

Alle

400

Alle

100

Alle

400

Alle

2000

Alle

400

Alle
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Benutzerhandbuch Parameter
15.2.3 Lagebezogene Parameter (Pt2XX)

Punkt Nr. Pt200

GroRe 2 Einstellbereich 0000-1.016 Standard 0000

Name Auswahl der Lagebefehlsform  Einheit = Zutreffender Alle
Motor

Effektiv Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz =

Beschreibung

0 Impulssignal (Impuls + Richtung) (positive Logik)

1 Impulssignal (CW + CCW) (positive Logik)

2 Reserviert (Nicht dndern.)

3 Reserviert (Nicht dndern.)

4 Differentielles Impulssignal mit 90 Grad Phasendifferenz (A-Phase + B-Phase) x 4 (positive Logik)
5 Impulssignal (Impuls + Richtung) (negative Logik)

6 Impulssignal (CW + CCW) (negative Logik)

0 Lageabweichung Ischen, wenn das Eingangssignal einen hohen Pegel hat.

1 Lageabweichung Ischen, wenn das Eingangssignal einen niedrigen Pegel hat.
0 Der Befehlseingang ist ein Differenzsignal (1~5 Mpps).

1 Der Befehlseingang ist ein Single-ended-Signal (1~200 kpps).
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Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Benutzerhandbuch Parameter

Pt207
2 Einstellbereich 0000 -2.011 Standard 0000
Auswahl der - Zutreffender
Lageregelungsfunktion EREL Motor Al
Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz =
0 Deaktiviert den gepufferten Geberausgang.
1 Aktiviert den gepufferten Geberausgang.
0 Kein V-REF-Signal verwenden.
1 Das V-REF-Signal als Geschwindigkeitsvorsteuerung verwenden.
0 Den Feedbackfilter des analogen Gebers deaktivieren.
1 Den Feedbackfilter des analogen Gebers aktivieren.
0 COIN-Signal ausgeben, wenn der Absolutwert der Lageabweichung kleiner ist als der Einstellwert der
Positionierabschlussbreite (Pt522).
1 Ausgabe COIN-Signal, wenn der Absolutwert der Lageabweichung kleiner ist als der Einstellwert der
Lageabschlussbreite (Pt522) und der Lagebefehl nach der Filterung stoppt.
9 COIN-Signal ausgeben, wenn der Absolutwert der Lageabweichung kleiner ist als der Einstellwert der
Positionierabschlussbreite (Pt522) und der Lagebefehl stoppt.
Pt208
2 Einstellbereich 0000 - 0.002 Standard 0002
Auswahl der Funktion Einheit _ Zutreffender Alle
Excellent Smart Cube (ESC) Motor
Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz =

Erkennung von ESC-Analog-Gebersignalfehlern, wenn die Spitze-Spitze-Amplitude des Gebersignals
innerhalb von 0,62 Vp-p liegt.

Erkennung von ESC-Analog-Gebersignalfehlern, wenn die Spitze-Spitze-Amplitude des Gebersignals
innerhalb von 0,48 Vp-p liegt.

Erkennung von ESC-Analog-Gebersignalfehlern, wenn die Spitze-Spitze-Amplitude des Gebersignals
innerhalb von 0,33 Vp-p liegt.

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA Seite 334 von 388



Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt209
2

Interpolationskompensation
des Geberfeedbacks

Nach dem Einschalten

Pt20A
4

Vorschublange des externen
Gebers

Nach dem Einschalten

Pt20B

4

Lineare Langeneinheit
(Auflésung) des externen
Gebers

Nach dem Einschalten

Pt20C
2

Getriebeiibersetzung
motorseitig (vollstandig
geschlossener

Regelkreis)

Nach dem Einschalten

Pt20D

2

Getriebelibersetzung auf der
Lastseite (vollstandig
geschlossener Regelkreis)

Nach dem Einschalten

Pt20E

4

Ubersetzung des
elektronischen Getriebes
(Zahler)

Nach dem Einschalten

Pt210
4

Ubersetzung des
elektronischen Getriebes
(Nenner)

Nach dem Einschalten

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Antriebsverstarker der Serie ED1

0-7

1 Mal

Einrichtung

1-1.000.000

1um

Einrichtung

1-100.000

Tpm

Einrichtung

1-65.535

Einrichtung

1-65.535

Einrichtung

1-1.073.741.824

Einrichtung

1-1.073.741.824

Einrichtung

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

1

Alle

20000

Rotativ

1000

Rotativ

1

Rotativ

1

Rotativ

32

Alle

1

Alle
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Beschreibung

Benutzerhandbuch

Pt212
2

Anzahl der
Geberausgangsimpulse

Nach dem Einschalten

Pt216

2

Lagebefehl Beschleunigung/
Verzdgerungszeitkonstante

Nach dem Anhalten des
Motors

Pt217

2
Durchschnittliche
Bewegungszeit fiir

Lagebefehle

Nach dem Anhalten des
Motors

Pt218
2

Befehlsimpulseingangs-
multiplikator

Sofort

Pt219
2

Verhiltnis fiir lineare

Langeneinheit (Auflosung) des

externen Gebers

Nach dem Einschalten

Pt22A
2

Auswahl der Regelung bei

vollstandig geschlossenem

Regelkreis

Nach dem Einschalten

0 Vom Motordrehgeber

1 Vom externen Geber

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Antriebsverstarker der Serie ED1

64 -1.073.741.824 Standard

Zutreffender
Motor

1 Impulsflanke

Einrichtung

0-16.384

Zutreffender
Motor

0,25 ms

Einrichtung

0-1.000

Zutreffender
Motor

0,25 ms

Einrichtung

1-100 Standard

Zutreffender
Motor

x1

Einrichtung

1-100 Standard

Zutreffender
Motor

1%

Einrichtung

0000-1.000

Zutreffender
Motor

Einrichtung

ED1-01-4-DE-2403-MA

Referenz

Standard

Referenz

Standard

Referenz

Referenz

Referenz

Standard

Referenz

Parameter

8,192

Rotativ

Alle

Alle

1

Alle

100

Rotativ

0000

Rotativ
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt230

2

Startposition fiir das feste
Intervall der

Positionstriggerfunktion

Sofort

Pt231

2

Ausgabeintervall fiir die
Positionstriggerfunktion mit
festem Intervall

Sofort

Pt232

2

Stopp-Position fiir das feste
Intervall der
Positionstriggerfunktion

Sofort

Pt233
2

Impulsausgangsbreite der
Position-Trigger-Funktion

Sofort

Pt234
2

Breite des digitalen

Signalausgangs der Position-

Trigger-Funktion

Sofort

Pt235
2

Startindex fiir das zufallige
Intervall der
Positionstriggerfunktion

Sofort

Pt236
2

Endindex fiir das zuféllige
Intervall der
Positionstriggerfunktion

Sofort

Antriebsverstarker der Serie ED1

Einstellbereich -230+1 ~ +230-1

Einheit 1 Regeleinheit

Kategorie Einrichtung

Einstellbereich 0 ~ +2%0-1

Einheit 1 Regeleinheit

Kategorie Einrichtung

Einstellbereich -230+1 ~ +230-1

Einheit 1 Regeleinheit

Kategorie Einrichtung

Einstellbereich 1-4.095
Einheit 20 ns

Kategorie Einrichtung

Einstellbereich 1-4.000

Einheit 0,25 ms

Kategorie Einrichtung

Einstellbereich 0 - 255
1
Einheit

Kategorie Einrichtung

Einstellbereich 0 - 255

Einheit 1

Kategorie Einrichtung

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

0

Alle

Alle

Alle

20

Alle

1

Alle

Alle

Alle

Parameter
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt281
2

Auflosung des
Geberausgangs

Nach dem Einschalten

15.2.4

Pt300
2

Eingangsverstarkung des
Geschwindigkeitshefehls

Sofort

Pt301

2

Interne Sollgeschwindigkeit 1

Sofort

Pt302

2

Interne Sollgeschwindigkeit 2

Sofort

Pt303

2

Interne Sollgeschwindigkeit 3

Sofort

Pt304

2

Verfahrgeschwindigkeit

Sofort

Pt305

2

Softstart-Beschleunigungszeit

Sofort

Einstellbereich 2000 -1.073.741.824 Standard

Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Antriebsverstarker der Serie ED1

1

Zutreffender

Impulsflanke/100 mm Motor

Einrichtung

150 -3.000

0,01 V/Nennge-
schwindigkeit

Einrichtung

0-10.000

Rotativer Motor:

1 U/min

Einrichtung

0-10.000

Rotativer Motor:

1 U/min

Einrichtung

0-10.000

Rotativer Motor:

1 U/min

Einrichtung

1-10.000

Rotativer Motor:

1 U/min

Einrichtung

0-10.000
Tms

Einrichtung

Referenz

Geschwindigkeitshezogene Parameter (Pt3XX)

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

100000

Alle

600

Alle

100

Rotativ

200

Rotativ

300

Rotativ

600/60"

Rotativ

Alle
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt306

2 Einstellbereich 0-10.000
Softstart-Verzogerungszeit Einheit 1ms
Sofort Kategorie Einrichtung
Pt307

2 Einstellbereich 0-65.535
Zeitkonstante des -
Geschwindigkeitsbefehlsfilters Bilet LIILE
Sofort Kategorie Einrichtung
Pt308

2 Einstellbereich 1-65.535
Zeitkonstante des B
Geschwindigkeitsfeedbackfilters Bl LILE
Sofort Kategorie Tuning
Pt30A

2 Einstellbereich 0-10.000
Verzdgerungszeit fiir Servo

OFF und erzwungenes Einheit 1ms
Anhalten

Sofort Kategorie Einrichtung
Pt30C

2 Einstellbereich 0 - 500
Durchschnittliche

Bewegungszeit Einheit 0,25 ms
Geschwindigkeitsvorsteuerung

Sofort Kategorie Einrichtung
Pt30D

2 Einstellbereich 0-3.000
Totzone fiir die Eingabe des L
Geschwindigkeitsbefehls EREL Ul
Sofort Kategorie Einrichtung
Pt316

2 Einstellbereich 0-65.535
Maximale Motordrehzahl Einheit 1 U/min
Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung
Pt380

2 Einstellbereich 0-10.000
Interne eingestellte

Geschwindigkeit 1 (linearer Einheit 1 mm/s
Servomotor)

Sofort Kategorie Einrichtung

Antriebsverstarker der Serie ED1

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

0

Alle

40

Alle

Alle

Alle

Alle

Alle

10000

Rotativ

10

Linear
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt381

2

Interne eingestellte
Geschwindigkeit 2 (linearer

Servomotor)

Sofort

Pt382

2

Interne eingestellte
Geschwindigkeit 3 (linearer
Servomotor)

Sofort

Pt383

2
Verfahrgeschwindigkeit

Sofort

Pt385

2

Maximale
Motorgeschwindigkeit

(linearer Servomotor)

Nach dem Einschalten

Pt390
4

Geschwindigkeits-Sollwert*4

(Rotativer Servomotor)

Pt391
4

Geschwindigkeits-Sollwert™
(Linearer Servomotor)

Sofort

15.2.5

Pt400
2

Verstarkung des
Drehmomentbefehls

Sofort

Antriebsverstarker der Serie ED1

Einheit

Kategorie

Einstellbereich 0-10.000

Einheit 1 mm/s

Kategorie Einrichtung

Einstellbereich 0-10.000

Einheit 1 mm/s

Kategorie Einrichtung
Einstellbereich 0-10.000
Einheit 1 mm/s
Kategorie

Einrichtung

Einstellbereich 0- 100
Einheit 100 mm/s

Kategorie Einrichtung

Einstellbereich 0 - 6.553.500

Einheit 0,01 U/min

Kategorie Einrichtung
Einstellbereich 0 - 60.000
Einheit

0,01 m/min

Kategorie Einrichtung

Drehmomentbezogene Parameter (Pt4XX)

Einstellbereich 10-100

moment

Einrichtung

0,1 V/Bemessungs-

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

20

Linear

30

Linear

50

Linear

50

Linear

300000

Rotativ

12000

Linear

30

Alle
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt401

2

Zeitkonstante erste Stufe
erster

Drehmomentbefehlsfilter

Sofort

Pt402
2

Grenzwert fiir
Vorwartsdrehmoment

Sofort

Pt403
2

Grenzwert fiir
Riickwartsdrehmoment

Sofort

Pt404

2

Externe
Drehmomentbegrenzung

vorwarts

Sofort

Pt405

2

Externe
Drehmomentbegrenzung

riickwarts

Sofort

Pt406
2

Not-Aus Drehmoment

Sofort

Pt407
2

Geschwindigkeitsbegrenzung
bei der Drehmomentregelung

Sofort

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Antriebsverstarker der Serie ED1

1-65.535

0,01 ms

Tuning

0-800
1%

Einrichtung

0-800
1%

Einrichtung

0-800

1%

Einrichtung

0-800

1%

Einrichtung

0-800
1%

Einrichtung

0-10.000
1 U/min

Einrichtung

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

100

Alle

800

Rotativ

800

Rotativ

100

Alle

100

Alle

800

Alle

10000

Rotativ
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Beschreibung

Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe
Name
Effektiv
Punkt Nr.
GroRe
Name
Effektiv
Punkt Nr.
GroRe
Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt408
2 Einstellbereich 0000-0.101
Auswabhl der
drehmomentbezogenen Einheit =
Funktion
= Kategorie Einrichtung

0 Den Kerbfilter der ersten Stufe deaktivieren.

1 Den Kerbfilter der ersten Stufe aktivieren.

0 Den Kerbfilter der zweiten Stufe deaktivieren.

1 Den Kerbfilter der zweiten Stufe aktivieren.

0 Reibungskompensationsfunktion deaktivieren.

1 Reibungskompensationsfunktion aktivieren.
Pt409
2 Einstellbereich 50 - 5.000
Frequenz des Kerbfilters der Einheit 1Hz
ersten Stufe
Sofort Kategorie Tuning
Pt40A
2 Einstellbereich 50 -1.000
Q-Wert des Kerbfilters der Einheit 0,01
ersten Stufe
Sofort Kategorie Tuning
Pt40B
2 Einstellbereich 0-1.000
Tiefe des Kerbfilters der Einheit 0.001
ersten Stufe
Sofort Kategorie Tuning
Pt40C
2 Einstellbereich 50 - 5.000
Frequenz des Kerbfilters der Einheit 1Hz
zweiten Stufe
Sofort Kategorie Tuning

Antriebsverstarker der Serie ED1

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter
0000
Alle
Sofort
Sofort
Sofort
5000
Alle
70
Alle
0
Alle
5000
Alle
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Punkt Nr.

GroBe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroBe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroBe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt40D
2

Q-Wert des Kerbfilters der
zweiten Stufe

Sofort

Pt40E
2

Tiefe des Kerbfilters der
zweiten Stufe

Sofort

Pt40F
2

Frequenz zweite Stufe zweiter
Drehmomentbefehlsfilter

Sofort

Pt410
2

Q-Wert zweite Stufe zweiter
Drehmomentbefehlsfilter

Sofort

Pt412

2

Erste Stufe zweiter
Drehmomentbefehlsfilter

Zeitkonstante

Sofort

Pt415

2

T-REF Filterzeitkonstante

Sofort

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Antriebsverstarker der Serie ED1

50-1.000 Standard
Zutreffender
L Motor
Tuning Referenz
0-1.000 Standard
Zutreffender
L Motor
Tuning Referenz
100 - 5.000 Standard
Zutreffender
(R Motor
Tuning Referenz
50-100 Standard
Zutreffender
i Motor
Tuning Referenz
1-65.535 Standard
Zutreffender
0,01 ms Motor
Tuning Referenz
0-65.535 Standard
Zutreffender
0,01 ms Motor
Einrichtung Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

70

Alle

0

Alle

5000

Alle

50

Alle

100

Alle

0

Alle
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Beschreibung

Punkt Nr.

GroRe
Name
Effektiv
Punkt Nr.
GroRe
Name
Effektiv
Punkt Nr.
GroRe
Name
Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt416
2 Einstellbereich 0000-0.111
Auswabhl der
drehmomentbezogenen Einheit =
Funktion 2
Sofort Kategorie Einrichtung

0 Den Kerbfilter der dritten Stufe deaktivieren.

1 Den Kerbfilter der dritten Stufe aktivieren.

0 Den Kerbfilter der vierten Stufe deaktivieren.

1 Den Kerbfilter der vierten Stufe aktivieren.

0 Den Kerbfilter der fiinften Stufe deaktivieren.

1 Den Kerbfilter der fiinften Stufe aktivieren.
Pt417
2 Einstellbereich 50 - 5.000
Frequenz des Kerbfilters der L
dritten Stufe EREL U3
Sofort Kategorie Tuning
Pt418
2 Einstellbereich 50 -1.000
Q-Wert des Kerbfilters der L
dritten Stufe EREL o
Sofort Kategorie Tuning
Pt419
2 Einstellbereich 0-1.000
Tiefe des Kerbfilters der .
dritten Stufe el O
Sofort Kategorie Tuning
Pt41A
2 Einstellbereich 50 - 5.000
F_requenz des Kerbfilters der Einheit 1Hz
vierten Stufe
Sofort Kategorie Tuning

Antriebsverstarker der Serie ED1

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

0000

Alle

5000

Alle

70

Alle

0

Alle

5000

Alle
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Beschreibung

Benutzerhandbuch Parameter
Pt41B
2 Einstellbereich 50 - 1.000 Standard 70
Q—Wert des Kerbfilters der Einheit 001 Zutreffender Alle
vierten Stufe Motor
Sofort Kategorie Tuning Referenz =
Pt41C
2 Einstellbereich 0-1.000 Standard 0
T‘iefe des Kerbfilters der Einheit 0.001 Zutreffender Alle
vierten Stufe Motor
Sofort Kategorie Tuning Referenz =
Pt41D
2 Einstellbereich 50 - 5.000 Standard 5000
Frequenz des fiinften . Zutreffender
Kerbfilters el (R Motor iz
Sofort Kategorie Tuning Referenz =
Pt41E
2 Einstellbereich 50-1000 Standard 70
Fiinfter Kerbfilter Q-Wert Einheit 0,01 Zutreffender Alle
Motor
Sofort Kategorie Tuning Referenz =
Pt41F
2 Einstellbereich 0-1000 Standard 0
Tiefe des fiinften Kerbfilters Einheit 0.001 Zutreffender Alle
Motor
Sofort Kategorie Tuning Referenz =
Pt423
2 Einstellbereich 0000 ~ FO01 Standard 5000
Auswahl der Einheit _ Zutreffender Alle
Geschwindigkeitswelligkeitskompensation Motor
= Kategorie Einrichtung Referenz =
0 Geschwindigkeitswelligkeitskompensation deaktivieren. Nach dem
Einschalten
1 Geschwindigkeitswelligkeitskompensation aktivieren.
0~F Die Empfindlichkeit fiir die Geschwindigkeitswelligkeitskompensation einstellen. Sofort
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt424
2

Drehmomentbegrenzung bei

Spannungsabfall im
Hauptkreis

Sofort

Pt425
2

Freigabezeit fiir

Drehmomentbegrenzung bei

Spannungsabfall im
Hauptkreis

Sofort

Pt426
2

Durchschnittliche
Bewegungszeit der
Drehmomentvorsteuerung

Sofort

Pt428

2

Stromverhaltnis der linearen

Achse im Gantry-
Regelungssystem

Sofort

Pt429
2

Totzone fiir

Drehmomentbefehlseingabe

Sofort

Pt480
2

Geschwindigkeitsbegrenzung

bei Kraftregelung (linearer
Servomotor)

Sofort

Pt481
2

Verstarkung des

Polaritatserkennungsreglers

Sofort

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Antriebsverstarker der Serie ED1

0-100

1%

Einrichtung

0-100

Tms

Einrichtung

0-500

0,25 ms

Einrichtung

0-100

1%

Tuning

0-3.000
TmV

Einrichtung

0-10.000

1 mm/s

Einrichtung

0-100

Grad der
Steifigkeit

Tuning

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

50

Alle

100

Alle

Alle

80

Alle

Alle

10000

Alle

Alle
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt483
2

Vorwartskraft-Grenzwert fiir
interne Kraftbegrenzung
(linearer Servomotor)

Sofort

Pt484
2

Riickwartskraft-Grenzwert fiir
interne Krafthegrenzung
(linearer Servomotor)

Sofort

Pt488™
2

Wartezeit fiir den Befehl zur
Erkennung der Polaritat

Sofort

Pt4892
2

Polaritatserkennung
Tiefpassfilterfrequenz

Sofort

Pt48A™
2

Polaritatserkennung
Tiefpassfilter zweiter Ordnung
Frequenz

Sofort

Pt498™
2

Zuldssiger Fehlerbereich fiir
die Polaritatserkennung

Sofort

Pt4A0
2

Verstarkungsverhaltnis fiir die
Feldschwachungsregelung

Sofort

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Antriebsverstarker der Serie ED1

0-800

1 % (Nennkraft)

Einrichtung

0-800

1 % (Nennkraft)

Einrichtung

0-5.000
Tms

Tuning

1-1.000
1Hz

Tuning

0-1.000

1Hz

Tuning

0-30
1 Grad

Tuning

1-100
1%

Einrichtung

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

30

Alle

30

Alle

1000

Alle

200

Alle

Alle

30

Alle

10

Alle
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt4A1
2

Verhaltnis des
Spannungsausnutzungsgrads
bei der
Feldschwachungsregelung

Sofort

Anmerkung:

Einstellbereich 85-100

Einheit 1%

Kategorie Einrichtung

Parameter

Standard 85

Zutreffender

Motor Al

Referenz =

*1. Pt488 und Pt498 sind fiir die elektrischen Winkelerfassungsmethoden von STABS

Test/Tune, Digital Hall und

Analog Hall geeignet.

*2. Pt489 und Pt48A gelten fiir die Methoden zur Erfassung des elektrischen Winkels bei der

SW-MethodeT.

15.2.6

Pt501

2
Nullklemmenpegel

Sofort

Pt502
2

Wert der Rotationserkennung

Sofort

Pt503
2

Ausgabebereich des
Geschwindigkeitsbereichssignals

Sofort

Pt504

2

Externer dynamischer
Bremsbefehl - Servo ON

Verzogerungszeit

Sofort

Pt506
2

Verzogerungszeit
Bremsenbefehl Servo OFF

Sofort

Antriebsverstarker der Serie ED1

Parameter fiir E/A-Einstellung (Pt5XX)

Einstellbereich 0-10.000
Einheit 1 U/min

Kategorie Einrichtung

Einstellbereich 1-10.000
Einheit 1 U/min
Kategorie Einrichtung
Einstellbereich 0-100

Einheit 1 U/min
Kategorie

Einrichtung

Einstellbereich 0-1.000

Einheit 1ms

Kategorie Einrichtung

Einstellbereich 0- 50
Einheit 10 ms

Kategorie Einrichtung

ED1-01-4-DE-2403-MA

Standard 10

Zutreffender

Motor Rotativ

Referenz =

Standard 20

Zutreffender

Motor Rotativ

Referenz =

Standard 10
Zutreffender .
Motor Rotativ

Referenz =

Standard 0

Zutreffender

Motor Al

Referenz =

Standard 10

Zutreffender

Motor Al

Referenz =
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Benutzerhandbuch

Punkt Nr. Pt507

GroRe 2 Einstellbereich 0-10.000
Wert der
Name Ausgabegeschwindigkeit des  Einheit 1 U/min

Bremsbefehls

Effektiv Sofort Kategorie Einrichtung

Punkt Nr. Pt508

GroRe 2 Einstellbereich 10-100
Name Wartezeit fiir den Bremsbefehl Einheit 10 ms
Servo OFF

Effektiv Sofort Kategorie Einrichtung

Punkt Nr. Pt509

GroRe 2 Einstellbereich 10-100

Name Haltezeit bei kurzzeitiger Einheit 1ms

Stromunterbrechung

Effektiv Sofort Kategorie Einrichtung

Punkt Nr. Pt50A

GroRe 2 Einstellbereich 0000 ~ BBBB

Name 1Auswahl des Eingangssignals Einheit _

Effektiv Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung

Beschreibung
0 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-33 (11) ON ist.
1 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-30 (12) ON ist.
2 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-29 (13) ON ist.
3 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-27 (14) ON ist.
4 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-28 (15) ON ist.
5 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-26 (16) ON ist.
6 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-32 (17) ON ist.
7 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-31 (18) ON ist.
8 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-9 (19) ON ist.
9 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-8 (110) ON ist.
A Das Signal ist immer aktiv.
B Das Signal ist immer inaktiv.

Parameter

Standard 100

Zutreffender

Motor Rotativ

Referenz

Standard 50

Zutreffender

Motor Al

Referenz

Standard 20

Zutreffender

Motor Al

Referenz =

Standard 3210

Zutreffender

Motor iz

Referenz =

0~B Die Belegung ist die gleiche wie die des Eingangssignals Servo ON (S-ON).

0~B Die Belegung ist die gleiche wie die des Eingangssignals Servo ON (S-ON).

0~B Die Belegung ist die gleiche wie die des Eingangssignals Servo ON (S-ON).
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Benutzerhandbuch Parameter

Punkt Nr. Pt50B

GroRe 2 Einstellbereich 0000 ~ BBBB Standard B654

Name Auswahl des Eingangssignals Einheit _ Zutreffender Alle
2 Motor

Effektiv Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz =

Beschreibung

0~B Die Belegung ist die gleiche wie die des Eingangssignals Servo ON (S-ON). =

0~B Die Belegung ist die gleiche wie die des Eingangssignals Servo ON (S-ON). =

0~B Die Belegung ist die gleiche wie die des Eingangssignals Servo ON (S-ON). =

0~B Die Belegung ist die gleiche wie die des Eingangssignals Servo ON (S-ON). =

Punkt Nr. Pt50C

GroRe 2 Einstellbereich 0000 ~ BBBB Standard BBBB

Name Auswahl des Eingangssignals Einheit _ Zutreffender Alle
3 Motor

Effektiv Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz =

Beschreibung

0 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-33 (11) ON ist. =
1 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-30 (12) ON ist.
2 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-29 (13) ON ist.
3 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-27 (14) ON ist.
4 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-28 (15) ON ist.
5 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-26 (16) ON ist.
6 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-32 (17) ON ist.
7 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-31 (18) ON ist.
8 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-9 (19) ON ist.
9 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-8 (110) ON ist.
A Das Signal ist immer aktiv.

B Das Signal ist immer inaktiv.

0~B Die Zuordnung ist die gleiche wie die des Eingangssignals Motordrehrichtung (SPD-D). =

0~B Die Zuordnung ist die gleiche wie die des Eingangssignals Motordrehrichtung (SPD-D). =

0~B Die Zuordnung ist die gleiche wie die des Eingangssignals Motordrehrichtung (SPD-D). =
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Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Benutzerhandbuch

Pt50D

2 Einstellbereich 0000 ~ BBBB
Auswahl des Eingangssignals Einheit

Nach dem Einschalten Kategorie

Parameter

Standard BBBB
Zutreffender

Motor Al
Referenz =

0~B Die Zuordnung ist die gleiche wie die des Eingangssignals Motordrehrichtung (SPD-D).

0~B Die Zuordnung ist die gleiche wie die des Eingangssignals Motordrehrichtung (SPD-D).

0~B Die Zuordnung ist die gleiche wie die des Eingangssignals Motordrehrichtung (SPD-D).

Pt50E

2 Einstellbereich

Auswahl des Eingangssignals

5 Einheit

Nach dem Einschalten Kategorie

0 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-33 (11) ON ist.
1 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-30 (12) ON ist.
2 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-29 (13) ON ist.
3 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-27 (14) ON ist.
4 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-28 (15) ON ist.
5 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-26 (16) ON ist.
6 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-32 (17) ON ist.
7 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-31 (18) ON ist.
8 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-9 (19) ON ist.
9 Aktiv, wenn das Eingangssignal CN6-8 (110) ON ist.
A Das Signal ist immer aktiv.

B Das Signal ist immer inaktiv.

Standard 87BB
Zutreffender

Motor iz
Referenz =

0~B Die Belegung ist die gleiche wie die des Riicksetzeingangs des Antriebsverstarkers (RST).

0~B Die Belegung ist die gleiche wie die des Riicksetzeingangs des Antriebsverstarkers (RST).

0~B Die Belegung ist die gleiche wie die des Riicksetzeingangs des Antriebsverstarkers (RST).

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA
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Benutzerhandbuch Parameter

Punkt Nr. Pt50F

GroRe 2 Einstellbereich 0000 ~ BBBB Standard BBB9

Name Auswahl des Eingangssignals 6 Einheit = Zutreffender Alle
Motor

Effektiv Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz =

Beschreibung

0~B Die Belegung ist die gleiche wie die des Riicksetzeingangs des Antriebsverstarkers (RST).

0~B Die Belegung ist die gleiche wie die des Riicksetzeingangs des Antriebsverstarkers (RST).

0~B Die Belegung ist die gleiche wie die des Riicksetzeingangs des Antriebsverstarkers (RST).

0~B Die Belegung ist die gleiche wie die des Riicksetzeingangs des Antriebsverstarkers (RST).

Punkt Nr. Pt511

GroRe 2 Einstellbereich  0000-1.111 Standard 0000

Name Elnstgllung der.Invemerung Einheit _ Zutreffender Alle
des Eingangssignals 1 Motor

Effektiv Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz =

Beschreibung

0 Das Signal ist nicht invertiert.
1 Das Signal ist invertiert.
0 Das Signal ist nicht invertiert.
1 Das Signal ist invertiert.
0 Das Signal ist nicht invertiert.
1 Das Signal ist invertiert.
0 Das Signal ist nicht invertiert.
1 Das Signal ist invertiert.
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Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Benutzerhandbuch

Pt512
2 Einstellbereich  0000-1.111

Einstellung der Invertierung

des Eingangssignals 2 BT -

Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung
0 Das Signal ist nicht invertiert.

1 Das Signal ist invertiert.

0 Das Signal ist nicht invertiert.

1 Das Signal ist invertiert.

0 Das Signal ist nicht invertiert.

1 Das Signal ist invertiert.

0 Das Signal ist nicht invertiert.

1 Das Signal ist invertiert.

Pt513

2 Einstellbereich 0000 -1.011
Elnstgllung der}nverherung Einheit _

des Eingangssignals 3

Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung
0 Das Signal ist nicht invertiert.

1 Das Signal ist invertiert.

0 Das Signal ist nicht invertiert.

1 Das Signal ist invertiert.

0 Das Signal ist nicht invertiert.

1 Das Signal ist invertiert.

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

Standard 0000
Zutreffender
Motor Al
Referenz =
Standard 0000
Zutreffender
Motor Al
Referenz =
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Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Benutzerhandbuch

Pt514

2 Einstellbereich 0000 - 5.555 Standard
Auswahl des Ausgangssignals Einheit _ Zutreffender
1 Motor

Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz

0 Deaktiviert.

1 Ausgangssignal von CN6-35 und 34 (01).

2 Ausgangssignal von CN6-37 und 36 (02).

3 Ausgangssignal von CN6-39 und 38 (03).

4 Ausgangssignal von CN6-11 und 10 (04).

5 Ausgangssignal von CN6-40 und 12 (05).

0-5 Die Zuordnung ist dieselbe wie beim Alarmausgangssignal (ALM).
0-5 Die Zuordnung ist dieselbe wie beim Alarmausgangssignal (ALM).
0-5 Die Zuordnung ist dieselbe wie beim Alarmausgangssignal (ALM).
Pt515

2 Einstellbereich 0000 - 5.555 Standard
Auswahl des Ausgangssignals Einheit _ Zutreffender
2 Motor
Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz

0-5

0-5

0-5

0-5

Die Zuordnung ist dieselbe wie beim Alarmausgangssignal (ALM).

Die Zuordnung ist dieselbe wie beim Alarmausgangssignal (ALM).

Die Zuordnung ist dieselbe wie beim Alarmausgangssignal (ALM).

Die Zuordnung ist dieselbe wie beim Alarmausgangssignal (ALM).

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

2114

Alle

0003

Alle
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Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Benutzerhandbuch

Pt516

2

Auswahl des Ausgangssignals

3

Nach dem Einschalten

0-5

0-5

0-5

Pt517

2

Einstellung der Invertierung des

Einstellbereich 0000 - 5.555

Einheit

Kategorie

Deaktiviert.

Einrichtung

Ausgangssignal von CN6-35 und 34 (01).

Ausgangssignal von CN6-37 und 36 (02).

Ausgangssignal von CN6-39 und 38 (03).

Ausgangssignal von CN6-11 und 10 (04).

Ausgangssignal von CN6-40 und 12 (05).

Die Zuordnung ist die gleiche wie die des Ausgangssignals der Bremsregelung (BK). =

Die Zuordnung ist die gleiche wie die des Ausgangssignals der Bremsregelung (BK). =

Die Zuordnung ist die gleiche wie die des Ausgangssignals der Bremsregelung (BK). =

Einstellbereich

Einheit

Eingangssignals 4

Nach dem Einschalten

0-5

0-5

0-5

0-5

Antriebsverstarker der Serie ED1

Kategorie

0000 - 5.505

Einrichtung

Die Zuordnung ist die gleiche wie die des Ausgangssignals der Bremsregelung (BK). =

Die Zuordnung ist dieselbe wie beim Alarmausgangssignal (BK). =

Die Zuordnung ist die gleiche wie die des Ausgangssignals der Bremsregelung (BK). =

Die Zuordnung ist die gleiche wie die des Ausgangssignals der Bremsregelung (BK). =

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter
Standard 0005
Zutreffender
Motor Al
Referenz =
Standard 0000
Zutreffender
Motor Al
Referenz =
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Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Beschreibung

Punkt Nr.

GroRe
Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt519
2 Einstellbereich  0000-1.111 Standard
Einstellung der Invertierungdes . , . Zutreffender
A Einheit =
Ausgangssignals 1 Motor
Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz
0 Das Signal ist nicht invertiert.
1 Das Signal ist invertiert.
0 Das Signal ist nicht invertiert.
1 Das Signal ist invertiert.
0 Das Signal ist nicht invertiert.
1 Das Signal ist invertiert.
0 Das Signal ist nicht invertiert.
1 Das Signal ist invertiert.
Pt51A
2 Einstellbereich 0000 - 0.001 Standard
Einstellung der Invertierungdes . , . Zutreffender
. Einheit =
Ausgangssignals 2 Motor
Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz
0 Das Signal ist nicht invertiert.
1 Das Signal ist invertiert.
Pt51B
4 Einstellbereich 0-1.073.741.824  Standard
Erkennungswert fiir Uberfahrt  _. . . Zutreffender
Motor-Last-Lageabweichung EREL 1 ezl Motor
Sofort Kategorie Einrichtung Referenz

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA

625

Rotativ

Parameter

0000

Alle

0000

Alle
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

PtS1E
2

Warnwert fiir
Uberlauflageabweichung

Sofort

Pt520

4

Alarmwert filr
Uberlauflageabweichung
(rotierender Servomotor)

Sofort

Pt521

4

Alarmwert filr
Uberlauflageabweichung
(linearer Servomotor)

Sofort

Pt522
2

Positionierung der
Abschlussbreite

Sofort
Pt523

4
Entprellzeit

Sofort

Pt524

NEAR-Signalbreite

Sofort

Pt52A

2

Multiplikator pro Drehung
einer vollstandig
geschlossenen Regelung

Sofort

Pt52B

4
Uberlast-Warnwert

Sofort

Antriebsverstarker der Serie ED1

Einstellbereich 10-100
Einheit 1%

Kategorie

Einstellbereich 1-1.073.741.823

Einheit 1 Regeleinheit

Kategorie

Einstellbereich 1-1.073.741.823

Einheit 1 Regeleinheit

Kategorie

Einstellbereich 0-1.073.741.824

Einheit 1 Regeleinheit

Kategorie

Einstellbereich 0-1.000
Einheit 1ms

Kategorie

Einstellbereich 1-1.073.741.824

Einheit 1 Regeleinheit

Kategorie

Einstellbereich 0-100

Einheit 1%

Kategorie Tuning

Einstellbereich 1-100
Einheit 1%

Kategorie

Einrichtung

Einrichtung

Einrichtung

Einrichtung

Einrichtung

Einrichtung

Einrichtung

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

100

Alle

5242880

Rotativer Servomotor

500000

Linearer Servomotor

Alle

0

Alle

1073741824

Alle

Rotativ

20

Alle
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt52C
2

Stromreduzierungswert bei
Motoriiberlasterkennung

Nach dem Einschalten

Pt52D

2
Geber-Verzogerungszeit

Nach dem Einschalten

Pt52E
2

Maximale Dauer fiir
Motorspitzenstrom

Nach dem Einschalten

Pt531

Einstellung P2P Verfahrweg
P1

Sofort

Pt532

Einstellung P2P Verfahrweg
P2

Sofort

Pt533
2

Programm P2P-
Geschwindigkeit

Sofort

Pt534
2

P2P-Beschleunigungszeit
einstellen

Sofort

Pt535

2

P2P-Wartezeit einstellen

Sofort

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Antriebsverstarker der Serie ED1

10-100
1%

Einrichtung

10-2.000
Tms

Einrichtung

5-600
100 ms

Einrichtung

-1073741824 -
1.073.741.822

1 Regeleinheit

Einrichtung

-1073741823 -
1.073.741.823

1 Regeleinheit

Einrichtung

1-10.000
1 U/min

Einrichtung

2-10.000
Tms

Einrichtung

0-60.000
Tms

Einrichtung

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

100

Alle

600

Alle

10

Alle

Alle

32768

Alle

600/60"

Rotativ

100

Alle

1000

Alle
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

Pt537
2

Programm P2P-
Verzogerungszeit

Sofort

Pt538

Programm P2P-Notbremszeit

Sofort

Pt539
4

Programm P2P relativer
Verfahrweg

Sofort

Pt550
2

Offsetspannung analoger
Monitor 1

Sofort

Pt551
2

Offsetspannung analoger
Monitor 2

Sofort

Pt552

Analoger Monitor 1 Skala

Sofort

Pt553

2
Analoger Monitor 2 Skala

Sofort

Pt554
2

Maximale Dauer fiir 12T-
Spitzenstrom

Nach dem Einschalten

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Antriebsverstarker der Serie ED1

2-10.000
Tms

Einrichtung

2-1.000
Tms

Einrichtung

1-1.073.741.824
1 Regeleinheit

Einrichtung

-10000 - 10.000
0,01V

Einrichtung

-10000 - 10.000
0,01V

Einrichtung

-10000 - 10.000
x 0,01

Einrichtung

-10000 - 10.000
x 0,01

Einrichtung

8-600
100 ms

Einrichtung

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

Standard

Zutreffender
Motor

Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

100

Alle

10

Alle

32768

Alle

Alle

Alle

100

Alle

100

Alle

10

Alle
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch Parameter

Pt580

2 Einstellbereich 0-10.000 Standard 10

Null-Klemmenpegel (linearer Einheit 1 mm/s Zutreffender Linear

Servomotor) Motor

Sofort Kategorie Einrichtung Referenz =

Pt581

2 Einstellbereich 1-10.000 Standard 20

Wert der

Bewegungserkennung (linearer Einheit 1 mm/s AU Linear

Motor

Servomotor)

Sofort Kategorie Einrichtung Referenz =

Pt582

2 Einstellbereich 0-100 Standard 10

Ausgangsbereich des

Geschwindigkeitssignals Einheit 1 mm/s AU Linear
. Motor

(linearer Servomotor)

Sofort Kategorie Einrichtung Referenz =

Pt583

2 Einstellbereich 0-10.000 Standard 10

Ausgabegeschwindigkeitswert

des Bremsbefehls (linearer Einheit 1 mm/s CILIEE Linear

Motor

Servomotor)

Sofort Kategorie Einrichtung Referenz =

Pt585

2 Einstellbereich 1-10.000 Standard 50

Einstellung

Verfahrgeschwindigkeit Einheit 1 mm/s et Linear
. Motor

(linearer Servomotor)

Sofort Kategorie Einrichtung Referenz =
15.2.7  Parameter fiir die Einstellung des Bremswiderstands (Pt6XX)

Pt600

2 Einstellbereich 0-65.535 Standard 0

Kapazitat des S Zutreffender

Bremswiderstands™ EREL 10 Motor Al

Sofort Kategorie Einrichtung Referenz =

Pt603

2 Einstellbereich 0-65.535 Standard 0

Widerstand des NP Zutreffender

Bremswiderstands AL 10ma Motor e

Sofort Kategorie Einrichtung Referenz =
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch

15.2.8

Pt700
2

Methode der Referenzfahrt

Sofort

Pt701

2

Geschwindigkeit zum
Auffinden des Near-Home-
Sensors (rotativer Servomotor)

Sofort

Pt702

2

Geschwindigkeit zum
Auffinden Home-Position
(rotativer Servomotor)

Sofort

Pt703
2

Zeitlimit fiir die Referenzfahrt

Sofort

Pt704

Home-Versatz

Sofort

Pt705
2

Geschwindigkeit zum
Auffinden des Near-Home-
Sensors (linearer Servomotor)

Sofort

Pt706
2

Geschwindigkeit zum
Auffinden Home-Position
(linearer Servomotor)

Sofort

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich
Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Einstellbereich

Einheit

Kategorie

Antriebsverstarker der Serie ED1

Parameter fiir die interne Referenzfahrt (Pt7XX)

-6-37 Standard
Die Nummer der
Referenzfahrt- fAu;trgifender
Methode
Einrichtung Referenz
0-3.000 Standard
. Zutreffender
1 U/min Motor
Einrichtung Referenz
0-3.000 Standard
. Zutreffender
1 U/min Motor
Einrichtung Referenz
0-300 Standard
Tweite Zutreffender
Motor
Einrichtung Referenz
-1073741824 -
1.073.741.824  Standard
. Zutreffender
1 Regeleinheit Motor
Einrichtung Referenz
0-1.000 Standard
1 mm/s Zutreffender
Motor
Einrichtung Referenz
0-1.000 Standard
1 mm/s Zutreffender
Motor
Einrichtung Referenz

ED1-01-4-DE-2403-MA

Parameter

1

Alle

20

Rotativ

Rotativ

50

Alle

Alle

10

Linear

Linear

Seite 361 von 388



Benutzerhandbuch Parameter

Punkt Nr. Pt707

GroRe 2 Einstellbereich 2-10.000 Standard 100
Beschleunigungszeit der S Zutreffender

Name Referenzfahrt Einheit 1ms Motor Alle

Effektiv Sofort Kategorie Einrichtung Referenz =

Punkt Nr. Pt708

GroRe 2 Einstellbereich 2-10.000 Standard 100
Verzogerungszeit fiir die L Zutreffender
Name Referenzfahrt Einheit 1ms Motor Alle
Effektiv Sofort Kategorie Einrichtung Referenz =
Punkt Nr. Pt709
GroRe 2 Einstellbereich 2-1.000 Standard 10
Name Notbremszeit bei der Einheit 1ms Zutreffender Alle
Referenzfahrt Motor
Effektiv Sofort Kategorie Einrichtung Referenz =
Punkt Nr. Pt70A
GroRe 2 Einstellbereich 0000 -0.011 Standard 0001
Auswahl der einachsigen S Zutreffender Alle
Name Einheit =
Home-Anwendung Motor
Effektiv Nach dem Einschalten Kategorie Einrichtung Referenz =
Beschreibung
0 Multi-Index-Ausgabe deaktivieren.
1 Multi-Index-Ausgabe aktivieren.
0 Nachdem das Indexsignal wahrend der Referenzfahrt gefunden wurde, wird die aktuelle Lage als Pt704 eingestellt.

Nachdem das Indexsignal wahrend der Referenzfahrt gefunden wurde, wird die aktuelle Lage auf Pt704 gesetzt und
der Motor auf 0 gefahren.

0 Die automatische Ausfiihrung der Referenzfahrt nach dem Einschalten deaktivieren.
1 Die automatische Ausfiihrung der Referenzfahrt nach dem Einschalten aktivieren.
Anmerkung:

Dieser Parameter sollte mit der internen Referenzfahrt (Pt700=-3) verwendet werden, so dass
er nur Absolutwertgeber unterstiitzt.
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Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Beschreibung

Benutzerhandbuch Parameter

Pt70C
2 Einstellbereich 0-16.384 Standard 0
Referenzfahrtbefehl Zutreffend
Beschleunigung/ Einheit 0,25 ms Muotrsr ENCET Alle
Verzdgerungszeitkonstante
el G A D Al Kategorie Einrichtung Referenz
Motors
Pt70D
2 Einstellbereich 0-1.000 Standard 0
Durchschnittliche
Bewegungszeit des Einheit 0,25 ms Zutreffender Alle
Motor
Lagebefehls
Al e itz e Kategorie Einrichtung Referenz
Motors
Pt70E
2 Einstellbereich 0-1.073.741.824  Standard 0
Index-Toleranz Einheit 1 Regeleinheit Zutreffender Alle
Motor
Sofort Kategorie Einrichtung Referenz -
Pt710
2 Einstellbereich 0000-0.211 Standard 0000
Auswahl des Gantry-
Regelungssystems fiir die Einheit = AL Alle
Motor
Home-Anwendung
Sofort Kategorie Einrichtung Referenz =
0 Die Verriegelungsfunktion fiir die Gierachse im Gantry-Regelungssystem deaktivieren
1 Die Verriegelungsfunktion fiir die Gierachse im Gantry-Regelungssystem aktivieren.
0 DOG-Signal in beiden Achsen suchen.
1 DOG-Signal nur in der Hauptachse suchen.
0 Nur Indexsignal suchen.
1 Indexsignal nach steigender Flanke des DOG-Signals wurde gefunden.
2 Suchindexsignal nach fallender Flanke des DOG-Signals wurde gefunden.
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Punkt Nr.

GroBe

Name

Effektiv

Punkt Nr.

GroRe

Name

Effektiv

Benutzerhandbuch
Pt711
Home-Offset der Gierachse im
Gantry-Regelungssystem
Sofort
Pt712
Verriegelungslage der
Gierachse im Gantry-
Regelungssystem

Sofort

Anmerkung:

-1073741824 -

Zutreffender
Motor

Einstellbereich 1.073.741.824
Einheit 1 Regeleinheit
Kategorie Einrichtung Referenz
Einstellbereich 11?);3774 411834
Einheit 1 Regeleinheit
Kategorie Einrichtung Referenz

*1. Der Prozentsatz des Nenndrehmoments

Standard

Standard

Zutreffender
Motor

Parameter

*2. Bei Verwendung eines Direktantriebsmotors sind die Standardwerte von Pt304 und Pt533

auf 60 U/min eingestellt.

*3. Der Einstellwert fiir diesen Parameter ist normalerweise 0. Wenn ein externer
Bremswiderstand verwendet wird, sollte der Parameter auf die Leistung (W) des externen
Bremswiderstands eingestellt werden.

*4. Die Referenzgeschwindigkeit des Befehls ist 100 %. Dieser Parameter ist nur fiir PROFINET-
Antriebsverstarker verfiigbar.

Antriebsverstarker der Serie ED1

ED1-01-4-DE-2403-MA
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16.1.1  Motorstromkabel

Servomotor

Abb. 16.1: Servomotor Stromleitung (HVPS04AB[ ][ ]MB ohne Bremsleitung)

Motor end Servo drive end CN2

@
o i RS s

Abb. 16.2: Servomotor Stromleitung (HYPS06AB[ ][ JMB mit Bremsleitung)

Motor end Servo drive end CN2

Tabelle 16.1: Motorstromkabel fiir Servomotor

Servomotor- HVPS04AB[ ][ ]MB  Fiir 50 W ~ 750 W Servomotor, ohne Bremskabel, stark biegbar (Dieses Kabel kann auch mit
Stromkabel HIWIN Direktantriebsmotoren mit absolutem Feedbacksystem verwendet werden)

HVPS06AB[ |[ JMB  Fiir 50 W ~ 750 W Servomotor, mit Bremskabel, stark biegbar
HVPMO4BB[ ][ JMB Fiir 1 kW ~ 2 kW Servomotor, ohne Bremskabel, gerader Stecker, gut biegbar
HVPMO6BB[ ][ ]MB  Fiir 1 kW ~ 2 kW Servomotor, mit Bremskabel, gerader Stecker, stark biegbar
HVPMO4CB[ ][ JMB  Fiir 1 kW ~ 2 kW Servomotor, ohne Bremskabel, L-Stecker, stark biegbar

HVPMO6CB[ ][ JMB  Fiir 1 kW ~ 2 kW Servomotor, mit Bremskabel, L-Stecker, stark biegbar

[ ][] steht fiir die Leitungslange, siehe unten.

Kabellange (m) 3 5 7 10

Anmerkung:

Detaillierte Informationen zu den Kabeln sind im Katalog des Servomotors EM1
beschrieben.

Die Modellnummer des HIWIN-Direktantriebsmotors mit absolutem Feedback-System ist
DM[][][J-A oder DM[][][]-B.

Diese Stromleitung eignet sich nur fiir Servoantriebsverstarker mit einer Aufnahmeleistung
von 110 V/220 V

(ED1-00-00002).
Motor mit Direktantrieb

Die Stromleitung unten verwenden, wenn ein inkrementeller Direktmotor von HIWIN verwendet
wird.

Abb. 16.3: Stromleitung fiir den Direktantriebsmotor (HE00841001[][])
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Tabelle 16.2: Motorstromkabel fiir Direktantriebsmotor

HE00841001[ ][]  Fiir Direktantriebsmotor, ohne Bremskabel, stark biegbar.

Direktantriebsmotor

Geber-

[ ][] steht fiir die Leitungslédnge, siehe unten.

Kabellange (m) 1-10 11-20 25

16.1.2  Geber-Verlangerungskabel fiir Motor

Abb. 16.4: Geber-Verldngerungsleitung (HVE23IAB[ ][], serieller inkrementeller Typ, ohne
Batteriefach)

Motor end i
® ®® Servo drive end CN7

o — = 9 10

Abb. 16.5: Geber-Verlangerungsleitung (HVE23AAB[ ][ ]JMB, serieller absoluter Typ, mit
Batteriefach)

Motor end Servo drive end CN7

. = o. 10
/////////- - : Eﬁf

(B,

Tabelle 16.3: Geber-Verlangerungskabel fiir Servomotor

HVE23IAB[ ][ JMB  Fiir 50 W ~ 750 W Motor, seriell inkrementell, stark biegbar (dieses Kabel kann auch mit HIWIN

Verlangerungskabel Direktantriebsmotoren mit absolutem Feedbacksystem verwendet werden)

HVE23AAB[ ][ JMB  Fiir 50 W ~ 750 W Motor, serienmaBig absolut (mit Batteriefach), stark biegbar

HVE23IBB[ ][ JMB 1 kW~2 kW Servomotor, seriell inkrementell, gerader Stecker, hoch biegbar

HVE23ABB[ ][ JMB 1 kW~2 kW Servomotor, seriell absolut (mit Batteriefach), gerader Stecker, hoch biegbar

HVE23ICB[ ][ JMB 1 kW~2 kW Servomotor, seriell inkrementell, L-Typ Stecker, hoch biegbar

HVE23ACB[ ][ JMB 1 kW~2 kW Servomotor, seriell absolut (mit Batteriefach), L-Stecker, stark biegbar

Anmerkung:
Die Modellnummer des HIWIN-Motors mit absolutem Direktantrieb ist DM[ ][ ][ ]-A or
DM[][][]-B.

[ ][] steht fiir die Leitungslédnge, siehe unten.

Kabellange (m) 3 5 7 10
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Abb. 16.6: Drehgeber-Verlangerungsleitung (HE00817DR[]00, serieller absoluter Typ fiir
Regelung mit vollstandig geschlossenem Regelkreis, mit Batteriefach)

Motor end Servo drive end CN7
5)(6)
9 2 i 3 ﬁ B ) . | g
® @ F J vzml el I FE D j
?JF” B o : ‘ ™5
4
9 §0
B
Renishaw linear digital
encoder

Tabelle 16.4: Geber-Verldngerungskabel fiir die Regelung im vollstandig geschlossenen
Regelkreis

Geb‘_a_r— HE00817DR[]00 Fiir Motoren von 50 W ~ 750 W, vollstandig geschlossener Regelkreis
Verlangerungskabel

[ ] steht fiir die Leitungsléange, siehe unten.

Kabellange (m) 3 5 7 10

Anmerkung:

Detaillierte Informationen zu den Kabeln sind im Katalog des Servomotors EM1 beschrieben.

16.1.3  Geber-Verlingerungskabel fiir Linearmotor

Bei Verwendung eines Linearmotors mit digitalem TTL-LinearmaRstab ist das nachstehende
Kabel erforderlich.

Abb. 16.7: HEOOEJ6DF[ ]00 Geber-Verldngerungsleitung (fiir digitale Geber von Renishaw)

Connect to CN7 on the servo drive. Connect to Renishaw digital encoder.
(Female at cable end, two rows, 15 Pin)

Female copper pillar 1 (o

1 . = 2|°
3 o : B A2 .-
T o]
5 =__r e - .

Abb. 16.8: HE00817EK[ ]00 Geber-Verlangerungsleitung (fiir digitale Geber von Renishaw)

LT

1

=)
Q000000

[elelie e Relye]

Connect to CN7 on the servo drive. Connect to Renishaw digital encoder.
(Female at cable end, two rows, 15 Pin)

Abb. 16.9: HEOOEJ6DB[ ]00 Geber-Verlangerungsleitung (offene Enden)

Connectto CN7 on the servo drive. User can weld his own connector
to this end.
2 1
4 3 R
: b ]%//////% —— s
10 9 Fel |
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Geber- HEOOEJ6DF[]00
Verlangerungskabel
HE00817EK[ ]00
HEOOEJ6DB[ 100

Anhang

Verlangerungskabel fiir den Anschluss an CN7 des Antriebsverstarkers

Fiir linearen digitalen Geber von Renishaw, hoch biegbar (Buchsenklemme aus Kupfer)

Verlangerungskabel fiir den Anschluss an CN7 des Antriebsverstarkers
Fiir linearen digitalen Geber von Renishaw, hoch biegbar (Schraube)

Verlangerungskabel fiir den Anschluss an CN7 des Antriebsverstarkers

Das Geber-Verlangerungskabel weist fiir kundenspezifische Anschliisse offene Enden auf.

[ ] steht fiir die Leitungslange, siehe unten.

Kabelldnge (m) 0,5

Tabelle 16.5: Drahtfarbtabelle fiir Geber-Verlangerungsleitung,HEOOEJ6DB[ ]00 (offene Enden)

5V 1
ov 2
A+ 5
A- 6
B+ 7

Braun
Pink
Weill
Schwarz
Griin

Gelb

Blau

B 8
7+ 9
Z- 10
Innere 2

Abschirmung

AuBere Fall

Abschirmung

Rot

Lila

Grau

Tabelle 16.6: Definition der Geber-Erweiterungspins HEOOEJ6DF[]00, HE00817EK[ ]00

5V

ov

A+
A_
B+
B.
7+
Z.
Innere Abschirmung

AuRere Abschirmung

Fall

Antriebsverstarker der Serie ED1

Braun
Pink
Weill
Schwarz
Griin
Gelb
Blau

Rot

Lila
Grau
Innere Abschirmung

AuRere Abschirmung

ED1-01-4-DE-2403-MA

10

2

Fall
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16.1.4 ESC-Geber-Verlangerungskabel

ESC-Geber-Verlangerungskabel und ESC-Geber-Kommunikationskabel sind erforderlich, wenn
ESC verwendet wird. In diesem Abschnitt sind Informationen zu den Kabeln und Pin-Definitionen
fiir die Arbeit mit ESC beschrieben. Da bei der Verwendung eines Linearmotors mit analogem
Geber oder eines HIWIN-Direktantriebsmotors mit inkrementellem Feedbacksystem ein ESC
erforderlich ist, wird das untenstehende Kabel benétigt.

ESC-Geber- HEOOEK1DA[]00 Fiir den Anschluss des ESC an den analogen Geber von Renishaw, D-Sub Stecker 15 Pin (Buchse)

Verlangerungskabel
HEOOEJVDA[ ]00 Fiir den Anschluss des ESC an den analogen Geber von Renishaw, D-Sub Stecker 15 Pin (Buchse)

Externes digitales Hallsignal, D-Sub-Stecker 9-polig (Buchse)

HEOOEJWDA[]00  Zum Anschluss von ESC an HIWIN-Direktantriebsmotor mit inkrementellem Feedbacksystem
(Analog-Geber)

Internes digitales Hallsignal und thermisches Signal unterstiitzt

[ ] steht fiir die Leitungslange, siehe unten.

Kabellange (m) 3 5 7 10

Tabelle 16.7: Definition des Geber-Erweiterungspins HEOOEK1DA[ ]00, HEOOEJVDA[ ]00

(Gebersignal)
5V 4 4
5 5
ov 12 13
13 14
SIN+ 9 1
SIN- 1 10
COS+ 10 2
Cos- 2 1
REF+ 3 3
REF- 1 12
Innere Abschirmung 15 15
AuRere Abschirmung Fall Fall
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Tabelle 16.8: Definition der Geber-Erweiterungspins HEOOEJVDA[ ]00 (externes digitales

Hallsignal)

5V
Hall U
Hall vV
Hall W
ov

AuRere Abschirmung

1 5

2 8

3 18
4 9

S 14
Fall Fall

ESC-SS ist erforderlich, wenn Linearmotoren, kundenspezifische Direktantriebsmotoren oder
Torquemotoren mit seriellem oder digitalem Geber verwendet werden (Geber-Alarm wird
unterstiitzt). Die nachstehenden Leitungen sind optional.

ESC-SS Geber- HEOOEKTDB[_]00
Verlangerungskabel
HEOOEKTDA[ ]00
HEOOEKSDA[ ]00
HEOOEKSDC[_]00
HEOOEKSDJ[ ]00

Zum Anschluss des ESC an den digitalen Renishaw-Geber, unterstiitzt Geberalarmsignal, D-Sub-
Stecker 15-polig (Buchse)

Zum Anschluss des ESC an den digitalen Renishaw-Geber, unterstiitzt Geberalarmsignal, D-Sub-
Stecker 15-polig (Buchse)

Externes digitales Hallsignal, D-Sub-Stecker 9-polig (Buchse)

Zum Anschluss des ESC an den seriellen BiSS-C-Geber von Renishaw, D-Sub Stecker 9 Pin
(Buchse)

Zum Anschluss des ESC an den seriellen BiSS-C-Geber, unterstiitzt analoge Signale, D-Sub
Stecker 15 Pin (Buchse)

Zum Anschluss von ESC an seriellen EnDat-Geber, unterstiitzt analoge Signale, D-Sub-Stecker 15
Pin (Buchse)

[ ] steht fiir die Leitungsléange, siehe unten.

Kabellange (m) 3
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Tabelle 16.9: Definition des Geber-Erweiterungspins HEOOEKTDB[ ]00, HEOOEKTDA[ ]00

(Gebersignal)

5V

ov

A+
A-
B+
B-
7+
Z-
E+
E-
Innere Abschirmung

AuRere Abschirmung

Anmerkung:

Fall

20

21

22

Zum externen digitalen Hall-Signal HEOOEKTDA[ ]00, siehe Tabelle 16.8.

Tabelle 16.10: Definition der Geber-Erweiterungspins HEOOEKSDA[ ]00

5V

ov

SLO+, DATA+

SLO-, DATA-
MA+, CLK+
MA-, CLK-

AuRere Abschirmung

Antriebsverstarker der Serie ED1

Fall

ED1-01-4-DE-2403-MA

Fall
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Tabelle 16.11: Definition der Geber-Erweiterungspins HEOOEKSDC[ ]00

5V 7 4

8 3
oV 2 13

15 14
SIN+ 5 1
SIN- 10 10
COS+ 6 2
COos- 1 1
SLO+, DATA+ 13 23
SLO-, DATA- 14 24
MA+, CLK+ 3 7
MA-, CLK- 4 17
AuRere Abschirmung Fall Fall

Anmerkung:

Kann mit RLS LA11 BiSS-C 15-poligem D-sub-Stecker verwendet werden.

Tabelle 16.12: Definition der Geber-Erweiterungspins HEOOEKSDJ[ ]00

5V 4 4

12 5
oV 2 13

10 14
A+( SIN+) 1 1
A-(SIN-) 9 10
B+(COS+) 3 2
B-(COS-) 1 1
DATEN 5 23
/DATEN 13 24
UHR 8 7
/UHR 15 17
AuRere Abschirmung Fall Fall

Anmerkung:

Kann mit HEIDENHAIN EnDat 15-polig D-sub-Stecker verwendet werden.
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Wenn der HIWIN ED1-Motor mit dem ESC-SS mit vollstandig geschlossenem Regelkreis
verwendet wird, sind die folgenden Leitungen optional.

Abb. 16.10: ESC-SS Gebererweiterung mit vollstandig geschlossenem Regelkreis
HEQOEKSDD[ ]00, HEOOEKSDF[ ]00, HEOOEKSDE[ ]00

Connect to ESC-SS
(Cable end is VGA male : three row 26 Pin)

‘ Connect to external encoder ‘

ESC-SS-Geber- HEOOEKSDD[ ]00 Zum Anschluss von ESC an EM1-Motor, AMP 9-polig (Stecker)
Verldngerungskabel Externer serieller BiSS-C-Geber von Renishaw, D-Sub Stecker 9-polig (Buchse)
(vollstandig

geschlossener HEOOEKSDF[]00 Zum Anschluss von ESC an EM1-Motor, AMP 9-polig (Stecker)

Regelkreis)

Externer analoger Renishaw-Geber, D-Sub-Stecker 15-polig (Buchse)

HEOOEKSDE[ ]00 Zum Anschluss von ESC an EM1-Motor, AMP 9-polig (Stecker)

Externer digitaler Renishaw-Geber, unterstiitzt Geberalarmsignal, D-Sub-Stecker 15-polig (Buchse)

[ ] steht fiir die Leitungsléange, siehe unten.

Kabellange (m) 3 5 7 10

Tabelle 16.13: Definition des Geber-Erweiterungspins HEOOEKSDD[ ]00, HEOOEKSDF[ ]00,
HEOOEKSDE[ 00, EM1-Signal

5V 1 4
ov 2 13
CLK+(reserviert) 3 6
CLK-(reserviert) 4 16
PS+ 7 3
PS 8 12
AuRere Abschirmung 9 Fall
Anmerkung:

Fiir die Definition der Geber-Pins des externen, seriellen BiSS-C-Gebers von Renishaw
HEOOEKSDD[_]00, siehe Tabelle 16.10.
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Tabelle 16.14: Definition des Geber-Erweiterungspins, HEOOEKSDF[ ]00 (analoges Gebersignal)

5V 4 4
5 5
oV 12 13
13 14
SIN+ 9 1
SIN- 1 10
Cos+ 10 2
Cos- 2 1
REF+ 3 3
REF- 1 12
Innere Abschirmung 15 15
AuRere Abschirmung Fall Fall

Tabelle 16.15: Definition des Geber-Erweiterungspins HEOOEKSDE[ ]00 (digitales Gebersignal)

5V 7 4
8
oV 2 13
9
A+ 14 19
A- 6 20
B+ 13 21
B- 5 22
Z+ 12 23
7- 4 24
E+ Il 7
E- 3 17
Innere Abschirmung 15 15
AuRere Abschirmung Fall Fall
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Das ESC-Geber-Kommunikationskabel ist erforderlich, wenn ESC-AN oder ESC-SS verwendet
werden.

Abb. 16.11: ESC-Geber-Kommunikationskabel

‘ Connect to ESC Comm. ‘ ‘ Connect to drive CN7 ‘

= < o =2, 9 10
y= ' e .‘ 2
ESC-Geber- HEOOEJUDA[]J00  Zum Anschluss von ESC an CN7 am Antriebsverstarker
Kommunikationskabel
[ ] steht fiir die Leitungslange, siehe unten.
Kabellange (m) 1 3 5 7
Anmerkung:

Fiir andere Leitungslangen sich an den ortlichen Handler wenden.

Wenn ESC-SS verwendet wird, muss die Version des ESC-Geberkommunikationskabels der
neueren Version A3 entsprechen.

ESC- HEOOEKDDA[ ]00 Zur Verldngerung von Thermodrahten
Temperaturkabel

Dieses Kabel kann erforderlich sein, wenn der Abstand zwischen Regler und Antriebsverstarker
mehr als 0,5 m betragt.

[ ] steht fiir die Leitungsléange, siehe unten.

Kabellange (m) 1 2

Anmerkung:

Fiir andere Leitungslangen sich an den ortlichen Handler wenden.

16.1.5 Regelungssignalkabel

Antriebsverstarker-  HEOOEJ6DA300

Den Antriebsverstarker (Standard) tiber CN6 an den Regler anschlieRen, um Impulsbefehle,
Impulsleitung

Spannungsbefehle, E/A-Signale, analoge Uberwachungsausgangssignale, Geberausgangssignale
(Standard 50-polig) usw. zu empfangen oder zu senden. Das Kabel (3 m) ist mit offenen Enden.

Anmerkung:

Fiir andere Leitungslangen sich an den ortlichen Handler wenden.
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Tabelle 16.16: Kabelfarbtabelle (Standard-Antriebsverstarker)

1 Braun 26 Hellgriin/Schwarz
2 Braun/Weil} 27 Hellgriin/Gelb
3 Rot 28 Hellgriin/Griin
4 Rot/Schwarz 29 Blau

5 Rot/Blau 30 Blau/Weil}

6 Rot/Weil} 31 Hellblau

7 Orange 32 Hellblau/Schwarz
8 Orange/Schwarz 33 Hellblau/Rot
9 Pink 34 Hellblau/Gelb
10 Pink/Rot 35) Hellblau/Griin
1 Pink/Blau 36 Lila

12 Pink/Schwarz 37 Lila/Weil

13 Pink/Gelb 38 Grau

14 Gelb 39 Grau/Schwarz
15 Gelb/Schwarz 40 Hellblau/Blau
16 Gelb/Rot 41 Grau/Rot

17 Gelb/Blau 42 Grau/Blau

18 Griin 43 Grau/Gelb

19 Pink/Weil} 44 Weil

20 Griin/Schwarz 45 Weil/Schwarz
21 Griin/Blau 46 Weil/Rot

22 Hellgriin/Rot 47 Weil/Blau

23 Griin/Weill 48 Weil/Gelb

24 Hellgriin/Blau 49 Weil/Griin

25 Hellgriin 50 Grau/Griin

Schirmung Fall

Signalkabel des Senden oder empfangen von E/A-Signalen, analogen Uberwachungsausgangssignalen, Geber-
Antriebsverstarkers  HEQOEJ6DC300 Ausgangssignalen usw. iiber CN6 am Feldbus-Antriebsverstarker. Die Leitung (3 m) hat offenen
(Feldbus 36-polig) Enden.

Anmerkung:

Fiir andere Leitungslangen sich an den ortlichen Handler wenden.
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Tabelle 16.17: Drahtfarbtabelle (Feldbus-Antriebsverstarker)

1 Braun 19 Griin

2 Braun/Weil 20 Griin/Schwarz
3 Rot 21 Lila

4 Rot/Schwarz 22 Lila/Weil

5 Rot/Blau 23 Hellgriin

6 Rot/Weil 24 Grau

7 Orange 25 Grau/Schwarz
8 Orange/Schwarz 26 Grau/Rot

9 Pink 27 Grau/Blau

10 Pink/Schwarz 28 Grau/Gelb

1 Pink/Rot 29 Grau/Griin

12 Pink/Blau 30 Hellgriin/Schwarz
13 Pink/Gelb 31 Hellgriin/Gelb
14 Pink/Weif} 32 Hellgriin/Griin
15 Gelb 33 Hellgriin/Rot
16 Gelb/Schwarz 34 Griin/Blau

17 Gelb/Rot 35) Griin/Weify

18 Gelb/Blau 36 Hellgriin/Blau

Schirmung Fall

16.1.6 Kommunikationskabel

Abb. 16.12: USB-Kommunikationskabel
Servo drive end CN3 PC end
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USB-Kommunikationskabel ~ 051700800366 USB2.0 Typ A auf mini-B 5-polig; 1,8 m, mini-B-Stecker (Antriebsverstérkerseite)

Um Thunder zu verwenden, muss der Antriebsverstarker iiber CN3 mit dem PC verbunden
sein.

Abb. 16.13: Kommunikationskabel fiir Antriebsverstarker (fiir Gantry-Regelung)

Servo drive 1 CN8 Servo drive 2 CN8
i _.—[I+\£-—DJ—’ ‘ 5 - N
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Kommunikationskabel des HEOOEJ6DDO000 Zwei Antriebsverstarker, die beide die Gantry-Funktion unterstiitzen, iiber CN8 verbinden.
Antriebsverstarkers (0,5m)
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Abb. 16.14: Feldbus-Kommunikationsleitung

Anhang
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920200500007 Den Antriebsverstarker und den Host-Controller oder sonstige Antriebsverstarker iiber CN9

verbinden. (0,2 m) Wird fiir Feldbus-Antriebsverstarker (ED1F) verwendet, die

Kommunikation iiber EtherCAT, mega-ulink oder PROFINET unterstiitzen. Mit dem
Kommunikationsformat MECHATROLINK-III kann sie nicht verwendet werden.

16.1.7  Verdrahtung fiir STO-Sicherheitsfunktion

Abb. 16.15: STO-Signal-Kommunikationskabel

Tabelle 16.18: STO-Signal-Kommunikationskabel

HEOOEJ6DHO00  Den Antriebsverstarker und die STO-Sicherheitsvorrichtung (CN4) (3 m) verbinden.

Tabelle 16.19: Farbe des STO-Signalkabels

3 Gelb

4 Lila

5 Rot

6 Blau

7 Weilt

8 Schwarz
Fall Schirmung

Antriebsverstarker der Serie ED1 ED1-01-4-DE-2403-MA

SF-
SF+
SF2-
SF2+
EDM-
EDM+

FG
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16.2.1 Zubehorsatz

Anhang

Der Zubehdrsatz fiir die Antriebsverstarker der Serie ED1 ist bei der Auslieferung des
Antriebsverstarkers enthalten. Den Inhalt des Zubehorsatzes der nachstehenden Tabelle

entnehmen.

Tabelle 16.20: Eingangsnennspannung 110 VAC/220 VAC

ED1 CK1 Zubehdrsatz 051800200158

(400 W~2 kW
Standard)

ED1 CK2 Zubehtrsatz 051800200159

(400 W~2 kW
Feldbus)

ED1 CK3 Zubehdrsatz 180600100003
(4 kw Standard)

ED1 CK4 Zubehdrsatz 180600100004
(4 kW Feldbus)

ED1 HV 180600100005
Zubehorsatz CK1

(5 kW~7,5kW 400 V
Standard)

ED1 HV 180600100006
Zubehorsatz CK2

(5 kW~7,5kW 400 V
Feldbus)

CN1: AC-Haupteingangsklemme, Steuereingangsklemme, Klemme fiir Bremswiderstand
und Klemme fiir Gleichstromdrossel (11-polig, TE 1-2229794-1-PT1)

CN2: Motorleistungsstecker (3-polig, TE 3-2229794-1)

CN4: STO-Stecker (TE 1971153-1)

CN6: Regelsignalstecker (50-polig, verschweift, Typ EUMAX XDR-10350AS)
Pinleisten und Kabelgehduse fiir CN1- und CN2-Stecker (TE 1981045-1)

CN1: AC-Haupteingangsklemme, Steuereingangsklemme, Klemme fiir Bremswiderstand
und Klemme fiir Gleichstromdrossel (11-polig, TE 1-2229794-1-PT1)

CN2: Motorleistungsstecker (3-polig, TE 3-2229794-1)

CN4: STO-Stecker (TE 1971153-1)

CN6: Regelsignalstecker (36-polig, verschweift, Typ EUMAX XDR-10336AS)
Pinleisten und Kabelgehduse fiir CN1- und CN2-Stecker (TE 1981045-1)
CN4: STO-Stecker (TE 1971153-1)

CN6: Regelsignalstecker (50-polig, verschweift, Typ EUMAX XDR-10350AS)
CN4: STO-Stecker (TE 1971153-1)

CN6: Regelsignalstecker (36-polig, verschweift, Typ EUMAX XDR-10336AS)

CN1A: AC-Haupteingangsklemme, Klemme fiir Bremswiderstand, Klemme fiir
Gleichstromdrossel (8-polig, PC 5/8-STF1-7,62-1777891)

CN1C: Steuereingangsklemme (4-polig, R-2ESDVM-04P)

CN2B: Motorleistungsstecker (4-polig, R-PC5/4-STF-SH1-7.62 (1778191), Buchse, Pitch
7,62 mm

CN4: STO-Stecker. (TE 1971153-1)
CN6: Regelsignalstecker (50-polig, geschweilt, Typ EUMAX XDR-10350AS)

CN1A: AC-Haupteingangsklemme, Klemme fiir Bremswiderstand, Klemme fiir
Gleichstromdrossel (8-polig, PC 5/8-STF1-7,62-1777891)

CN1C: Steuereingangsklemme (4-polig, R-2ESDVM-04P)

CN2B: Motorleistungsstecker (4-polig, R-PC5/4-STF-SH1-7.62 (1778191), Buchse,
Pitch: 7,62mm

CN4: STO-Stecker.(TE 1971153-1)

CN6: Regelungssignalstecker (36-polig, geschweilt, Typ EUMAX XDR-10336AS)

Der Zubehdrsatz des Excellent Smart Cube (ESC) ist bei der Auslieferung des ESC enthalten.
Den Inhalt des Zubehdrsatzes der nachstehenden Tabelle entnehmen.
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ESC-Zubehorsatz 051800200172 TS: PTC-Temperatursensoreingang
(Gilt fiir alle ESC- 2-polig, FK-MC 0,5/ 2-ST-2,5
Modelle)

PT: Position-Trigger-Signalausgang

2-polig, FK-MC 0,5/ 2-ST-2,5

Klemmenblock fiir den Anschluss der Thermodrahte des Motors und des
Temperaturkabels des ESC 1

AVC Corp. PA-8-H-2, ohne Unterlegscheibe

16.2.2  Spezifikation des Steckers

Die Anschliisse fiir die Antriebsverstarker der Serie ED1

Tabelle 16.21: Eingangsnennspannung 110 VAC/220 VAC

Hauptstromkreisstecker 051500400681  AC-Haupteingangsklemme, Regelungseingangsklemme, Klemme fiir Bremswiderstand und
(CNT) Klemme fiir Gleichstromdrossel

D3950/einreihig 11 Port/7,5 mm/Kabelseite/X Schliissel
TE Konnektivitat 1-2229794-1

DrahtgroRe: 22-14 AWG

Vorgeschlagen: 14 AWG/600 V

Stecker fiir 051500400572  D3950/einreihig 3 Port/7,5 mm/Kabelseite/X Schlissel
Motorstromkabel (CN2) TE Konnektivitit 3-2229794-1

DrahtgroRe: 22-14 AWG

Vorgeschlagen: 14 AWG/600 V

Mini-USB- = USB 2.0 Typ A auf mini-B 5-polig (1,8 M) (Abschirmung)
Kommunikationsanschluss

(CN3)

Sicherheits-Bypass- 051500400545  INDUSTRIAL MINI 1/0 BYPASS STECKER TYP |

Stecker (CN4) TE-Konnektivitat 1971153-1

Anschluss fiir 051500400404  INDUSTRIE-MINI-I/O STECKVERBINDERSATZ D-FORM TYP 1
Sicherheitsvorrichtung TE-Konnektivitat 2013595-1

(CN4)

Anschluss an externe Sicherheitseinrichtung.

Regelsignalstecker (CN6) 051500100141  50-polig, .050" Mini-D-Band (MDR), Standard-SchweiRstecker

(fiir Standard- SCSI 50PIN (Stecker)

Antriebsverstrker) DrahtgroRe: 24-30 AWG

Regelsignalstecker (CN6) 051500100213  36-polig, .050" Mini-D-Band (MDR), Standard-SchweiRstecker
(fiir Feldbus- SCSI 36PIN (Stecker)

Antriebsverstrker) DrahtgroRe: 24-30 AWG

Geber-Anschluss (CN7) 180600100002  Geschirmte kompakte Flachbandstecker (SCR) (Serie 363)

Anschluss fiir Gantry- = HIWIN Standard-Kommunikationskabel
Kommunikation (CN8)

Tabelle 16.22: Eingangsnennspannung 400 VAC

Hauptstromkreisstecker (CN1A) 934201900018 AC-Haupteingangsklemme, Klemme fiir Bremswiderstand und Klemme fiir
Gleichstromdrossel.

PC 5/8-STF1-7,62-1777891/einreihig 8 Port/7,62 mm/Kabelseite
PHONIX 1777891

(CN1B) Nicht verwenden
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Regelungseingangsstromanschluss 934201900017
(CN1C)

Externer dynamischer 934201900021
Bremsanschlusswiderstand (CN2A)

Stecker fiir Motorstromkabel
(CN2B) 051500400304

Mini-USB- =
Kommunikationsanschluss (CN3)

Sicherheits-Bypass-Stecker (CN4) 051500400545

Anschluss fiir 051500400404
Sicherheitsvorrichtung (CN4)

Regelsignalstecker (CN6) (fiir 051500100141
Standard-Antriebsverstarker)

Regelsignalstecker (CN6) (fiir 051500100213
Feldbus-Antriebsverstarker)

Geber-Anschluss (CN7) 180600100002

Verbinder fiir Gantry =
Kommunikation (CN8)

Anhang

Regelungseingangsklemme.
2ESDVM/eine Reihe 4 Port/5,08 mm/Kabelseite
DINKLE 2ESDVM-04P

Die Klemme fiir den externen dynamischen Bremswiderstand anschlieRen. Die Klemme
D3 darf nicht verwendet werden.

0177-86XX/einreihig 3 Port/7,5 mm/Plattenseite
DINKLE 0177-8603-GN

Motorstromanschluss.
PC 5/ 4-STF-SH1-7,62 -1778191/einreihig 4 Port/7,62 mm/Kabelseite
PHONIX 1778191

USB 2.0 Typ A auf mini-B 5-polig (1,8 M) (Abschirmung)

INDUSTRIAL MINI I/0 BYPASS STECKER TYP |
TE-Konnektivitat 1971153-1

INDUSTRIE-MINI-I/O STECKVERBINDERSATZ D-FORM TYP 1
TE-Konnektivitat 2013595-1 Anschluss an externe Sicherheitsvorrichtung.

50-polig, .050 "Mini-D-Ribbon (MDR), Standard-SchweiBstecker SCSI 50PIN (Stecker)
DrahtgroRe: 24-30 AWG

36-polig, .050 "Mini-D-Ribbon (MDR), Standard-SchweiRstecker SCSI 36PIN (Stecker)
DrahtgroRe: 24-30 AWG

Geschirmte Compact Ribbon (SCR) Steckverbinder (Serie 363)

HIWIN Standard-Kommunikationskabel

Die Stecker fiir Excellent Smart Cube (ESC)

Anschluss fiir 051500400745 Temperatursensoreingang und Position-Trigger-Signalausgang
Temperatursensor 2-polig, FK-MC 0,5/ 2-ST-2,5
(TS) und Ausgang DrahtgrRe: 26-20 AWG
fiir Position Trigger
(PT)
Klemmleiste 051600600103 Klemmenblock fiir den Anschluss der Thermodrahte des Motors und des Temperaturkabels des
ESC
AVC Corp. PA-8-H-2, ohne Unterlegscheibe
DrahtgroRe: 26-16 AWG
16.2.3  Stromversorgungsfilter und Zubehor
Stromversorgungsfilter (optional)
Tabelle 16.23: Eingangsnennspannung 110 VAC/220 VAC
Filter (fir 051800200044 Einphasenfilter FN2090-10-06, fiir Modelle von 400 W ~ 1,2 kW
einphasige (Nennstrom: 10 A, Ableitstrom: 0,67 mA)
Stromversorgung)
Filter (fir 051800200071 Dreiphasenfilter FN3025HL-20-71, fiir Modell 400 W ~ 4 kW
dreiphasige (Nennstrom: 20 A, Ableitstrom: 0,4 mA)
Stromversorgung)
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Tabelle 16.24: Eingangsnennspannung 400 VAC

Filter (fur
dreiphasige
Stromversorgung)

Filter (fir
dreiphasige
Stromversorgung)

Zubehdrsatz fiir
Sicherungen

(400 W, 500 W)

Zubehdrsatz fiir
Sicherungen

(1KW, 1,2 kW)

Zubehdrsatz fiir
Sicherungen

(2 kW)

Zubehdrsatz fiir
Sicherungen

(4 kW)

Zubehdrsatz fiir
Sicherungen

(5 kW)

Zubehdrsatz fiir
Sicherungen

(7,5 kW)

920301400009

920301400010

Dreiphasenfilter FN3270HQ1-20-44, fiir 5 kW 400 V Modelle (N
0,4 mA)

Dreiphasenfilter FN3270HQ1-35-33, fiir Modell 7,5 kW 400 V (Nennstrom: 35 A, Ableitstrom:

0,4 mA)

Zubehdrsatz fiir Sicherungen

180600600002

180600600003

180600600004

180600600005

180600600006

180600600007

Anmerkung:

Anhang

ennstrom: 20 A, Ableitstrom:

Sicherung: JLLNO06.T, Class T 300 VAC / 6 A / Zeitversatz, Menge: 3
Sicherungshalter: LFT300303C, Klasse T 300 VAC / 30 A, Menge: 1

Abdeckung des Sicherungsstanders: LFT30030FBC, Anzahl: 3

Fiir dreiphasige Eingangsleistung von 400 W / 500 W Antriebsverstarker

Sicherung: JLLN015.T, Class T 300 VAC / 15 A / Zeitversatz, Menge: 3
Sicherungshalter: LFT300303C, Klasse T 300 VAC / 30 A, Menge: 1

Abdeckung des Sicherungsstanders: LFT30030FBC, Anzahl: 3

Fiir dreiphasige Eingangsleistung von 1 kW / 1,2 kW Antriebsverstarker

Sicherung: JLLN050.T, Klasse T 300 VAC / 50 A / Zeitverzogerung, Menge: 3

Sicherungshalter: LFT300603C, Anz: 1
Abdeckung des Sicherungsstanders: LFT30060FBC, Anzahl: 3
Fiir dreiphasige Eingangsleistung von 2 kW Antriebsverstarker

Sicherung: JLLN070.V, Klasse T 300 VAC / 70 A / Zeitverzogerung, Menge: 3

Sicherungshalter: LFT301003CS, Anz: 1
Abdeckung des Sicherungsstanders: LFT30100FBC, Anzahl: 3
Fiir dreiphasige Eingangsleistung von 4 kW Antriebsverstarker

Sicherung: JLLS040.T, Klasse T 600 VAC / 40 A / Zeitverzogerung, Menge: 3

Sicherungshalter: LFT600603C, Menge: 1
Abdeckung des Sicherungsstanders: LFT60060FBC, Menge: 3
Fiir dreiphasige Eingangsleistung von 5 kW Antriebsverstarker

Sicherung: JLLS060.T, Klasse T 600 VAC / 60 A / Zeitverzdgerung, Menge: 3

Sicherungshalter: LFT600603C, Menge: 1
Abdeckung des Sicherungsstanders: LFT60060FBC, Menge: 3

Fiir dreiphasige Eingangsleistung von 7,5 kW Antriebsverstarker

Fiir die UL-Zertifizierung sind ein Filter (fiir dreiphasige Stromversorgung) und ein
Sicherungszubehdrsatz erforderlich.

Leistungsdrossel (optional)

Drossel (dreiphasige 920302200001

400-V-
Eingangsleistung)

16.2.4
Lithium-Batterie 051800100013
Batteriefach 051800400029

Antriebsverstarker der Serie ED1

Wechselstromdrossel GOOVAR GP-40010, fiir 400-V-Modell
(Nennspannung: dreiphasig AC 480 V, Nennstrom: 30 A)

Zubehor fiir Absolutwertgeber

Spannung: 3,6 VDC

Batteriefach fiir das Verlangerungskabel des Absolutwertgebers

ED1-01-4-DE-2403-MA
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16.2.5 Bremswiderstand

Name HIWIN Teilenummer Beschreibung
Bremswiderstand 050100700001 68 Ohm/100 W

Bremswiderstand 050100700004 190 Ohm/1,000 W

Abb. 16.16: GroBe des Bremswiderstands 050100700001

Anhang

o L1 .
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Leitungslangen:
L L1£2 L2+2 W05 H*0,5
Leitungslange (m) 500 165 150 40 20
Abb. 16.17: GroRe des Bremswiderstands 050100700004
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gemaB der EG-Richtlinie 2006/42/EG iiber Maschinen (Anhang |1 A)
Name und Anschrift des Herstellers:

HIWIN MIKROSYSTEM CORP

No.6, Jingke Central Rd.,

Taichung Precision Machinery Park,
Taichung 40852, Taiwan

Diese Erklarung bezieht sich ausschlieRlich auf die Maschine in dem Zustand, in dem sie in
Verkehr gebracht wurde, und schlieBt Bauteile aus, die vom Endnutzer nachtraglich hinzugefiigt
und/oder bearbeitet werden. Die Erkldrung ist nicht mehr giiltig, wenn das Produkt ohne
Zustimmung verandert wird.

Hiermit erklaren wir, dass die unten beschriebene Maschine:

Modell/Typ: Elektrische Antriebssysteme (Motorantriebe)
Antriebsverstarker der Baureihe E1 einschl. EDTX;-X,X5-X X5 XeX;-XgXo-X10X14
(X;=S,F; X,=V,EH,LM,P; X;=G,N; X,X5=04,05,10,12,15,20,30,40,50,75;
X6=2,3; X;=2,3; XgXoX1oXq=reserviert

Jahr der Herstellung: Ab 2021

erfiillt alle grundlegenden Anforderungen der Maschinenrichtlinie 2006/42/EG.

Dariiber hinaus entspricht die unvollstandige Maschine den EG-Richtlinien 2014/30/EU EMV-
Richtlinie und 2011/65/EU RoHS sowie der Anderungsrichtlinie (EU) 2015/863.

Anwendung harmonisierter Normen: Weitere angewendete technische Normen:

2014/30/EU EMV-Richtlinie E:‘I 21 ggggg ;g}g L2019
EN 61800-3: 2004/A1:2012 ' '

EN 61000-4-2: 2009
EN 550T1: 2016/A1:2017 EN 61000-4-3: 2006/A2:2010

2006/42/EU Maschinenrichtlinie EN 61000-4-4: 2012

EN 61800-5-2: 2007 EN 61000-4-5: 2014/A1:2017
EN 62061: 2005/AC:201/A1:2013/A2:2015 EN 61000-4-6: 2014

EN IS0 13849-1: 2015 EN 61000-4-11: 2004/A1:2017
EN 60204-1: 2018 (in Ausziigen) EN 61000-4-13: 2002/A2:2016

EN 61000-2-4: 2002
EN 60146-1-1: 2010
EN 61800-5-2: 2017
EN 61508: 2010, Teile 1-7

Die benannte Stelle TUV Industrie Service GmbH, Am Grauen Stein, D-51105 KélIn, Deutschland
(NB 0035) hat die EG-Baumusterpriifung durchgefiihrt und die Bescheinigung
01/205/5767.01/21 ausgestellt.

Person, die bevollmachtigt ist, die relevanten technischen Unterlagen zusammenzustellen:

Firmenname: HIWIN GmbH

Funktion: Geschaftsfiihrer

Name: Werner Maurer

Anschrift der Firma: Briickleshiind 1, D-77654 Offenburg
Tel.: +49 781 932 780
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Wir bewegen.

I

Torquemotoren Roboter

Linearmotoren Rundtische Antriebsverstarker und Servomotoren

Deutschland Frankreich Italien Danemark China

HIWIN GmbH HIWIN GmbH HIWIN Srl HIWIN GmbH HIWIN Corp.

Briicklesbiind 1 4 Impasse Joffre Strale Pitagora 4 info@hiwin.dk hiwin.cn

77654 Offenburg 67202 Wolfisheim 20861 Brugherio (MB) hiwin.dk

Deutschland France Italia Japan

Fon +4978193278-0 Fon +333882884-80 Fon +39 039 28761-68 Niederlande HIWIN Corp.

info@hiwin.de contact@hiwin.fr info@hiwin.it HIWIN GmbH info@hiwin.co.jp

hiwin.de hiwin.fr hiwin.it info@hiwin.nl hiwin.co.jp

hiwin.nl

Taiwan Polen Slowakei USA

Headquarter HIWIN GmbH Biuro Warszawa HIWIN s.r.0., 0.z.z.0. Osterreich HIWIN Corp.

HIWIN Technologies Corp. ul. Putawska 405a Mlédeznicka 2101 HIWIN GmbH info@hiwin.com

Nr. 7, Jingke Road 02-801 Warszawa 01701 Povazska Bystrica info@hiwin.at hiwin.us

Precision Machinery Park Polska Slovensko hiwin.at

Taichung 40852 Fon +48 22 46280-00 Fon +421 424 4347-77 Korea

Téiwan info@hiwin.pl info@hiwin.sk Ungarn HIWIN Corp.

Fon +886 4 2359-4510 hiwin.pl hiwin.sk HIWIN GmbH hiwin.kr

business@hiwin.tw info@hiwin.hu

hiwin.tw Schweiz Tschechien hiwin.hu Singapur
HIWIN (Schweiz) GmbH HIWIN s.r.o. HIWIN Corp.

Taiwan EichwiesstraRe 20 Medkova 888/11 Ruminien hiwin.sg

Headquarter 8645 Jona 62700 Brno HIWIN GmbH

HIWIN Mikrosystem Corp. Schweiz Ceska republika info@hiwin.ro

No. 6, Jingke Central Road Fon +41 5522500-25 Fon +420548528-238 hiwin.ro

Precision Machinery Park sales@hiwin.ch info@hiwin.cz

Taichung 40852 hiwin.ch hiwin.cz Slowenien

Taiwan HIWIN GmbH

Fon +8864 2355-0110 info@hiwin.si

business@hiwinmikro.tw hiwin.si

hiwinmikro.tw
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