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Rechtliche Hinweise

Warnhinweiskonzept
Dieses Handbuch enthélt Hinweise, die Sie zu lhrer personlichen Sicherheit sowie zur Vermeidung von
Sachschaden beachten miissen. Die Hinweise zu lhrer personlichen Sicherheit sind durch ein Warndreieck
hervorgehoben, Hinweise zu alleinigen Sachschaden stehen ohne Warndreieck. Je nach Gefahrdungsstufe
werden die Warnhinweise in abnehmender Reihenfolge wie folgt dargestellt.

/\GEFAHR
bedeutet, dass Tod oder schwere Kérperverletzung eintreten wird, wenn die entsprechenden
VorsichtsmaRnahmen nicht getroffen werden.

/I\WARNUNG
bedeutet, dass Tod oder schwere Kérperverletzung eintreten kann, wenn die entsprechenden
VorsichtsmaRnahmen nicht getroffen werden.

/\VORSICHT
bedeutet, dass eine leichte Kérperverletzung eintreten kann, wenn die entsprechenden Vorsichtsmaflinahmen
nicht getroffen werden.

ACHTUNG
bedeutet, dass Sachschaden eintreten kann, wenn die entsprechenden VorsichtsmaRnahmen nicht getroffen
werden.

Beim Auftreten mehrerer Gefahrdungsstufen wird immer der Warnhinweis zur jeweils hchsten Stufe verwendet.
Wenn in einem Warnhinweis mit dem Warndreieck vor Personenschdden gewarnt wird, dann kann im selben

Warnhinweis zusétzlich eine Warnung vor Sachschaden angefiigt sein.

Qualifiziertes Personal
Das zu dieser Dokumentation zugehdrige Produkt/System darf nur von fir die jeweilige Aufgabenstellung
qualifiziertem Personal gehandhabt werden unter Beachtung der fiir die jeweilige Aufgabenstellung zugehdrigen
Dokumentation, insbesondere der darin enthaltenen Sicherheits- und Warnhinweise. Qualifiziertes Personal ist
auf Grund seiner Ausbildung und Erfahrung befahigt, im Umgang mit diesen Produkten/Systemen Risiken zu
erkennen und mogliche Gefahrdungen zu vermeiden.

BestimmungsgeméRer Gebrauch von Siemens-Produkten
Beachten Sie Folgendes:

/I\WARNUNG

Siemens-Produkte dirfen nur fur die im Katalog und in der zugehdrigen technischen Dokumentation
vorgesehenen Einsatzfalle verwendet werden. Falls Fremdprodukte und -komponenten zum Einsatz kommen,
missen diese von Siemens empfohlen bzw. zugelassen sein. Der einwandfreie und sichere Betrieb der
Produkte setzt sachgemafien Transport, sachgemalfe Lagerung, Aufstellung, Montage, Installation,
Inbetriebnahme, Bedienung und Instandhaltung voraus. Die zuldssigen Umgebungsbedingungen miissen
eingehalten werden. Hinweise in den zugehdrigen Dokumentationen mussen beachtet werden.

Marken
Alle mit dem Schutzrechtsvermerk ® gekennzeichneten Bezeichnungen sind eingetragene Marken der
Siemens AG. Die Ubrigen Bezeichnungen in dieser Schrift kénnen Marken sein, deren Benutzung durch Dritte fur

deren Zwecke die Rechte der Inhaber verletzen kann.

Haftungsausschluss
Wir haben den Inhalt der Druckschrift auf Ubereinstimmung mit der beschriebenen Hard- und Software gepriift.
Dennoch kdnnen Abweichungen nicht ausgeschlossen werden, so dass wir fiir die vollstiandige Ubereinstimmung
keine Gewahr Gibernehmen. Die Angaben in dieser Druckschrift werden regelmaRig Gberprift, notwendige
Korrekturen sind in den nachfolgenden Auflagen enthalten.

Siemens AG AB5E34257659A AA Copyright © Siemens AG 2013 - 2014.
Industry Sector ® 06/2014 Anderungen vorbehalten Alle Rechte vorbehalten
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Grundlegende Sicherheitshinweise

1.1

Einfachpositionierer

Aligemeine Sicherheitshinweise

/\WARNUNG

Lebensgefahr durch Nichtbeachtung von Sicherheitshinweisen und Restrisiken

Durch Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise und Restrisiken in der zugehdrigen
Hardware-Dokumentation kénnen Unfélle mit schweren Verletzungen oder Tod auftreten.
e Halten Sie die Sicherheitshinweise der Hardware-Dokumentation ein.

e Berlcksichtigen Sie bei der Risikobeurteilung die Restrisiken.

/I\WARNUNG

Lebensgefahr durch Fehlfunktionen der Maschine infolge fehlerhafter oder verénderter
Parametrierung

Durch fehlerhafte oder veranderte Parametrierung kénnen Fehlfunktionen an Maschinen
auftreten, die zu Koérperverletzungen oder Tod flihren kénnen.
e Schitzen Sie die Parametrierungen vor unbefugtem Zugriff.

e Beherrschen Sie mogliche Fehlfunktionen durch geeignete MalRnahmen (z. B. NOT-
HALT oder NOT-AUS).

Funktionshandbuch, 04/2014, FW V4.7, ASE34257659A AA




Grundlegende Sicherheitshinweise

1.2 Industrial Security

1.2

Industrial Security

Hinweis
Industrial Security

Siemens bietet Produkte und Lésungen mit Industrial Security-Funktionen an, die den
sicheren Betrieb von Anlagen, Losungen, Maschinen, Geraten und/oder Netzwerken
unterstitzen. Sie sind wichtige Komponenten in einem ganzheitlichen Industrial Security-
Konzept. Die Produkte und Lésungen von Siemens werden unter diesem Gesichtspunkt
sténdig weiterentwickelt. Siemens empfiehlt, sich unbedingt regelmafig tber Produkt-
Updates zu informieren.

Fir den sicheren Betrieb von Produkten und Losungen von Siemens ist es erforderlich,
geeignete Schutzmallnahmen (z. B. Zellenschutzkonzept) zu ergreifen und jede
Komponente in ein ganzheitliches Industrial Security-Konzept zu integrieren, das dem
aktuellen Stand der Technik entspricht. Dabei sind auch eingesetzte Produkte von anderen
Herstellern zu berticksichtigen. Weitergehende Informationen ber Industrial Security finden
Sie unter dieser Adresse (http://www.siemens.com/industrialsecurity).

Um stets Uber Produkt-Updates informiert zu sein, melden Sie sich fiir unseren
produktspezifischen Newsletter an. Weitere Informationen hierzu finden Sie unter dieser
Adresse (http://support.automation.siemens.com).

/\WARNUNG

Gefahr durch unsichere Betriebszustdnde wegen Manipulation der Software

Manipulationen der Software (z. B. Viren, Trojaner, Malware, Wirmer) kénnen unsichere
Betriebszustande in lhrer Anlage verursachen, die zu Tod, schwerer Kérperverletzung und
zu Sachschaden fihren kdénnen.

¢ Halten Sie die Software aktuell.

Informationen und Newsletter hierzu finden Sie unter dieser Adresse
(http://support.automation.siemens.com).

¢ Integrieren Sie die Automatisierungs- und Antriebskomponenten in ein ganzheitliches
Industrial Security-Konzept der Anlage oder Maschine nach dem aktuellen Stand der
Technik.

Weitergehende Informationen finden Sie unter dieser Adresse
(http://www.siemens.com/industrialsecurity).

e Berlicksichtigen Sie bei Inrem ganzheitlichen Industrial Security-Konzept alle

eingesetzten Produkte.

Einfachpositionierer
Funktionshandbuch, 04/2014, FW V4.7, ASE34257659A AA
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Einleitung 2

Wer bendtigt dieses Handbuch und warum?

Dieses Handbuch richtet sich an Maschinenhersteller, Anlagenhersteller und
Inbetriebnehmer. Das Handbuch beschreibt die Funktion "Einfachpositionierer” des
Umrichters SINAMICS G120 mit der Control Unit CU250S-2.

Was ist in diesem Handbuch beschrieben?

Dieses Handbuch vermittelt Informationen, Vorgehensweisen und Bedienhandlungen fir die
folgenden Falle:

® Ansteuerung des Einfachpositionierer tiber den Feldbus.

® Inbetriebnahme des Einfachpositionierers.

Welche Informationen brauchen Sie auRerdem?

Fir die Montage oder die Inbetriebnahme der "Standard"-Funktionen eines Umrichters reicht
dieses Handbuch nicht aus. Sie finden eine Ubersicht der verfligbaren Dokumentation und
der dazugehorigen Anwendungsfalle im Abschnitt Handbicher und technischer Support
(Seite 85).

Was bedeuten die Symbole im Handbuch?

1
|:>2 Hier beginnt eine Handlungsanweisung.

O Hier endet die Handlungsanweisung.

Einfachpositionierer
Funktionshandbuch, 04/2014, FW V4.7, ASE34257659A AA 9
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Einfachpositionierer

3.1

Ubersicht

Einfachpositionierer

Einfachpositionierer und Lageregelung

Lageregelung bezeichnet die Regelung der Position einer Achse. Mit "Achse" wird eine
Maschinen- oder Anlagenkomponente bezeichnet, die aus dem Umrichter mit aktiver
Lageregelung und der angetriebenen Mechanik besteht.

Der Einfachpositionierer (EPos) berechnet das Verfahr-Profil fur das zeitoptimale Verfahren
der Achse zur Zielposition.

Lageregler

Steuerung und Wabhl der
Betriebsart

MDI: Sollwert direkt
vorgeben
Verfahrsatze
wahlen

Referenzieren

t K Drehzahl-

Tippen
regler

Fahren auf Festan-
schlag

LU
JL
é Geber

Bild 3-1 Einfachpositionierer und Lageregelung

Der Einfachpositionierer beinhaltet die folgenden Betriebsarten:

e Sollwert direkt vorgeben (MDI):  Die externe Steuerung gibt den Lagesollwert fir die
Achse vor.

Verfahrsatze wahlen: Im Umrichter sind Lagesollwerte in unterschiedlichen
Verfahrsatzen gespeichert. Die externe Steuerung
wahlt einen Verfahrsatz an.

Referenzieren: Das Referenzieren stellt den Bezug der
Positionsmessung im Umrichter zur Maschine her.

Tippen: Diese Funktion dient zum schrittweisen Verfahren der
Achse (Einrichten).

Fahren auf Festanschlag: Der Umrichter positioniert die Achse mit einem
festgelegten Drehmoment gegen einen mechanischen
Anschlag.

Funktionshandbuch, 04/2014, FW V4.7, ASE34257659A AA 11



Einfachpositionierer

3.2 Zuldssige Geber-Kombinationen

3.2

Zulassige Geber-Kombinationen

Ubersicht

Tabelle 3- 1

Sie durfen zwei Geber an den Umrichter anschliefien. Der Geber fur den Drehzahlregler

muss auf der Motorwelle montiert sein.

Geber-Kombinationen

Geber fiir den

Drehzahlreg_;ler

Geber fiir den Lageregler

SUB-D-Stecker

Klemmenleiste

DRIVE-CLiQ-Schnittstelle

s L
HTL- SSI- Resol- HTL- Anschluss Uber Sensor Module SMC oder DRIVE-
oder Geber ver Geber SME CLiQ-
TTL- HTL- | SSI- | Resol- | Endat |sin/cos-| GePer
Geber oder | Geber ver 2.1 Geber
TTL-
Geber
Geberlos ® ® @ ® ® ® ® @ ® ®
@| HTL- oder TTL- @ -— -— ® ® ® ® ® ® ®
Geber
Resolver @
HTL-Geber ©) ©) @ ® ® ® ® ® ®
HTL- oder TTL- ® ® ® ©)
Geber
Resolver ® ® ® )
@ Endat 2.1 @ @ -—- @ - -—- — @ — —
DRIVE-CLiQ- ® ® ® @
Geber
sin/cos-Geber ® ® ® ®

12

Die Symbole ---, @, @ und @ sind in der nachfolgenden Tabelle erlautert.

Einfachpositionierer
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Einfachpositionierer

Tabelle 3-2 Erlduterung zu den Geber-Kombinationen

3.2 Zuldssige Geber-Kombinationen

--- | Diese Kombination ist unzulassig.

O) Lageregler und Drehzahlregler nutzen denselben Geber auf der Motorwelle.

Drehzahlregler

Lageregler
Lagesoll—_ K.
wert 7%
——

4

[o0]

Geber 1

L

#'}—vKT—-r-

Momenten-
sollwert

Vorteil:
Kostengunstige Lésung
Nachteile:

e Je nach Getriebelibersetzung
Einschrankungen bei
Genauigkeit der Lageregelung.

e Ungeeignet fir die
Lageregelung bei
mechanischem Schlupf auf der
Lastseite

® Der Lageregler wertet einen Geber auf der Motorwelle oder auf der Lastseite aus.

Der Drehzahlregler arbeitet geberlos.

Lageregler

Geberlose Vektorregelung oder
U/f-Steuerung

Lagesoll-

wert |

Momentensollwert
bzw. Motorspan-
nung

Vorteile:

e Sie kdnnen einen bereits
vorhandenen Geber auf der
Lastseite, z. B. einen SSI-
Geber, flr die Lageregelung
nutzen.

e Kostengunstige Losung
Nachteile:
e Einschrankungen bei

Genauigkeit und Dynamik der
Lageregelung

e Ungeeignet fir die
Lageregelung von Hubwerken

e Die EPos-Funktion "Fahren auf
Festanschlag" ist nicht mdglich.

®) | Der Lageregler wertet einen Geber auf der Lastseite aus.

Der Drehzahlregler wertet einen Geber auf der Motorwelle aus.

Lageregler

Lagesoll- K.

Drehzahlregler

wert | T
——

Geber 2

4
[

[o0]

Geber 1

‘—"{"‘}—0‘ Kp i

Momenten-
sollwert

Im Vergleich zu den anderen
Moglichkeiten der Geberzuordnung
liefert diese Konfiguration die
besten Regelungsergebnisse.

Einfachpositionierer
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Einfachpositionierer

3.2 Zuldssige Geber-Kombinationen

Beispiel

14

E] An der Klemmenleiste ist ein HTL-Geber angeschlossen.

Sie haben fir diesen Fall folgende Méglichkeiten:

e Sie nutzen den HTL-Geber fir den Drehzahlregler und betreiben den Antrieb ohne
Lageregelung.
e Sie nutzen den HTL-Geber sowohl fiir den Drehzahlregler als auch fir den Lageregler

@.

e Sie betreiben den Antrieb mit geberloser Drehzahlregelung und nutzen den Geber fur
den Lageregler @.

e Sie nutzen den HTL-Geber an der @@®: Sie dirfen den zweiten Geber fiir den
Klemmenleiste nur fiir den @ Lageregler entweder am SUB-D-Stecker
Drehzahlregler und einen zweiten anschlieen oder an der DRIVE-CLIiQ-

Geber fiir den Lageregler 3. Schnittstelle.

Einfachpositionierer
Funktionshandbuch, 04/2014, FW V4.7, ASE34257659A AA



Einfachpositionierer

3.3 PROF/drive-Schnittstellen

3.3 PROFIdrive-Schnittstellen

Die Sende- und Empfangstelegramme des Umrichters fur die zyklische Kommunikation sind
wie folgt aufgebaut:

[ PzDo1 [ PzD02 [ PzD03 [ PZD04 | PZDO05 | PZD06 | PZDO07 | PZD08 | PZD09 | PZD10 | PZD11 | PZD12 |

Telegramm 7, Positionierbetrieb mit Satzanwahl

SATZ
STW1 ANW
AKT
Z3W1 SATZ
Telegramm 9, Positionierbetrieb mit Direktvorgabe
SATZ MDI_ MDI_ MDI_
STW1 ANW STw2 MDI_TARPOS MDI_VELOCITY ACC DEC MOD
AKT
ZSWH1 SATZ ZSW2 XIST_A
Telegramm 110, Positionierbetrieb mit erweiterten Steuer- und Statusfunktionen
SATZ POS_ OVER MDI_ MDI_ MDI_
STW1 ANW STW STW2 RIDE MDI_TARPOS MDI_VELOCITY ACC DEC MOD
AKT POS_
ZSWH1 SATZ 7SW Z5W2 | MELDW XIST_A

Telegramm 111, Positionierbetrieb mit erweiterten Funktionen

POS_ | POS_ OVER MDIL_ | MDIL_ .
STWI | orwi | stwz | STW2 | RipE MDI_TARPOS MDIVELOCITY | << DEC frei

POS_ | POS_ WARN_ | FAULT_ _
zsW1 | Jowi | zswa | ZSW2 | MELDW XIST_A NIST_B cone | CODE frei

Telegramm 999, Freie Verschaltung

I | | | | | I
STWH1 Telegramlmlénge fl'.'IT die Empfeingsdaten Ifonfjgurierllnar I
I I | | 1 I I
ZSW1 Telegramlmlénge fi]q die Sende;daten konfligurierba\rI

Bild 3-2 Telegramme flr zyklische Kommunikation - Lageregelung

Einfachpositionierer
Funktionshandbuch, 04/2014, FW V4.7, ASE34257659A AA 15



Einfachpositionierer

3.3 PROFI/drive-Schnittstellen

Tabelle 3-3 Erlduterung der Abkirzungen

Abkiirzung Bedeutung
STWA1 Steuerwort 1
ZSWA1 Zustandswort 1 siehe Steuer- und Zustandswort 1 (Seite 17)
STW2 Steuerwort 2
ZSW2 Zustandswort 2 siehe Steuer- und Zustandswort 2 (Seite 19)
SATZANW Wahl des Verfahrsatzes siehe Steuerwort Satzanwahl (Seite 26)
AKTSATZ Aktuell angewahlter Verfahrsatz
MDI_TARPOS Lagesollwert bei direkter Sollwertvorgabe (MDI)
XIST_A Lageistwert (32 Bit)
OVERRIDE Drehzahlsollwert
MELDW Statuswort fir Meldungen  siehe Zustandswort Meldungen (Seite 27)
NIST_B Drehzahlistwert (32 Bit)
frei Frei verschaltbar
MDI_VELOCITY  MDI Geschwindigkeit
MDI_ACC MDI Beschleunigung
MDI_DEC MDI Verzégerung
MDI_MOD Wahl des Positioniermodus bei direkter Sollwertvorgabe (MDI) siehe Steuerwort MDI Modus
POS_STW (Seite 27)
POS ZSW Steuerwort fir Einfachpositionierer
POS_STW1 Zustandswort flr Einfachpositionierer  siehe Steuer- und Zustandswort flir Positionierer (Seite 20)
POS_ZSW1 Steuerwort 1 flir Einfachpositionierer
POS_STW2 Zustandswort 1 firr Einfachpositionierer ~ siehe Steuer- und Zustandswort 1 fiir Positionierer (Seite 22)
POS_ZSWZ Steuerwort 2 fur Einfachpositionierer
WAR_N CODE Zustandswort 2 fur Einfachpositionierer ~ siehe Steuer- und Zustandswort 2 fiir Positionierer (Seite 24)
FAULT_CODE Nummer der aktuellen Warnung
- Nummer der aktuellen Stérung
Einfachpositionierer
16 Funktionshandbuch, 04/2014, FW V4.7, ASE34257659A AA



Einfachpositionierer

3.3.1

3.3 PROF/drive-Schnittstellen

Steuer- und Zustandswort 1

Steuerwort 1 (STW1)

Tabelle 3-4 Steuerwort 1 bei aktivem Einfachpositionierer

Bit Bedeutung Anmerkungen P-Nr.
0 0 =AUS1 Der Motor bremst mit der Riicklaufzeit p1121des p0840[0] =
Hochlaufgebers. Im Stillstand schaltet der Umrichter den r2090.0
Motor aus.
0-1=EIN Der Umrichter geht in den Zustand "betriebsbereit". Wenn
zusétzlich Bit 3 = 1, schaltet der Umrichter den Motor ein.
1 0 =AUS2 Motor sofort ausschalten, danach trudelt der Motor aus. p0844[0] =
1 = Kein AUS2 Das Einschalten des Motors (EIN-Befehl) ist méglich. r2090.1
2 0 = Schnellhalt (AUS3) Schnelles Anhalten: der Motor bremst mit der AUS3- p0848[0] =
Rucklaufzeit p1135 bis zum Stillstand. r2090.2
1 = Kein Schnellhalt (AUS3) Das Einschalten des Motors (EIN-Befehl) ist mdglich.
3 0 = Betrieb sperren Motor sofort ausschalten (Impulse I6schen). p0852[0] =
1 = Betrieb freigeben Motor einschalten (Impulsfreigabe méglich). r2090.3
4 0 = Verfahrauftrag verwerfen Achse bremst mit Maximalverzégerung bis zum Stillstand. p2641 =
Umrichter verwirft aktuellen Verfahrauftrag. r2090.4
1 = Verfahrauftrag nicht verwerfen | Start der Achse mdéglich oder Fahrt zu Sollposition.
5 0 = Zwischenhalt Achse bremst mit vorgegebenem Verzégerungs-Override bis | p2640 =
zum Stillstand. Umrichter bleibt im aktuellen Verfahrauftrag. |r2090.5
1 = Kein Zwischenhalt Start der Achse mdglich oder Fahrt zu Sollposition
fortsetzen.
6 0 - 1: Verfahrauftrag aktivieren Der Umrichter startet die Fahrt der Achse zur Sollposition. p2631 =
r2090.6
0 - 1: Sollwertiibernahme MDI p2650 =
r2090.6
7 0 - 1: = Stérungen quittieren Stérung im Umrichter quittieren. Falls der EIN-Befehl noch p2103[0] =
ansteht, geht der Umrichter in den Zustand r2090.7
"Einschaltsperre".
8 1 =Tippen Bit0 Tippen 1 p2589 =
r2090.7
9 1 = Tippen Bit 1 Tippen 2 p2590 =
r2090.7
10 0 = Keine Fihrung durch PLC Umrichter ignoriert die Prozessdaten vom Feldbus. p0854[0] =
1 = Fidhrung durch PLC Steuerung ber Feldbus, Umrichter ibernimmt die r2090.10
Prozessdaten vom Feldbus.
11 0 = Stopp Referenzieren -—- p2595 =
1 = Start Referenzieren Der Umrichter startet einen Referenziervorgang. r2090.11
12 Reserviert
13 0 - 1: Externer Satzwechsel Die Achse geht zum nachsten Verfahrsatz. p2633 =
r2090.13
14, 15 | Reserviert

Einfachpositionierer
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Einfachpositionierer

3.3 PROFI/drive-Schnittstellen

Zustandswort 1 (ZSW1)

Tabelle 3-5 Zustandswort 1 bei aktivem Einfachpositionierer

Bit | Bedeutung Anmerkungen P-Nr.
Telegramm 110 | Telegramm 111
0 |1 = Einschaltbereit Stromversorgung ist eingeschaltet, Elektronik ist initialisiert, p2080[0] =
Impulse sind gesperrt. r0899.0
1 | 1 = Betriebsbereit Motor ist eingeschaltet (EIN-Befehl = 1), keine Stérung ist p2080[1] =
aktiv. Mit dem Befehl "Betrieb freigeben" (STW1.3) schaltet der | r0899.1
Umrichter den Motor ein.
2 | 1 = Betrieb freigegeben Motor folgt Sollwert. Siehe Steuerwort 1, Bit 3. p2080[2] =
r0899.2
3 | 1 = Stérung wirksam Im Umrichter liegt eine Stérung vor. Stérung quittieren durch p2080[3] =
STWA1.7. r2139.3
4 | 1= 0OFF2 inaktiv Zum Stillstand austrudeln ist nicht aktiv. p2080[4] =
r0899.4
5 | 1= OFF3 inaktiv Schnellhalt ist nicht aktiv. p2080[5] =
r0899.5
6 | 1 = Einschaltsperre aktiv Motor einschalten ist erst méglich nach einem AUS1-Befehl p2080[6] =
und einem erneuten EIN-Befehl. r0899.6
7 | 1=Warnung wirksam Motor bleibt eingeschaltet; keine Quittierung notwendig. p2080[7] =
r2139.7
8 | 1 =Schleppabstand in Toleranz Die aktuelle Abweichung von Lageistwert und Lagesollwert ist | p2080[8] =
innerhalb der zuldssigen Toleranz p2546. r2684.8
9 | 1 = Flhrung gefordert Das Automatisierungssystem ist aufgefordert, die Steuerung p2080[9] =
des Umrichters zu tibernehmen. r0899.9
10 | 1 = Sollposition erreicht Die Achse hat die Sollposition erreicht. p2080[10] =
r2684.10
11 | 1 = Referenzpunkt gesetzt Die Achse ist referenziert. p2080[11] =
r2684.11
12 | 0 > 1 = Quittierung Verfahrsatz aktiv | --- p2080[12] =
r2684.12
13 | 1 = Achse steht still Der Betrag der Drehzahl ist kleiner als p2161. p2080[13] =
r2199.0
14 | Reserviert 1 = Achse -—- p2080[14] =
beschleunigt r2684.4
15 | Reserviert 1 =Achse bremst | --- p2080[15] =
r2684.5
Einfachpositionierer
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3.3.2

Steuer- und Zustandswort 2

Steuerwort 2 (STW2)

Tabelle 3-6 Steuerwort 2 und Verschaltung im Umrichter

3.3 PROF/drive-Schnittstellen

Bit Bedeutung Anmerkungen Verschaltung
Telegramm 9 | Telegramme
110, 111
0 Antriebsdatensatz-Anwahl DDS Bit 0 p0820[0] = p0820[0] =
r2092.0 r2093.0
1 Antriebsdatensatz-Anwahl DDS Bit 1 p0821[0] = p0821[0] =
r2092.1 r2093.1
1...6 Reserviert
7 1 = Parkende Achse Anwahl p0897 = p0897 =
r2092.7 r2093.7
8 1 = Fahren auf Festanschlag p1545[0] = p1545[0] =
r2092.8 r2093.8
9...15 Reserviert
Zustandswort 2 (ZSW2)
Tabelle 3-7 Zustandswort 2 und Verschaltung im Umrichter
Bit Bedeutung Beschreibung Verschaltung
0 1 = Antriebsdatensatz DDS wirksam Bit 0 p2081[0] =
r0051.0
1 1 = Antriebsdatensatz DDS wirksam Bit 1 p2081[1] =
r0051.1
2.4 Reserviert -
5 1 = Warnungsklasse Bit 0 Nur fiir interne Diagnose bei Verwendung | p2081[5] =
einer SIMOTION-Steuerung. r2139.11
6 1 = Warnungsklasse Bit 1 p2081[6] =
r2139.12
7 1 = Parkende Achse aktiv - p2081[7] =
r0896.0
8 1 = Fahren auf Festanschlag - p2081[8] =
r1406.8
9 Reserviert -
10 1 = Impulse freigegeben Motor ist eingeschaltet. p2081[10] =
r0899.11
11...15 Reserviert -—- p2081[11] =
r0835.0

Einfachpositionierer
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3.3 PROFI/drive-Schnittstellen

3.3.3

Positionierer-Steuerwort (POS_STW)

Steuer- und Zustandswort fiir Positionierer

Tabelle 3-8 POS_STW und Verschaltung mit Parametern im Umrichter

Bit Bedeutung Anmerkungen P-Nr.

0 1 = Nachfiihrbetrieb Der Umrichter flhrt den Lagesollwert dem Lageistwert p2655[0] =
kontinuierlich nach. r2092.0

1 1 = Referenzpunkt setzen Der Umrichter Ubernimmt die Referenzpunkt-Koordinate in p2596 =
seinen Lageist- und -sollwert. r2092.1

2 1 = Referenznocken aktiv Die Last befindet sich aktuell auf dem Referenznocken. p2612 =

r2092.2

3 Reserviert - -

4

5 1 = Tippen inkrementell aktiv Wenn der Tippbefehl aktiv ist, positioniert der Umrichter die p2591 =
Last um den festgelegten Verfahrweg in positiver oder r2092.5
negativer Richtung.

0 = Tippen Geschwindigkeit aktiv | Wenn der Tippbefehl aktiv ist, positioniert der Umrichter die

Last mit Tipp-Geschwindigkeit in Richtung Anfang oder Ende
des Verfahrbereichs.

6...15 | Reserviert --- -
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Positionierer-Zustandswort (POS_ZSW)

3.3 PROF/drive-Schnittstellen

Tabelle 3-9 POS_ZSW und Verschaltung mit Parametern im Umrichter

Bit | Bedeutung Anmerkungen P-Nr.
0 | 1 = Nachfihrbetrieb aktiv Der Umrichter ist im Nachflihrbetrieb. p2084[0] =
r2683.0
1 1 = Geschwindigkeitsbegrenzung aktiv Der Umrichter begrenzt die Geschwindigkeit der Achse. | p2084[1] =
r2683.1
2 | 1= Sollwert steht Der Sollwert innerhalb eines Positioniervorgangs &ndert | p2084[2] =
sich nicht mehr. r2683.2
3 | 1 = Sollposition erreicht Die Achsposition hat die vorgegebene Zielposition p2084[3] =
erreicht. r2684.3
4 |1 = Achse fahrt vorwarts Die Achse bewegt sich in positiver Richtung. p2084[4] =
0 = Achse steht oder fahrt riickwérts - r2683.4
5 | 1 = Achse fahrt riickwarts Die Achse bewegt sich in negativer Richtung. p2084[5] =
0 = Achse steht oder fahrt vorwarts - r2683.5
6 | 1= Software-Endschalter Minus angefahren | Die Last befindet sich auRerhalb des erlaubten p2084[6] =
Verfahrbereichs. r2683.6
7 | 1 = Software-Endschalter Plus angefahren p2084[7] =
r2683.7
8 |1 = Lageistwert < Nockenschaltposition 1 Rickmeldung der Software-Nocken im Umrichter. p2084[8] =
0 = Nockenschaltposition 1 tberfahren r2683.8
9 | 1 = Lageistwert < Nockenschaltposition 2 p2084[9] =
0 = Nockenschaltposition 2 Gberfahren r2683.9
10 | 1 = Direktausgabe 1 aktiv Der Umrichter setzt diese Signale im aktuellen p2084[10] =
Verfahrsatz. r2683.10
11 | 1 = Direktausgabe 2 aktiv Siehe auch Abschnitt: Verfahrsatze (Seite 65) p2084[11] =
r2683.11
12 | 1 = Festanschlag erreicht Die Achse befindet sich im Festanschlag p2084[12] =
r2683.12
13 | 1 = Festanschlag Klemmmoment erreicht Die Achse befindet sich im Festanschlag und hat das p2084[13] =
Klemmmoment erreicht. r2683.13
14 | 1 = Fahren auf Festanschlag aktiv Der Umrichter verféhrt die Achse auf einen p2084[14] =
Festanschlag. r2683.14
15 | Reserviert - -
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3.3 PROFI/drive-Schnittstellen

3.3.4

Positionierer-Steuerwort 1 (POS_STW1)

Steuer- und Zustandswort 1 fiir Positionierer

Tabelle 3- 10 POS_STW1 und Verschaltung im Umrichter

Bit Bedeutung Anmerkungen P-Nr.
0 Verfahrsatz Anwahl Bit 0 Wahl des Verfahrsatzes. p2625 =r2091.0
1 Verfahrsatz Anwahl Bit 1 p2626 = r2091.1
2 Verfahrsatz Anwahl Bit 2 p2627 = r2091.2
3 Verfahrsatz Anwahl Bit 3 p2628 =r2091.3
4.. Reserviert - -
8 0 = Relative Positionierung ist Der Umrichter interpretiert den Lagesollwert als p2648 = r2091.8
angewahlt Sollposition relativ zur Startposition.
1 = Absolute Positionierung ist Der Umrichter interpretiert den Lagesollwert als
angewahlt absolute Sollposition relativ zum
Maschinennullpunkt.
9 01 = Absolutes Positionieren fiir Wahl der Positionierart fiir eine Rundachse. p2651 =r2091.9
Rundachse in positive Richtung
10 10 = Absolutes Positionieren fiir p2652 =r2091.10
Rundachse in negative Richtung
00, 11 = Absolutes Positionieren
fur Rundachse auf kiirzestem Weg
11 Reserviert - ---
12 1 = Stetige Ubernahme Der Umrichter (ibernimmt Anderungen des p2649 =r2091.12
Lagesollwerts sofort.
0 = MDI-Satzwechsel mit Der Umrichter tbernimmt einen geénderten
Steuerwort 1, Bit 6 Lagesollwert mit dem Signalwechsel 0 - 1 des
Steuerworts 1, Bit 6. Siehe auch Abschnitt: Steuer-
und Zustandswort 1 (Seite 17).
13 Reserviert - ---
14 1 = Anwabhl Einrichten Betriebsart der Achse umschalten zwischen p2653 =r2091.14
0 = Anwahl Positionieren "Einrichten" und "Positionieren", siehe auch
Abschnitt: Sollwert direkt vorgeben (MDI)
(Seite 79).
15 1 = MDI aktivieren Der Umrichter erhalt seinen Lagesollwert von einer | p2647 =r2091.15
0 = MDI deaktivieren externen Steuerung.
Einfachpositionierer
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3.3 PROF/drive-Schnittstellen

Positionierer-Zustandswort 1 (POS_ZSW1)

Tabelle 3- 11 POS_ZSW1 und Verschaltung im Umrichter

Bit | Bedeutung Anmerkungen P-Nr.
0 | Aktiver Verfahrsatz Bit 0 (2°) Nummer des aktuell gewahlten Verfahrsatzes. p2083[0] =
r2670[0]
1 | Aktiver Verfahrsatz Bit 1 (21) p2083[1] =
r2670[1]
2 | Aktiver Verfahrsatz Bit 2 (22) p2083[2] =
r2670[2]
3 | Aktiver Verfahrsatz Bit 3 (23) p2083[3] =
r2670[3]
4 | Aktiver Verfahrsatz Bit 4 (24) p2083[4] =
r2670[4]
5 | Aktiver Verfahrsatz Bit 5 (25) p2083[5] =
r2670[5]
Reserviert - -
1 = STOP-Nocken Minus aktiv Die Achse befindet sich aktuell auf einem STOP-Nocken. | p2083[08] =
r2684[13]
9 | 1=STOP-Nocken Plus aktiv p2083[09] =
r2684[14]
10 | 1 = Tippen aktiv Der Umrichter ist im Tippbetrieb. p2083[10] =
r2094[0]
11 | 1 = Referenzpunktfahrt aktiv Der Umrichter fihrt aktuell die Referenzpunktfahrt aus. p2083[11] =
r2094[1]
12 | 1 = Fliegendes Referenzieren aktiv Der Umrichter referenziert beim Uberqueren des p2083[12] =
Referenznockens. r2684[1]
13 | 1 = Verfahrsatz aktiv Der Umrichter erhalt seinen Lagesollwert aus einem p2083[13] =
Verfahrsatz. r2094[2]
14 | 1 = Einrichten aktiv Die Achse ist in der Betriebsart "Einrichten". p2083[14] =
r2094[4]
15 | 1 = MDI aktiv Der Umrichter erhalt seinen Lagesollwert von einer p2083[15] =
0 = MDI inaktiv externen Steuerung. r2670[15]
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3.3 PROFI/drive-Schnittstellen

3.3.5

Steuer- und Zustandswort 2 fiir Positionierer

Positionierer-Steuerwort 2 (POS_STW2)

Tabelle 3- 12 POS_STW2 und Verschaltung mit Parametern im Umrichter

Bit | Bedeutung Anmerkungen P-Nr.
0 |1 = Nachflhrbetrieb aktivieren Der Umrichter fuhrt den Lagesollwert dem Lageistwert p2655[0] =
kontinuierlich nach. r2092.0
1 1 = Referenzpunkt setzen Der Umrichter Ubernimmt die Referenzpunkt-Koordinate in p2596 =
seinen Lageist- und -sollwert. r2092.1
2 |1 = Referenznocken aktiv Die Achse befindet sich aktuell auf dem Referenznocken. p2612 =
r2092.2
3 | Reserviert - -
4
5 |1 =Tippen inkrementell aktiv Wenn der Tippbefehl aktiv ist, positioniert der Umrichter die | p2591 =
Achse um den festgelegten Verfahrweg in positiver oder r2092.5
negativer Richtung.
0 = Tippen Geschwindigkeit aktiv Wenn der Tippbefehl aktiv ist, positioniert der Umrichter die
Achse mit Tipp-Geschwindigkeit in Richtung Anfang oder
Ende des Verfahrbereichs.
6 | Reserviert --- -
7
8 |1 =Anwahl Referenzieren tber Art des Referenzierens wahlen. p2597 =
fliegendes Referenzieren r2092.8
0 = Anwahl Referenzieren Uber
Referenzpunktfahrt
9 |1 = Start Referenzpunktfahrt in Startrichtung flir automatisches Referenzieren wahlen. p2604 =
negativer Richtung r2092.9
0 = Start Referenzpunktfahrt in
positiver Richtung
10 | 1 = Anwahl Messtaster 2 Flanke des Messtaster-Eingangs, mit welcher der Umrichter | p2510[0] =
0 = Anwahl Messtaster 1 seinen Lageistwert referenziert. r2092.10
11 | 1 = Messtaster fallende Flanke Flanke des Messtaster-Eingangs wahlen, mit welcher der p2511[0] =
0 = Messtaster steigende Flanke Umrichter seinen Lageistwert referenziert. r2092.11
12 | Reserviert --- -
13
14 | 1 = Software-Endschalter aktiv Umrichter wertet seine Software-Endschalter aus. p2582 =
r2092.14
15 | 1 = STOP-Nocken aktiv Umrichter wertet die Stoppnocken aus. p2568 =
r2092.15
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3.3 PROF/drive-Schnittstellen

Positionierer-Zustandswort 2 (POS_ZSW2)

Tabelle 3- 13 POS_ZSW2 und Verschaltung mit Parametern im Umrichter

Bit | Bedeutung Anmerkungen P-Nr.
0 | 1 = Nachfihrbetrieb aktiv Der Umrichter ist im Nachflihrbetrieb. p2084[0] =
r2683.0
1 1 = Geschwindigkeitsbegrenzung aktiv Der Umrichter begrenzt die Geschwindigkeit der Achse. | p2084[1] =
r2683.1
2 | 1= Sollwert steht Der Sollwert innerhalb eines Positioniervorgangs &ndert | p2084[2] =
sich nicht mehr. r2683.2
3 | 1 = Druckmarke auRerhalb auleres Fenster | Beim fliegenden Referenzieren war die Abweichung von | p2084[3] =
Lageistwert und Referenzpunkt grofer als erlaubt. r2684.3
4 |1 = Achse fahrt vorwarts Die Achse bewegt sich in positiver Richtung. p2084[4] =
0 = Achse steht oder fahrt riickwérts - r2683.4
5 | 1 = Achse fahrt riickwarts Die Achse bewegt sich in negativer Richtung. p2084[5] =
0 = Achse steht oder fahrt vorwarts - r2683.5
6 |1 = Software-Endschalter Minus angefahren | Die Achse befindet sich aulRerhalb des erlaubten p2084[6] =
Verfahrbereichs. r2683.6
7 | 1 = Software-Endschalter Plus angefahren p2084[7] =
r2683.7
8 |1 = Lageistwert < Nockenschaltposition 1 Rickmeldung des Nockenschaltwerks im Umrichter. p2084[8] =
0 = Nockenschaltposition 1 tberfahren r2683.8
9 | 1 = Lageistwert < Nockenschaltposition 2 p2084[9] =
0 = Nockenschaltposition 2 Gberfahren r2683.9
10 | 1 = Direktausgabe 1 aktiv Der Umrichter setzt diese Signale im aktuellen p2084[10] =
Verfahrsatz. r2683.10
11 | 1 = Direktausgabe 2 aktiv Siehe auch Absatz: Verfahrsatze (Seite 65) p2084[11] =
r2683.11
12 | 1 = Festanschlag erreicht Die Achse befindet sich im Festanschlag p2084[12] =
r2683.12
13 | 1 = Festanschlag Klemmmoment erreicht Die Achse befindet sich im Festanschlag und hat das p2084[13] =
Klemmmoment erreicht. r2683.13
14 | 1 = Fahren auf Festanschlag aktiv Der Umrichter fahrt die Achse auf einen Festanschlag. | p2084[14] =
r2683.14
15 | 1 = Verfahrbefehl aktiv Rickmeldung, ob der Umrichter die Achse aktuell p2084[15] =
verfahrt. r2684.15

0 = Achse steht
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3.3 PROFI/drive-Schnittstellen

3.3.6

Steuerwort Satzanwahl

Satzanwahl

Tabelle 3- 14 Satzanwahl und Verschaltung im Umrichter

Bit Bedeutung Anmerkungen P-Nr.
0 Satzanwahl Bit 0 Beispiel fur Wahl des 1 p2625 =r2091.0
1 Satzanwahl Bit 1 Verfahrsatzes [] p2626 = r2091.1
- Nummer 5: 2

2 Satzanwahl Bit 2 p2627 = r2091.2
3 Satzanwahl Bit 3 p2628 =r2091.3
4...14 |Reserviert
15 0 = MDI deaktivieren Umschalten von Verfahrsatzen auf Sollwert- p2647 =r2091.15

1 = MDI aktivieren Direktvorgabe.

Aktueller Verfahrsatz

Tabelle 3- 15 Rickmeldung des aktuellen Verfahrsatzes

Bit Bedeutung Anmerkungen P-Nr.

0 Aktueller Verfahrsatz Bit 0 - p2081[0] = r2670.0

1 Aktueller Verfahrsatz Bit 1 p2081[1] = r2670.1

2 Aktueller Verfahrsatz Bit 2 p2081[2] =r2670.2

3 Aktueller Verfahrsatz Bit 3 p2081[3] =r2670.3

4...14 |Reserviert

15 0 = MDI aktiv p2081[15] =r2670.15

1 = MDI nicht aktiv
Einfachpositionierer
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3.3 PROF/drive-Schnittstellen

3.3.7 Steuerwort MDI Modus
MDI-Modus
Tabelle 3- 16 Wahl des MDI-Modus und Verschaltung mit Parametern im Umrichter
Bit Bedeutung Anmerkungen P-Nr.
0 0 = Relative Positionierung ist Der Umrichter interpretiert den Lagesollwert als p2648 =r2094.0
angewahlt Sollposition relativ zur Startposition.
1 = Absolute Positionierung ist Der Umrichter interpretiert den Lagesollwert als
angewahlt absolute Sollposition relativ zum Maschinennullpunkt.
1 01 = Absolutes Positionieren fir Wabhl der Positionierart fur eine Rundachse. p2651 =r2094.1
Rundachse in positive Richtung
2 10 = Absolutes Positionieren flr p2652 =r2094.2
Rundachse in negative Richtung
00, 11 = Absolutes Positionieren
fur Rundachse auf kiirzestem Weg
3...15 | Reserviert
3.3.8 Zustandswort Meldungen

Zustandswort Meldungen (MELDW)

Tabelle 3- 17 Zustandswort fir Meldungen und Verschaltung mit Parametern im Umrichter

Bit Bedeutung Beschreibung P-Nr.
0 0 = Hochlaufgeber aktiv Der Motor beschleunigt oder bremst | p2082[0] =r2199.5
aktuell
1 = Hoch-/Rucklauf beendet Drehzahlsollwert und aktuelle
Drehzahl sind gleich.
1 1 = Momentenausnutzung [%] - p2082[1] =r2199.11
< Drehmomentschwellwert 2 (p2194)
1 = |n_ist| < Drehzahlschwellwert 3 (p2161) - p2082[2] =r2199.0
1 = |n_ist| Drehzahlschwellwert 2 (p2155) -—- p2082[3] = r2197.1
4,5 Reserviert
6 1 = Keine Warnung Ubertemperatur Motor Die Motortemperatur ist im p2082[6] =r2135.14
zulassigen Bereich.
7 1 = Keine Warnung thermische Uberlast Die Umrichtertemperatur ist im p2082[7] =r2135.15
Leistungsteil zuléssigen Bereich.
8 1 = Drehzahl-Soll-Ist-Abweichung in Toleranz Drehzahlsollwert und aktuelle p2082[8] =r2199.4
t_Ein Drehzahl sind innerhalb der
zulassigen Toleranz p2163.
9,10 Reserviert
11 1 = Reglerfreigabe Der Drehzahlregler ist freigegeben. p2082[11] = r0899.8
12 1 = Antrieb bereit Der Umrichter ist einschaltbereit. p2082[12] = r0899.7
13 1 = Impulse freigegeben Der Motor ist eingeschaltet. p2082[13] = r0899.11
14, 15 | Reserviert
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3.3 PROFI/drive-Schnittstellen

3.3.9 Funktionsbaustein FB283

Ubersicht

Der Funktionsbaustein FB283 ist ein Nahtstellen-Baustein, der einen Umrichter mit
Einfachpositionierer an eine SIMATIC-S7-Steuerung iber PROFIBUS / PROFINET
anbindet.

Der Baustein FB283 Ubertragt alle erforderlichen Prozessdaten vom und zum Antrieb. Er
eignet sich sowohl zur Ansteuerung des Einfachpositionierers als auch fir einen reinen
Drehzahlantrieb.

Zusatzlich bietet der FB283 folgende Funktionen:

® Parameter im Umrichter lesen und schreiben.

e Storpuffer des Umrichters ausgelesen.

® Bis zu 16 Verfahrsatze mit einem Funktionsansto3 Gibertragen.

® Bis zu 10 beliebige Parameter mit einem Auftrag lesen oder schreiben, z. B. zur
Produktadaption.

Eine beispielhafte Projektierung und eine Beschreibung des FB283 finden Sie im Internet:
FB283 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/25166781).

Einfachpositionierer
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3.4 Inbetriebnehmen

3.4.1 Ablauf der Inbetriebnahme

Wir empfehlen lhnen, den Einfachpositionierer mit dem Tool "STARTER" in Betrieb zu
nehmen. Download: STARTER
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/10804985/133200).

3.4 Inbetriebnehmen

( EPOS Inbetriebnahme )

!

Grundinbetriebnahme

!

Schnittstelle zur Steuerung

l

Motorregelung

!

Mechanik

|

Begrenzungen

!

Lageregler

!

Uberwachungen

!

@ Q| @] @] ®| ©| ®] |©

Referenzieren

!

©

Tippen

|

!

Verfahrsatze
wahlen

@

MDI: Sollwert
direkt vorgeben

|

}

( Ende der Inbetriebnahme )
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©

®

Geber den Achsen zuordnen.
— Betriebsanleitung

Kommunikation Gber Feldbus einstellen.
— Betriebsanleitung

— PROFIdrive-Schnittstellen (Seite 15)
Drehzahlregelung optimieren

— Betriebsanleitung

— Gebersignal normieren (Seite 30)

- Verfahrbereich der Achse einstellen (Seite 36)
— Lageregler optimieren (Seite 39)

- Positioniergenauigkeit einstellen (Seite 44)

— Bezug zum Maschinen-Nullpunkt herstellen
(Seite 49)

— Achse einrichten (Seite 62)

- Verfahrsatze im Umrichter speichern und
abrufen (Seite 65)

oder

— Lagesollwert von externer Steuerung Uber
Feldbus vorgeben (Seite 79)
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3.4 Inbetriebnehmen

3.4.2

3.4.2.1

Gebersignal normieren

Auflésung festlegen

Wegeinheit (LU): die Auflésung des Lageistwerts im Umrichter

Der Umrichter berechnet den Lageistwert der Achse Uber die neutrale Wegeinheit LU
(Length Unit). Die Wegeinheit LU ist unabhangig davon, ob der Umrichter z. B. die Position
eines Hubtisches oder den Winkel eines Drehtisches, regelt.

Legen Sie zunachst fir Ihre Anwendung fest, wie hoch die erforderliche Auflésung sein
muss. Das heilt: Welcher Wegstrecke bzw. welchem Winkel muss die Wegeinheit LU
entsprechen?

Far Ihre Wahl der Wegeinheit LU gelten folgende Regeln:
1. Je hoher die Auflésung der Wegeinheit LU ist, desto genauer arbeitet die Lageregelung.

2. Wenn Sie eine zu hohe Aufldsung wahlen, kann der Umrichter den Lageistwert nicht
mehr tber den gesamten Verfahrbereich der Achse darstellen. Der Umrichter reagiert bei
einem Uberlauf der Zahlendarstellung mit einer Stérung.

3. Die Auflésung der Wegeinheit LU sollte kleiner sein als die maximale Auflésung, die sich
aus der Auflésung des Weg-Gebers ergibt.

Gebersignal normieren

30

Voraussetzungen

® Sie sind mit dem STARTER online.

e Sie haben die Maske "Mechanik" gewahlt.

® Sie haben die fur Ihre Anwendung erforderliche Aufldsung festgelegt, z. B. 1 LU 2 1 ym
bzw. 1 LU 2 1/1000 ° (1 Milligrad).

Vorgehen

Um das Gebersignal zu normieren, gehen Sie folgendermalen vor:

1. Geben Sie die Einstellungen zur Bearbeitung frei.

2. Tragen Sie die Getriebelibersetzung der Achse ein: Lastumdrehungen.

3. Motorumdrehungen

Unbekannte Getriebeiibersetzung

Wenn Sie die Getriebeiibersetzungen nicht kennen, miissen Sie die Ubersetzung
messen, indem Sie z. B. den Motor von Hand drehen und die Lastumdrehungen zahlen.
Beispiel: Nach 5 Motorumdrehungen hat sich die Last um 37 ° gedreht. Die Ubersetzung
ist dann 37 ° /(5 x 360 °). Im STARTER missen Sie dann folgende Werte eintragen:

- (@ 37 [Lastumdrehung]
- (® 1800 [Motorumdrehung]

Einfachpositionierer
Funktionshandbuch, 04/2014, FW V4.7, ASE34257659A AA



Einfachpositionierer

Einfachpositionierer

3.4 Inbetriebnehmen

4. Kontrollieren Sie die maximale Aufldsung auf Grund lhrer Geberdaten.

5. Berechnen Sie:
Wert = 360 ° / erforderliche Auflésung, z. B. 360 °/ 0,1 ° = 3600.
Tragen Sie diesen Wert im STARTER ein.

Bl ﬁ Drive_1
» Konfiguration
» Expertenliste
»&- Drive Mavigakor

&= Ein-/Ausgénge Der Lageregelung ist folgender Geber zugeordnet: IGeber 2
- Sollwertkanal
Bl % Technologie
= E;nf;chpositionierer LU pra Lastumdrehung [Geberauflasung)
Egrenzung
3 oo o w ] Beaboien, |
; ::::ar::s:f;:n Lastumdrehungen @
> Solwertdirektvorgabe/MDI el 1
=+ Lageregelung GebetShi:hzh-’v
> Mechanik, I 8192
> Lageistwéi citung ! Eh
» Lageregls| LU pro Lastumndrehung
> Ub b [Lagesoll-fistwertauflgsung) R
erwac e T Fmamw
Motorumdrehungen I 4
(3 1
Sie haben das Gebersignal normiert.
Parameter Bedeutung
p2502 Geberzuordnung
0 | Kein Geber
1 | Geber1
2 | Geber 2
p2503 Léngeneinheit LU pro 10 mm
p2504 Motor/Last Motorumdrehungen
p2505 Motor/Last Lastumdrehungen
p2506 Léngeneinheit LU pro Lastumdrehung
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3.4.2.2

Beschreibung

32

Modulo-Bereich einstellen

Linearachse

Eine Linearachse ist eine Achse, deren Verfahrbereich in beiden Drehrichtungen des Motors
durch die Mechanik der Maschine begrenzt ist, z. B.:

Regalbediengerat
Hubtisch
Kippstation
Torantrieb

Modulo-Achse

Eine Modulo-Achse ist eine Achse mit endlosem Verfahrbereich, z. B.:

Drehtisch
Forderband
Rollenbahn

4—|;5|—>

A 4

Lageistwert

:S
Der Umrichter bildet den gesamten Verfahrbereich auf den
Lageistwert ab.

Lageistwert m
=S

Der Umrichter bildet den Modulo-Bereich auf den
Lageistwert ab. Wenn die Lastposition den Modulo-Bereich
verlasst, wiederholt sich der Wertebereich des Lageistwerts
im Umrichter.

Einfachpositionierer
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Modulo-Bereich einstellen

Voraussetzungen
e Sie sind mit dem STARTER online.

® Sie haben die Maske "Mechanik" gewahlt.

Vorgehen

I:>1 Um den Modulo-Bereich einzustellen, gehen Sie folgendermalen vor:
1. Geben Sie die Modulokorrektur frei.
2. Legen Sie den Modulobereich fest.

Beispiel 1: Bei einem Drehtisch entspricht eine Lastumdrehung 3600 LU. In diesem Fall
ist die Modulokorrektur ebenfalls 3600.

Beispiel 2: Bei einem Rollenférderer entsprechen 100 Motorumdrehungen einem
Produktionszyklus. Bei einer Auflésung von 3600 LU pro Motorumdrehung ist der
Modulobereich 360000 LU.

B & Drive_1
» Konfiguration
» Expertenliste
»ﬁ- Drrive Mavigator
&= Ein-{Ausgange
% Solwertkanal
-3 Technologie
Bl Einfachpositionierer
> Begrenzung
> Tippen
> Referenzieren deaktiviert —1
> 1]
>

et Modulobereich  [350000 LU —]

Sollwertdirektvorgabe/MDI
B » Lageregelung Modulokorrektur aktivieren !
| > Mechanik o | A 2
> Lageistw\ seitung 5‘ %
> Lageregl| [
> Uberwac I\. @

O Sie haben den Modulo-Bereich eingestellt.

Parameter Bedeutung

p2576 Modulokorrektur Modulobereich

p2577 Modulokorrektur Aktivierung (Signal = 1)
r2685 Korrekturwert

Einfachpositionierer
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3.4.2.3

Aktuellen Lageistwert kontrollieren

Nach der Normierung des Gebersignals sollten Sie den Lageistwert kontrollieren.

Voraussetzungen
® Sie sind mit dem STARTER online.

® Sie haben die Maske zur Istwertaufbereitung gewahlt.

Vorgehen

Um sicherzustellen, dass der Umrichter den Lageistwert richtig berechnet, miissen Sie
Folgendes kotrollieren:

® |Im gesamten Fahrbereich darf kein Uberlauf des Lageistwerts im Umrichter auftreten. Der
Umrichter kann maximal den Wertebereich -2147483648 ... 2147483647 darstellen. Bei
Uberschreitung dieses Maximalwertes meldet der Umrichter den Fehler FO7493.

® Wenn Sie einen Modulo-Bereich festgelegt haben, setzt der Umrichter den Lageistwert
nach Durchfahren des Bereichs wieder zuriick.

B ﬁ Drive_1

> Konfiguration
» Expertenliste

»&- Drive Mavigakor 0
&= Ein-/Ausgange % l
B Sollwertkanal Geber 2—
-3 Technologie
B Einfachpositionisrer oL
> Begrenzung e *

-3 Lageregelung

|stwertbewertung

oLy

> Tippen

» Referenzieren
S Verfahrsitze :
> SollwertdirektyorZustandsec -(_J—

%

> Mechanik
> Lageistwertaufbereitung

> Lageregler @

» Uberwachung

l Lageistwert

N

Sie haben die Berechnung des Lageistwerts kontrolliert.

* ip2532, Cl: LR Lageistwert

>

[t

U TOUT L iy

aktuelle Geschwindigkeit
| i

Lageistwert giiltig

() p2E58, Bl EPOS Lageistwe [

Parameter

Bedeutung

r2521[0]

Lageistwert fiir Lageregelung
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34.24 Umkehrlose einstellen

Beschreibung

Als Umkehrlose (auch Lose, Spiel, Luft, dead travel on =
reversing) wird der Weg oder Winkel bezeichnet, den ein Motor
bei Umkehr der Drehrichtung zurticklegen muss, bis er die \7

Achse wieder in die andere Richtung bewegt. =

L U
Umkehrlose

Umkehrlose in einer Spindel

Bei entsprechender Einstellung korrigiert der Umrichter den Positionierfehler, den die
Umkehrlose verursacht.

Der Umrichter korrigiert die Umkehrlose unter folgender Bedingung:

® Bei einem Inkrementalgeber muss die Achse referenziert sein.
Siehe auch Abschnitt: Referenzieren (Seite 49).

® Bei einem Absolutwertgeber muss die Achse justiert sein.
Siehe auch Abschnitt: Absolutwertgeber justieren (Seite 61).

Umkehrlose messen

Vorgehen
|:>1 Um die Umkehrlosem zu messen, gehen Sie folgendermalien vor:
2 1. Fahren Sie die Achse zu einer Position A in der Maschine. Markieren Sie diese Position
in der Maschine und notieren Sie sich den Lageistwert im Umrichter, siehe auch
Abschnitt: Aktuellen Lageistwert kontrollieren (Seite 34).
2. Fahren Sie die Achse in gleicher Richtung ein Stlick weiter.
3. Fahren Sie die Achse in Gegenrichtung, bis der Lageistwert im Umrichter wieder den
gleichen Wert zeigt wie auf Position A. Wegen der Umkehrlose steht die Achse nun auf
der Position B.
4. Messen Sie die Lagedifferenz A = A - B in der Maschine.
A
| ] > 2] SEENE
B
A i 6 s
Bild 3-3 Umkehrlose messen
O Sie haben die Umkehrlose gemessen.
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Umkehrlose korrigieren

Voraussetzung

Sie haben die Maske "Mechanik" gewahlt.

Vorgehen

|:>1 Um die gemessene Umkehrlose zu korrigieren, stellen Sie Folgendes ein:
e Wenn die Achse zu kurz gefahren ist, stellen Sie eine positive Umkehrlose ein.
e Wenn die Achse zu weit gefahren ist, stellen Sie eine negative Umkehrlose ein.

B ﬂ Drive_1
> Konfiguration
» Expertenliste
»&- Drive Mavigator
&= Ein-/Ausgange
B Sollwertkanal
Bl % Technologie
-3 Einfachpositionierer
» Begrenzung
? Tippen
» Referenzieren
» verfahrsitze
> Solwertdirektvorgabe/MDI
=+ Lageregelung

> Mechanik L E—
> Lageisth\ituug | '
> Lageregl| /

? Uberwac\_/'

O Sie haben die Umkehrlose korrigiert.

==

Parameter Bedeutung

p2583 Umkehrlose-Kompensation
r2685 Korrekturwert

3.4.3 Positionierbereich begrenzen

Beschreibung

Positionierbereich bei Linearachsen

Der Umrichter begrenzt den Positionierbereich einer Linearachse Gber Software-
Endschalter. Der Umrichter akzeptiert nur Lagesollwerte, die innerhalb der Software-
Endschalter liegen.

oftware-Ends:lzhaIter Minus Software-llindschalter Plus )
smp.% p ks

STOP-Nocken
Minus_J~ L Plus

Bild 3-4 Begrenzung des Positionierbereichs einer Linearachse
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Zusatzlich wertet der Umrichter, z. B. Uber seine Digitaleingange, Signale von Stoppnocken
aus. Der Umrichter reagiert auf das Uberfahren eines STOP-Nockens je nach Einstellung mit
einer Stdrung oder einer Warnung.

Storung als Reaktion

Beim Uberfahren des STOP-Nockens bremst der Umrichter die Achse mit der AUS3-
Rucklaufzeit, schaltet den Motor aus und meldet die Stérung FO07491 bzw. FO07492. Um den
Motor wieder einzuschalten, missen Sie Folgendes tun:

® Schalten Sie den Motor aus (AUS1).
® Quittieren Sie die Stérung.

e Fahren Sie die Achse aus dem STOP-Nocken heraus, z. B. mit der Funktion Tippen.

Warnung als Reaktion

Beim Uberfahren des STOP-Nockens bremst der Umrichter die Achse mit der
Maximalverzégerung (siehe Abschnitt: Verfahrprofil begrenzen (Seite 42)), halt die Achse
weiter in Regelung und meldet die Warnung A07491 bzw. A07492. Um die Achse wieder in
den giiltigen Verfahrbereich zu bringen, missen Sie die Achse aus dem STOP-Nocken
herausfahren, z. B. mit der Funktion Tippen.

Grenzen des Positionierbereichs einstellen

—>

Einfachpositionierer

Voraussetzung

Sie haben die Maske "Begrenzung" gewahlt.

Vorgehen
Um die Grenzen des Positionierbereichs einzustellen, gehen Sie folgendermal3en vor:
1. Geben Sie die Software-Endschalter frei.

2. Fahren Sie die Achse auf die positive Endlage in lhrer Maschine. Stellen Sie die Position
der Software-Endschalten auf den Lageistwert ein.

3. Fahren Sie die Achse auf die negative Endlage in Ihrer Maschine. Stellen Sie die Position
der Software-Endschalten auf den Lageistwert ein.

4. Geben Sie die STOP-Nocken frei.

5. Verschalten Sie das Signal des STOP-Nockens Minus mit dem entsprechenden Signal
Ihrer Maschine.
Signal = 0 bedeutet einen aktiven STOP-Nocken.

6. Verschalten Sie das Signal des STOP-Nockens Plus mit dem entsprechenden Signal
Ihrer Maschine.
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Verfahtbereichsbegrenzung | Verfahiprofibegrenzung |

Aktivieren Software-Endschalter
3 Jjo -O—
. | Modulokarrektur aklivieren
(B
Referenzpunkt gesetzt-o—
positive Endlage 2147482647 LU
[21a7452647 LU 2581 : CO: EPOS Software-Endsch —‘— 1 |
deaktiv — 0
)
negative Endlage -2147482648 LU
2147482648 L ,l p2580: CO: EPOS Software-Endsch—‘— 11:
\ desktiv {0 |’

Aktivieren Stop-Nocken

Stop-Nocken Minus [Low-aktiv)

deaktiv —

Ci
, U
g
:
¢
z
=

deaktiv —

0

Q=]

Drrive_1
% Konfiguration
- % Expertenliste
»ﬁ- Drrive Mavigator
8= Ein-jAusginge
- Sollwertkanal
» Technologie
- Einfachpositionierer
----- » Begrenzung
> Tippen
> Referenzii
> VerFahrséw-
> Sollwertdirel e /MDI
El- % Lageregelung
> Mechanik
> Lageistwertaufbereitung
> Lageregler
> Uberwachung

Sl

Sie haben die Grenzen des Positionierbereichs eingestellit.

Parameter

Bedeutung

p2568

STOP-Nocken Aktivierung

p2569

STOP-Nocken Minus

p2570

STOP-Nocken Plus

p2578

Software-Endschalter Minus Signalquelle

p2579

Software-Endschalter Plus Signalquelle

p2580

Software-Endschalter Minus

p2581

Software-Endschalter Plus

p2582

Software-Endschalter Aktivierung

r2683.6

Software-Endschalter Minus angefahren

r2683.7

Software-Endschalter Plus angefahren

r2684.13

STOP-Nocken Minus aktiv

r2684.14

STOP-Nocken Plus aktiv
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3441

3.4 Inbetriebnehmen

Lageregler einstellen

Vorsteuerung und Verstarkung

Voraussetzungen und Einschrankungen

Beschreibung

Einfachpositionierer

Bevor Sie den Lageregler optimieren, muss die Drehzahlregelung des Antriebs optimal
eingestellt sein.

Dynamik und Genauigkeit der Lageregelung hangen stark von der unterlagerten Regelung
oder Steuerung der Motordrehzahl ab:

e Die Lageregelung in Verbindung mit einer gut eingestellten Vektorregelung mit
Drehzahlgeber liefert die besten Ergebnisse.

® Die Lageregelung mit geberloser Vektorregelung (SLVC, SensorLess Vector Control)
liefert fiir die meisten Anwendungen ausreichende Ergebnisse. Hubanwendungen
erfordern einen Drehzahlgeber.

e Wenn Sie die Lageregelung mit der U/f-Steuerung des Antriebs betreiben, missen Sie
deutliche Abstriche bei Regeldynamik und -genauigkeit in Kauf nehmen.
Lageregler in Hubwerken

Die U/f-Steuerung ist nicht fur Vertikalachsen wie z. B. Hubtische oder Hubwerke von
Regalbediengeraten geeignet, da die Achse wegen der eingeschréankten
Regelungsgenauigkeit der U/f-Steuerung die Zielposition in der Regel nicht erreichen kann.

Drehzahlvorsteuerung Faktor

Lagesollwert nach re—
Sollwertglattung

Proportionalverstarkung

Lagesollwert :?—b Drehzahlsollwert gesamt
+ T, +
Lageistwert

Nachstellzeit

Bild 3-5 Lageregler mit Vorsteuerung

Wenn die Drehzahlregelung des Umrichters Uber einen Geber zur Rickmeldung der
aktuellen Drehzahl verfiigt, deaktivieren Sie den Integralanteil Tn des Lagereglers.

Wenn Sie die Lageregelung zusammen mit der geberlosen Vektorregelung (SLVC,
SensorLess Vector Control) einsetzen, kann die Positioniergenauigkeit ungentgend sein. Mit
aktiver Nachstellzeit verbessert sich die Positioniergenauigkeit.
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3.44.2 Lageregler optimieren

Um den Lageregler zu optimieren, missen Sie die Achse lagegeregelt verfahren und das
Regelungsverhalten beurteilen. Im Folgenden ist beschrieben, wie Sie eine Achse mit Hilfe
des STARTERS verfahren.

Lageregler optimieren

Vorgehen
|:>1 Um den Lageregler zu optimieren, gehen Sie folgendermalien vor:
2 1. Wahlen Sie in der Steuertafel die Betriebsart "Einfachpositionierer”.
2. Wahlen Sie die Schaltflache "Tippen".

3. Geben Sie einen Drehzahlsollwert vor.

x

|Drive_1 - Control_Unit I | |i &l Hilfe |
Steuerungshoheit abgeben! I ﬂ. :’ Gfﬂachpnsdﬁmie.reg ;o}, a= 100 %
|Tiopen = ve=0 . 1000 LU /i

T i =le
' Be

4. Stellen Sie die Proportionalverstarkung ein.

gl

@

Beurteilen Sie das Reglerverhalten:

— Wenn der Motor unruhig lauft, ist der Regler instabil. Reduzieren Sie in diesem Fall
die Proportionalverstérkung @ des Lagereglers.

Wenn die Regelung stabil [&uft, Sie aber noch unzufrieden mit der Regeldynamik sind,
erhodhen Sie die Proportionalverstarkung des Lagereglers. Kontrollieren Sie danach
die Stabilitdt des Reglers.

5. Stellen Sie die Nachstellzeit ein.

Beginnen Sie mit einer Nachstellzeit von 100 ms und testen Sie Ihre Einstellung, indem
Sie die Achse bei aktivem Lageregler Uber die Funktion "Tippen" verfahren.

Kleinere Nachstellzeiten erhéhen die Dynamik der Regelung, kénnen aber zu instabilem
Reglerverhalten fuhren.
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p__fr899.2: CO/BO: Zustandswort Abla =
b ]

6. Setzen Sie nach der Regleroptimierung die Vorsteuerung des Lagereglers auf 100 %.

Yorsteuerung

[_

12665 : CO: EPOS Lagesollw

7. Uberpriifen Sie nochmals das Reglerverhalten.

O Sie haben den Lageregler optimiert..
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Parameter Bedeutung

p2534 Drehzahlvorsteuerung Faktor
p2538 Proportionalverstérkung / KP
p2539 Nachstellzeit / TN

p2731 Signal = 0: Lageregler aktivieren

Erweiterte Einstellungen

Wenn Sie die Nachstellzeit des Lagereglers dauerhaft aktivieren, andert sich das Verhalten
der Lageregelung folgendermaflen:

® Der Schleppfehler wahrend der Positionierung wird zu null.

¢ Die Positionierung der Achse tendiert zum Uberschwingen, das heilt, die Achse fahrt
kurzzeitig Uber die Zielposition hinaus.

3443 Verfahrprofil begrenzen

Beschreibung

Der Umrichter berechnet das Verfahrprofil beim Positionieren aus vorgegebenen Werten far
Geschwindigkeit, Beschleunigung und Ruck (= zeitliche Anderung der Beschleunigung).

Verfahr-Profil ohne Ruckbe- Verfahr-Profil mit Ruckbegren-
grenzung zung

v

> L

Bild 3-6 Beispiel: Wirkung der Ruckbegrenzung

Wenn die Achse langsamer fahren muss, weniger oder "weicher" beschleunigen soll,
missen Sie die jeweilige Begrenzung kleiner einstellen. Je kleiner eine der Begrenzungen
ist, desto langer braucht der Umrichter, um die Achse zu positionieren.

Begrenzung des Verfahrprofils einstellen

Voraussetzung

Sie haben die Maske "Begrenzung" und die Lasche "Verfahrprofilbegrenzung" gewahlt.

Einfachpositionierer
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Vorgehen

3.4 Inbetriebnehmen

Um die Begrenzung des Verfahrprofils einzustellen, gehen Sie folgendermalen vor:

1. Stellen Sie die maximale Geschwindigkeit ein, mit welcher der Umrichter die Achse

positionieren darf.

2. Stellen Sie maximale Beschleunigung ein.

3. Stellen Sie die maximale Verzdgerung ein.

Auf Werte @ und @ bezieht sich der "Override" in den Verfahrsatzen oder bei der

direkten Sollwertvorgabe.

4. Reduzieren Sie den maximalen Ruck, wenn Sie ein sanfteres Beschleunigen und

Bremsen wiinschen.

5. Wenn die Ruckbegrenzung dauerhaft wirken soll, setzen Sie dieses Signal auf 1.

Werfahrbereichsbegrenzung Verfahrprofilbegrenzungl

maw, Geschwindigkeit

|30000 1000 LU /min

entspricht Drehz. @
3000.0000 1

may. Drehzahl

0.0000 1/min

maw. Beschleunigung

Maximale dynamische Grenzen des Einfachpositionierers

¥

4

L

N\

100 000 LU/

£
] Fesai

max. Ruck

[[10000 :

=

g

'='
TT

)

N

&

ﬁ Drive_1

----- » Kanfiguration

----- » Expertenliste

----- »ﬁ- Drrive Mavigator

8= Ein-fAusgénge

- % Solwertkanal

El- 3% Technologie

E| % Einfachpositionierer
Begrenzung

Tippen "\

Referenzi|
Verfahrsé\hdﬁé
Sollwertdire &/MDI
B Lageregelung

----- > Mechanik

----- % Lageistwertaufbereitung
----- > Lagereqler

----- » Uberwachung

WOV W W

maw. Yerzogerung

100

&N

1000 LU/s*

Bei Fehl \I ‘Herer Stopp
gelten di 3 vicht, sondem
die Riickl AUS 1 oder
AUS 3

‘Wwenn in den Verfahrsatzen der Befehl Ruck
verwendet wird , so darf die Ruckbegrenzung

Aktivierung richt verschaltet seinl

[ Sie haben die Begrenzung des Verfahrprofils eingestellt.
Parameter Bedeutung
p2571 Maximalgeschwindigkeit
p2572 Maximalbeschleunigung
p2573 Maximalverzégerung
p2574 Ruckbegrenzung
p2575 Ruckbegrenzung Aktivierung
1-Signal: Ruckbegrenzung aktiv
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3.4.5 Uberwachungsfunktionen einstellen

3.4.5.1 Stillstand- und Positionieriiberwachung

Beschreibung

Sobald sich der Sollwert fiir die Position innerhalb eines Positioniervorgangs nicht mehr
andert, setzt der Umrichter die Meldung "Sollwert Steht" auf 1. Mit dieser Meldung beginnt
der Umrichter mit der Uberwachung des Lageistwerts:

e Sobald die Achse das Positionierfenster erreicht hat, meldet der Umrichter die
Zielerreichung und halt die Achse in Regelung.

e Wenn die Achse innerhalb der Stillstandsliberwachungszeit nicht zum Stillstand
gekommen ist, meldet der Umrichter die Stérung F07450.

e Wenn die Achse innerhalb der Positionieriiberwachungszeit nicht im Positionierfenster ist,
meldet der Umrichter die Stérung F07451.

FFeyy
S4 F07450

Stillstandsfenster

=
s

Lageistwert\} // W//////A

Stillstandstberwachungszeit

Lagesollwert_|

>
»

t

Zielposition ist erreicht

/6555777

Lagesoliwert | Positionierfenster
Y !

a D
V 1
@‘ Lageistwert\ g EEEEEEEEEEA

"]

» Positionierliberwachungszeit

»
Lt

t

\  Sollwert steht

Bild 3-7 Stillstandiiberwachung und Positionieriiberwachung

Stillstand- und Positioniertiberwachung einstellen

Voraussetzung

Sie haben die Maske "Uberwachung" und die Lasche "Positionieriiberwachung" gewéhlit.

Einfachpositionierer
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Vorgehen
I:>1 Um die Stillstand- und Positionierliberwachung einzustellen, gehen Sie folgendermalien vor:
1. Stellen Sie die erforderliche Positionier-Genauigkeit ein.
2. Stellen Sie die Zeit ein, innerhalb der die Achse positioniert sein muss.
3. Stellen Sie das erforderliche Stillstandsfenster ein.
Das Stillstandsfenster muss gréRer sein als das Positionierfenster.
4. Stellen Sie die Zeit ein, innerhalb der die Achse stillstehen muss.
5. Legen Sie das Signal "Zielposition erreicht" als Meldung an eine tbergeordnete
Steuerung fest.
B Drive_1
» Kanfiguration
» Expertenliste
* Drrive Mavigator
&= Ein-/Ausgénge
- Sollwertkanal
-3 Technologie
E-» Einfachpositionierer
> Begrenzung
_ > Tippen
Positiorier-/Stillstandsiibenwachung I'" hleppak ek F =l Mock l > Referenzieren
> Verfahrsitze
> Sollwertdirektvorgabe/MDI
[=- 2 Lageregelung
- » Mechanik ¥\
- > Lageistwerta
= ] Lageregler
g - » Uberwachurg
Stillstandsfenster Istwertverdauf Position enreicht
200 LU . ) O o]
(LA % .
& S 3
dSm" &'H \_ 5 ¥ U
b o5 T t
¥ 4
e | D)
40 Lu - L
Positionierfem.'}‘ = Eebiamechpect 208 - 2
- 1 e wn
: Ola  iPositionsiberwachungszeit [100000 s
O Sie haben die Stillstand- und Positionieriberwachung eingestellt.
Parameter Bedeutung
p2542 Stillstandsfenster (Zielposition $p2542)
p2543 Stillstandsiiberwachungszeit
p2544 Positionierfenster (Zielposition £p2544)
p2545 Positionieriiberwachungszeit
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3.45.2 Schleppabstandiberwachung

Beschreibung

Der Schleppabstand ist die Abweichung zwischen Lagesollwert und -istwert, wahrend der
Umrichter die Achse positioniert.

SA /7— %%/27/

Lagesollwert /
“\\\_‘

Lageistwert

/:[I'oleranz

Schleppab- /

stand _ - /

//A?-ﬂﬁé
- v,
e r .y .~ 4

Bei zu grolem Schleppabstand meldet der Umrichter die Stérung F07452. Wenn Sie die
Toleranz auf 0 setzen, ist die Uberwachung deaktiviert.

Bild 3-8 Uberwachung des Schleppabstands

Uberwachung des Schleppabstands einstellen

Voraussetzung
Sie haben die Maske "Uberwachung" und die Lasche "Schleppabstandsiiberwachung"
gewahlt.
Vorgehen
|:>1 Um die Uberwachung des Schleppabstands einzustellen, gehen Sie folgendermaRen vor:
2

1. Stellen Sie das Uberwachungsfenster ein.
Beginnen Sie mit dem Wert der Werkseinstellung.

Testen Sie lhre Einstellung, indem Sie die Achse mit maximaler Geschwindigkeit
positionieren, z. B. Uber die Steuertafel. Wenn der Umrichter die Fahrt mit der Stérung
F07452 abbricht, miissen Sie entweder das Uberwachungsfenster vergréRern oder die
Dynamik des Lagereglers erhéhen.

2. Wenn Sie die Meldung in lhrer Gibergeordneten Steuerung auswerten wollen, verschalten
Sie dieses Signal z. B. mit einem Statusbit im Feldbus-Telegramm.
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El-fly Drive_L

----- > Konfiguration
----- > Expertenliste
----- b Drive Navigator
8 Ein-jfusgange
E---» Sollwertkanal

»
% Einfachpositionierer
> Begrerzung
> Tippen
g

> Referenzieren

> Werfahrsitze

----- > Sollwertdirektvorgabe/MDI
> Lageregelung

----- > Uberwachdng

Sie haben die Uberwachung des Schleppabstands eingestellt.

Parameter Bedeutung
p2546 Dynamische Schleppabstandsiiberwachung Toleranz
r2563

Schleppabstand dynamisches Modell
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3.4.5.3

Beschreibung

48

Nockenschaltwerk

Der Umrichter vergleicht den Lageistwert mit zwei unterschiedlichen Positionen und simuliert
damit zwei unabhangige Nockenschaltsignale.

Posilionier-!SliIIstandsUberwachung| Schleppabstandsiiberwachung  Nocken |

A

£l Drive_1 Nockenschaltsignal 1 1 Nockenschaltsignal 1
» Konfiguration s 7 O'I Eﬂ
» Expertenliste 4
W Drive Navigator Nockenschaltposition 1 [0 Lu

&= Ein-/Ausginge
B Sollwertkanal

L
=3 Technologie

Nockenschaltsignal 2

. B3 Einfachpositionierer 1 O NI Sckethchapd &
- > Begrenzung o ] - - QI
> Tippen s
» Referenzieren Mockenschaltposition 2 IU_ Lu

» Verfahrsatze
> SalwertdirekbvorgabeMDT
=3 Lageregelung

S Mechanik )
S Lageistwert,
S Lagereqler

S Uberwachuig

Wenn Sie diese Funktion brauchen, stellen Sie die Nockenschaltposition passend zu lhrer
Anwendung ein und verschalten Sie das Nockenschaltsignal entsprechend.

Parameter Bedeutung

p2547 Nockenschaltposition 1

p2548 Nockenschaltposition 2

r2683.8 Lageistwert <= Nockenschaltposition 1
r2683.9 Lageistwert <= Nockenschaltposition 2
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3.4.6 Referenzieren
3461 Referenzier-Methoden
Ubersicht

Wenn Sie einen Inkrementalgeber fir den Lageistwert verwenden, verliert der Umrichter
nach dem Abschalten der Versorgungsspannung seinen gultigen Lageistwert. Nach dem
erneuten Einschalten der Versorgungsspannung kennt der Umrichter den Bezug der
Achsposition zur Maschine nicht mehr.

Das Referenzieren stellt den Bezug wieder her zwischen dem Nullpunkt der im Umrichter
berechneten Position und dem Nullpunkt der Maschine.

Absolutwertgeber behalten auch nach dem Aus- und Einschalten der Versorgungsspannung
ihre Lage-Information.

Der Umrichter bietet unterschiedliche Methoden zum Referenzieren der Achse:

® Referenzpunktfahrt - nur mit Inkrementalgebern

® Fliegendes Referenzieren - mit allen Gebertypen

® Referenzpunkt setzen - mit allen Gebertypen

e Absolutwertgeber justieren - mit Absolutwertgebern

Referenzpunktfahrt
Der Umrichter fahrt die Achse selbstandig auf einen definierten Referenzpunkt.
Beispiel: Ein Werkstlick muss auf einem
Startpunkt positioniert sein, bevor der
Bearbeitungsvorgang beginnt. —u E
= - -/
Fliegendes Referenzieren
Der Umrichter korrigiert seinen Lageistwert wahrend der Fahrt und reduziert Fehler, die z. B.

durch Radschlupf oder eine nicht exakt einstellbare Getriebelbersetzung entstehen.

Beispiel: Eine Palette auf einem Rollenférderer muss an einer bestimmten Position stoppen.
Die genaue Position der Palette auf dem Forderer ist aber erst beim Uberqueren eines
Sensors bekannt.

406,660

Bild 3-9 Positionieren eines Transportstiicks auf einem Rollenférderer
Referenzpunkt setzen und Absolutwertgeber justieren

Der Umrichter Gbernimmt die Referenzpunkt-Koordinate als neue Achsposition.
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3.4.6.2

Beschreibung

Referenzpunkifahrt einstellen

Die Referenzpunktfahrt besteht im Allgemeinen aus den folgenden drei Schritten:

1. Fahrt zum Referenznocken.
Auf ein Signal hin sucht die Achse in einer vorgegebenen Richtung nach dem
Referenznocken.

2. Fahrt zur Nullmarke.
Nach Erreichen des Referenznockens wechselt die Achse die Fahrtrichtung und wertet
die Nullmarke des Gebers aus.

3. Fahrt zum Referenzpunkt.
Nach Erreichen der Nullmarke fahrt die Achse zum Referenzpunkt und synchronisiert den
Lageistwert im Umrichter mit der Maschine.

Schritt 1: Fahrt zum Referenznocken

50

Der Umrichter beschleunigt die Achse in Startrichtung auf die "Anfahrgeschwindigkeit".
Wenn die Achse den Referenznocken erreicht, geht der Umrichter in den Schritt 2 der
Referenzpunktfahrt.

Wenn der Referenznocken nicht bis zu einem Ende des Verfahrbereichs reicht, sind
Umkehrnocken sinnvoll. Nach dem Erreichen eines Umkehrnockens setzt der Umrichter die
Suche nach dem Referenznocken in Gegenrichtung fort.

Q Startrichtung

AN, { I\ ¢
Umkehrnocken i * Referenznocken $ Umkehrnocken
Minus _[~ "L Plus
s )

Referenznocken maximaler Weg
Vi
Anfahrgeschwindigkeit
Referenznocken Schritt 2

L J

'y '

Referenzieren Start

kA J

Referenzpunkt gesetzt

kA J

Referenznocken

A J

Referenzpunktfahrt aktiv

v

Bild 3-10 Schritt 1: Fahrt zum Referenznocken

Unter einer der folgenden Bedingungen Uberspringt der Umrichter den ersten Schritt und
startet mit Schritt 2:
® Die Achse befindet sich bereits auf dem Referenznocken.

® Es ist kein Referenznocken vorhanden.
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Schritt 2: Fahrt zur Nullmarke
Das Verhalten der Achse im Schritt 2 hangt davon ab, ob ein Referenznocken vorhanden ist:

¢ Referenznocken vorhanden: Wenn der Umrichter den Referenznocken erreicht,
beschleunigt die Achse enfgegen der Startrichtung
auf die "Anfahrgeschwindigkeit Nullmarke".

e Kein Referenznocken vorhanden: Der Umrichter beschleunigt die Achse in
Startrichfung auf die "Anfahrgeschwindigkeit
Nullmarke".

Fahrt entgegen der Startrichtung <_|;|

\'s
Position innerhalb Toleranzband \

!/ Gebernullmarken

" Max. Weg Referenznocken und Nullmarke

1"——|1-"\.

Toleranzband beim Weg zur Nullmarke

Anfahrgeschwindigkeit
Nullmarke B | Schritt 3

»

Referenzieren Start

Gebernullmarke

Referenzpunkt gesetzt

Referenzpunktfahrt aktiv

Y t
777 Position innerhalb Toleranzband

Bild 3-11 Schritt 2: Fahrt zur Nullmarke, wenn ein Referenznocken vorhanden ist

Fahrt in Startrichtung

Gebernullmarke

Vi

Anfahrgeschwindigkeit
Nullmarke
p2608 i

Schritt 3

v

A
Referenzieren Start
p2595

Gebernullmarke

A J

v

Referenzpunkt gesetzt
r2684.11 -

Referenzpunktfahrt aktiv
r2684.0

v

Bild 3-12 Fahrt zur Nullmarke, wenn kein Referenznocken vorhanden ist
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Schritt 3: Fahrt zum Referenzpunkt

Nachdem der Umrichter eine Nullmarke erkannt hat, fahrt die Achse mit der
"Anfahrgeschwindigkeit Referenzpunkt" auf die Referenzpunkt-Koordinate.

Referenzpunkt-Koordinate

i < X

| =! s

Referenzpunkt-Verschiebung

Y
Anfahrgeschwindigkeit
Referenzpunkt Schritt 2

e /
r %
Referenzieren Start| ——7 — 1 ———r"=="" —I

Referenzpunkt gesetzt

Bild 3-13 Schritt 3: Fahrt zum Referenzpunkt

Nachdem die Last die Referenzpunkt-Koordinate erreicht hat, setzt der Umrichter seinen
Lagesoll- und -istwert auf diesen Wert.

Referenzpunktfahrt einstellen

Voraussetzungen
1. Sie haben die Maske "Referenzieren" gewahlt.
2. Sie sind uber die Schaltflache auf der Maske zu den Einstellungen gelangt.

3. Sie haben "Aktives Referenzieren" gewahlt.

Vorgehen

|:>1 Um die Referenzpunktfahrt einzustellen, gehen Sie folgendermalen vor:
1. Legen Sie den Referenzier-Modus fest:

— Nur mit Gebernullmarke

— Mit externer Nullmarke

— Mit Referenznocken und Gebernullmarke

Legen Sie die Startrichtung fest.

Stellen Sie die Anfahrgeschwindigkeit zum Referenznocken ein.

Stellen Sie die Anfahrgeschwindigkeit zum Referenzpunkt ein.

o M »DN

Stellen Sie die Anfahrgeschwindigkeit zur Nullmarke ein.
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6. Legen Sie die Referenzpunkt-Koordinate fest.
7. Legen Sie die Referenzpunkt-Verschiebung fest.

8. Legen Sie den zulassigen Maximalweg bis zum Referenznocken im 1. Schritt des aktiven
Referenzierens fest.

9. Wenn ein Referenznocken vorhanden ist: Legen Sie den zulassigen Maximalweg zur
Nullmarke fest.

10.Wenn kein Referenznocken vorhanden ist: Legen Sie die Toleranz bei Fahrt auf
Nullmarke fest.

11.SchlieRen Sie die Maske.

O Sie haben die Referenzpunktfahrt eingestelit.
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Digitale Signale zur Ansteuerung des Referenzierens festlegen

Vorgehen

I:>1 Um die digitalen Signale zur Ansteuerung festzulegen, gehen Sie folgendermalien vor:
2 1. Dieses Signal startet die Referenzpunktfahrt.
2. Dieses Signal muss fur die Referenzpunktfahrt = 0 sein.

3. Verschalten Sie das Signal des Referenznockens mit dem entsprechenden Signal lhrer
Maschine.

4. Wenn Sie den Umkehrnocken Minus nutzen, verschalten Sie den Umkehrnocken mit dem
entsprechenden Signal, z. B. mit dem Feldbus.
0 = Umkehrnocken aktiv.

5. Wenn Sie den Umkehrnocken Plus nutzen, verschalten Sie den Umkehrnocken mit dem
entsprechenden Signal, z. B. mit dem Feldbus.
0 = Umkehrnocken aktiv.

Referenzieren/Korfiguraton | Referenzieren/Diagnose |
" Digitale Signale " Analoge Signale
Referenzieren Start

& 0T

mj!:ererwktsetzen
(> V= Co—
(=g
=g
(5) I

O Sie haben die digitalen Signale zur Ansteuerung festgelegt.

=

Referenziersn

/

TT91

\
ikt
e )
shirt Uikt ken Minus A

P @) Passiv _

1

1

Analoge Signale zur Ansteuerung des Referenzierens festlegen

Vorgehen
I:>1 Um die analogen Signale zur Ansteuerung festzulegen, gehen Sie folgendermalien vor:
2 1. Legen Sie die Signalquelle fir den Geschwindigkeits-Override fest.
Siehe auch Abschnitt: Sollwert direkt vorgeben (MDI) (Seite 79).

2. Andern Sie bei Bedarf die Quelle fiir die Referenzpunktkoordinate.

Ref e S e I.-. Em——— I
F 10 F g

" Digitale Signale f" Analoge Signale

o,ﬁl Mei‘sovande E Referenzieren
100%

&
e IpZEﬁS CO- EPOS Referenzpunkt Knnr M;‘

Aktiv

O Sie haben die analogen Signale zur Ansteuerung festgelegt.

Einfachpositionierer
54 Funktionshandbuch, 04/2014, FW V4.7, ASE34257659A AA



Einfachpositionierer

3.4 Inbetriebnehmen

Parameter

Bedeutung

p2595

Referenzieren Start

p2598

Referenzpunkt-Koordinate Signalquelle

p2599

Referenzpunkt-Koordinate Wert

p2600

Referenzpunktfahrt Referenzpunkt-Verschiebung

p2604

Referenzpunktfahrt Startrichtung

p2605

Referenzpunkifahrt Anfahrgeschwindigkeit Referenznocken

p2606

Referenzpunktfahrt Referenznocken Maximaler Weg

p2607

Referenzpunktfahrt Referenznocken vorhanden

p2608

Referenzpunkifahrt Anfahrgeschwindigkeit Nullmarke

p2609

Referenzpunktfahrt Max Weg Referenznocken und Nullmarke

p2610

Referenzpunktfahrt Toleranzband beim Weg zur Nullmarke

p2611

Referenzpunktfahrt Anfahrgeschwindigkeit Referenzpunkt

p2612

Referenzpunkifahrt Referenznocken

p2613

Referenzpunktfahrt Umkehrnocken Minus

p2614

Referenzpunktfahrt Umkehrnocken Plus

r2684.0

Referenzpunktfahrt aktiv

r2684.11

Referenzpunkt gesetzt
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3.4.6.3 Fliegendes Referenzieren einstellen

Beschreibung

Die Last Gberquert wahrend der Bewegung einen Referenznocken. Der Umrichter wertet das
Signal des Referenznockens tber einen geeigneten schnellen Digitaleingang aus und
korrigiert seine berechnete Position wahrend der Fahrt. Die schnellen Digitaleingdnge des
Umrichters zum fliegenden Referenzieren werden auch Messtaster-Eingange genannt.

Der Umrichter korrigiert beim fliegenden Referenzieren gleichzeitig Lagesoll- und istwert.

Wenn die Korrektur des Lageistwerts dazu fiihrt, dass die Achse ihren Bremseinsatzpunkt
bereits Gberfahren hat, fahrt die Achse Ulber das Ziel hinaus und in Gegenrichtung ins Ziel.

Referenzpunkt-Koordinate

<&
o ;

j@ Referenznocken s
r

S A
&
/\“‘ Korrektur Lageistwert
t
F 3 i
Referenznocken 1 <
L4 "~
Referenzpunkt gesetzt
Referenzieren Start I

B

Bild 3-14 Fliegendes Referenzieren

Der Umrichter setzt das Signal "Referenzpunkt gesetzt" nach dem Aus- und
Wiedereinschalten seiner Versorgungsspannung zurtick auf null. Der Umrichter korrigiert
seinen Lageistwert nur bei einem 1-Signal von "Referenzieren Start". Damit kdnnen Sie z. B.
die Fahrtrichtung festlegen, in welcher der Umrichter referenziert.

Fliegendes Referenzieren einstellen

Voraussetzung
1. Sie haben die Maske "Referenzieren" gewahlt.
2. Sie sind uber die Schaltflache auf der Maske zu den Einstellungen gelangt.

3. Sie haben "Passives Referenzieren" gewahlt.
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Vorgehen
|:>1 Um das Fliegende Referenzieren einzustellen, gehen Sie folgendermalen vor:
2 1. Stellen Sie ein, mit welcher Flanke des Referenz-Nocken-Signals der Umrichter seinen

Einfachpositionierer

Lageistwert referenziert:
0: Steigende Flanke
1: Fallende Flanke

. Verschalten Sie die Umschaltung von Referenznocken 1 und 2 mit einem Signal lhrer

Wahl.
Waéhlen Sie den Digitaleingang, mit dem der Referenznocken 1 verschaltet ist.
Wahlen Sie den Digitaleingang, mit dem der Referenznocken 2 verschaltet ist.

Mehrere Referenzpunkte:
Wenn Sie mehrere Referenzpunkte fur eine Achse brauchen, missen Sie Folgendes tun:

— Ordnen Sie den entsprechenden Digitaleingang dem jeweiligen Referenzpunkt zu.

— Andern Sie die Referenzpunkt-Koordinate wéhrend des Betriebs, z. B. {iber azyklische
Kommunikation des Feldbusses.

. Stellen Sie das innere Fenster fiir das Referenzieren ein. Mit dem Wert = 0 deaktivieren

Sie das innere Fenster.

Stellen Sie das duflere Fenster flir das Referenzieren ein. Mit dem Wert = 0 deaktivieren
Sie das auliere Fenster.

Das Referenzieren lasst sich abhangig von der Lageistwert-Abweichung unterdriicken:

Inneres Fenster: Der Umrichter korrigiert seinen Lageistwert bei zu kleinen
Abweichungen nicht.

AuBeres Fenster: Der Umrichter meldet die zu groRe Abweichung, korrigiert aber seinen
Lageistwert nicht.

Referenzpunkt gesetzt j

__Inneres Fenster [T
Aulteres Fenster | ’ e
O—-O/_

Vs

Referenzpunkt-Koordinate * T >
= 4 Abweichung
Messwert Referenzieren

Ve

Korrektur &

Bild 3-15 AuReres und inneres Fenster beim fliegenden Referenzieren

Legen Sie Folgendes fest:

— Korrektur in Verfahrweg berticksichtigen: der Umrichter korrigiert sowohl Lageist- als
auch -sollwert. Der relative Verfahrweg wird um den Wert der Korrektur kiirzer oder
langer.

Beispiel: Startposition der Achse sind 500 LU. Die Achse soll relativ um 1000 LU
verfahren. Der Umrichter korrigiert den Referenzpunkt wahrend der Fahrt um 2 LU
und fahrt auf die korrigierte Zielposition 1498 LU.

— Korrektur in Verfahrweg nicht bertcksichtigen: der Umrichter korrigiert sowohl Lageist-
als auch -sollwert. Der relative Verfahrweg bleibt unverandert.
Beispiel: Startposition der Achse sind 500 LU. Die Achse soll relativ um 1000 LU
verfahren. Der Umrichter korrigiert den Referenzpunkt wahrend der Fahrt um 2 LU,
fahrt aber auf die alte Zielposition 1500 LU.
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8. Stellen Sie die Referenzpunkt-Koordinate p2599 Uber die Expertenliste im STARTER ein.
9. Schlief3en Sie die Maske.

M i
[0] K.ein Messtaster —

J.

. ts?

O Sie haben das Fliegende Referenzieren eingestellt.

Digitale Signale zur Ansteuerung des Referenzierens festlegen

Vorgehen

‘1 Um die digitalen Signale zur Ansteuerung festzulegen, gehen Sie folgendermalfien vor:
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1. Dieses Signal startet das fliegende Referenzieren.
2. Fur das fliegende Referenzieren muss dieses Signal = 1 sein.

Die anderen Signale sind fir das fliegende Referenzieren ohne Bedeutung.

Rek 5 A ek - Bef 0 i
L ar

‘_R Digiale Signale € Analoge Signale

‘I: o b Referenzieren —
0 : &
\—/ = Referenzpunkt setzen M =
b o0— A_ ,
Referenziertyp Anwahl : =
(2 i 00—
I O—
R | ken Minus =
i © Passi
R 1 ken Fluz O = =
pm ©—
O Sie haben die digitalen Signale zur Ansteuerung festgelegt.

Analoge Signale zur Ansteuerung des Referenzierens festlegen

Vorgehen
|:>1 Um die analogen Signale zur Ansteuerung festzulegen, gehen Sie folgendermalen vor:
1. Legen Sie die Signalquelle fir den Geschwindigkeits-Override fest.
Siehe auch Abschnitt: Sollwert direkt vorgeben (MDI) (Seite 79).
2. Andern Sie bei Bedarf die Quelle fiir die Referenzpunktkoordinate.
RieferenzierenKenfiguation | Referenzieren/Disgnose |
€ Digtale Signale &\ énaloge Signale
o,ﬁlw \:@__ WUE : Referenzieren
Ref kt-Koordinate Signal oLy =
e!hTsss : CO: EPOS Fieferenzpunkt-Kmn;; MET
Akl =
O Sie haben die analogen Signale zur Ansteuerung festgelegt.
Parameter Bedeutung
p2595 Referenzieren Start
p2598 Referenzpunkt-Koordinate Signalquelle
p2599 Referenzpunkt-Koordinate Wert
p2601 Fliegendes Referenzieren Inneres Fenster
p2602 Fliegendes Referenzieren AuReres Fenster
p2603 Fliegendes Referenzieren Positioniermodus relativ
p2612 Referenzpunktfahrt Referenznocken
r2684.11 Referenzpunkt gesetzt
p2660 Messwert Referenzieren
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3.4.6.4 Referenzpunkt setzen

Beschreibung

Positionieren Sie die Last, z. B. mit der Funktion "Tippen", an der Referenz-Position in der

Maschine.
Referenzpunkt-Koordinate
s
S A

&

t
F 3 A

Referenzpunkt setzen | | o
£ Lo

Referenzpunkt gesetzt

~¥

Bild 3-16 Referenzpunkt setzen

Setzen des Referenzpunkts einstellen

Voraussetzung
Sie haben die Maske "Referenzieren" gewahilt.

Vorgehen
|:>1 Um das Setzen des Referenzpunkts einzustellen, gehen Sie folgendermalien vor:
2 1. Verschalten Sie dieses Bit mit dem entsprechenden Signal lhrer Maschine.

Wenn die Achse stillsteht, setzt der Umrichter mit dem Signalwechsel 0 - 1 seinen
Lageistwert auf die Referenzpunkt-Koordinate.
Alle anderen Signale sind fir diese Funktion bedeutungslos.

2. Gehen Sie im STARTER in die Expertenliste und setzen Sie p2599 = Referenzpunkt-

Koordinate.
Ret - K onfigurali ]:-. o = Diag I
7+ Digitale Signale " Analoge Signale
£ Drive_1 .I'r :
» Konfiguration | Referenzieren Start Referenziersn —
» Expertenliste \_/ Dﬂ _O_ n
R Drive Navigator Referenzpunkt setzen M ; ; —
&= Ein-/Ausgangs [1] i 0
B Sollwertkanal " — =
B-Y Technologie . Referenziertyp Anwahl Aktiv
-3 Einfachpositionierer -\—/;"0 'O_ O
» Begrenzung R zpunkifahit R ycken T 7 —_
» Tippen O ; i
> Referenzieren go ; hj__
> verfahrsd) g Referenzpunkifahit Umkehmocken Minus — —
> Sollwert 8 &/MDI b O :
E-» Lageregelunj\-/ Aef Kifahet Unikehmocken Plus < Passiv =
> Mechanik 3 :
> Lageistwertaufbereitung g
> Lageregler =
> Uberwachung
O Sie haben das Setzen des Referenzpunkts eingestellt.
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Parameter Bedeutung
p2596 Referenzpunkt setzen
p2598 Referenzpunkt-Koordinate Signalquelle
p2599 Referenzpunkt-Koordinate Wert
r2684.11 Referenzpunkt gesetzt

3.4.6.5 Absolutwertgeber justieren

Absolutwertgeber justieren

Voraussetzung

1. Sie haben die Achse, z. B. mit der Funktion "Tippen", an der Referenz-Position in der
Maschine positioniert.

2. Sie haben die Maske "Referenzieren" gewahilt.
3. Sie sind uber die Schaltflache auf der Maske zu den Einstellungen gelangt
4. Sie haben "Absolutwertgeberjustage” gewahlt.

Vorgehen
|:>1 Um den Absolutwertgeber zu justieren, gehen Sie folgendermalen vor:
2 1. Legen Sie die Referenzpunkt-Koordinate fest.
2. Ubernehmen Sie die Referenzpunkt Koordinate in den Lageistwert.
El-fy Drive_1 R . |n Diagr I

» Konfiguration e - :

» Expertenliste DWS@* Analoge Signale

»&- Drive Mavigator :

&= Ein-/Ausgange Referengieren Stat Referenzieren i

% Sollwertkanal DD 'O_ =
El-» Technologie Referenzpunkt setzen M : =

-3 Einfachpositionisrer
> Begrenzung DD - C — I
S Tippen Referenziertyp Arwahl Akliv
> Referenzier;ﬂ DD -O— O
> Verfahrsétz” = R Kifahit R e R z =
> Sollwertdirel DI — O : |

B3 Lageregelung @ / Jjo | T
S Mechanik \_/ [ e E e e — -
> Lageistwertaufbereitung | O— :
> Lageregler A A @) F'=> o
% Uberwachung =F == : @

f""\} Abzolutwertgeberjustage € Passives Referenzieren

Abzolutwertiustage durchfubiren |

qu Absolutwertjustage:
@geber ist richt i 1
Referenzpunkt-Koe,

|U TED

O Sie haben den Absolutwertgeber justiert.
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Parameter Bedeutung
p2598 Referenzpunkt-Koordinate Signalquelle
p2599 Referenzpunkt-Koordinate Wert
p2507 Absolutwertgeberjustage Status
0 | Fehler bei Justage aufgetreten
1 | Absolutwertgeber nicht justiert
2 | Absolutwertgeber nicht justiert und Geberjustage angestofien
3 | Absolutwertgeber justiert
3.4.7 Tippen
3.4.71 Tippen Geschwindigkeit

Beschreibung

Beim Geschwindigkeits-Tippen geben Sie dem Umrichter nur eine Sollgeschwindigkeit vor.
Mit dem Signal "Tippen 1" oder "Tippen 2" beschleunigt der Umrichter die Achse auf die
jeweilige Sollgeschwindigkeit. Der Umrichter stoppt die Achse, wenn das jeweilige Signal
"Tippen" wieder null ist.

Tippen 2 Sollgeschwindigkeit

Tippen 1 Sollgeschwindigkeit

Bild 3-17

62

Sollposition erreicht

v

Vi t

v

ry Y &

Tippen 1

A J

Tippen 2

A J

Tippen aktiv

A\

\J

Tippen Geschwindigkeit
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3.4.7.2 Tippen inkrementell

Beschreibung

Beim inkrementellen Tippen geben Sie dem Umrichter einen relativen Verfahrweg und eine
Sollgeschwindigkeit vor. Mit den Signalen "Tippen 1" oder "Tippen 2" positioniert der
Umrichter die Achse um den jeweiligen Verfahrweg.

S
T A v "‘*.\

Tippen 1 Verfahrweg

Tippen 2 Verfahrweg
h

VA t
Tippen 2 Sollgeschwindigkeit

Tippen 1 Solligeschwindigkeit

r
Tippen 1 1

Tippen 2 ]

Sollposition erreicht

Bild 3-18 Tippen inkrementell

3.4.7.3 Tippen einstellen

Voraussetzung

Sie haben die Maske "Tippen" gewahilt.

Vorgehen
I:>1 Um die Funktion "Tippen" einzustellen, gehen Sie folgendermalien vor:
1. Verschalten Sie das Signal, das den Modus fir die Funktion "Tippen" festlegt.
0: Geschwindigkeits-Tippen
1: Inkrementelles Tippen
Verschalten Sie das Signal fur Tippen 1
Verschalten Sie das Signal fur Tippen 2.
Wahlen Sie die Schaltflache fir die weiteren Einstellungen.

Stellen Sie die Geschwindigkeiten fur die Funktion "Tippen 1" ein.

S T

Stellen Sie die Geschwindigkeiten fur die Funktion "Tippen 2" ein.
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7. Wenn Sie das inkrementelle Tippen nutzen, stellen Sie den relativen Lagesollwert fir die
Funktion "Tippen 1"ein.

Fir das Geschwindigkeits-Tippen ist dieser Wert bedeutungslos.

8. Wenn Sie das inkrementelle Tippen nutzen, stellen Sie den relativen Lagesollwert fir die
Funktion "Tippen 2"ein.

Fir das Geschwindigkeits-Tippen ist dieser Wert bedeutungslos.
B ﬂ Drive_1

» Konfiguration

» Expertenliste

W Drive Navigator Tippen/Koseauration | Tippen#Diagnose'
&= Ein-/Ausgange

& D e
B Sollwertkanal = o
B Technalogie EPOS Tippen 1 Signalquelle
: . i Tippsollwerte =
B Einfachpositi e
» sl 7223 C0/B0. CO/80. CU DigtakA— konfigurieren
S Tippen EF'DS Tippen 2 Signalquelle ¥ ' =
> Ref 2 r?224 £0/B0; CO/B0; CU Digtak - — N
; ;:;FI - EPEIS Tippen inkrementell @ =
IF
5% Lagerew \-/Elr?zzs £0/80: CO/B0: CU Digtak(— ;
> Mechanik N— -
> Laaeustwertaufbereutuna -
QY oocovcrte kongurieren NG 2]
> L

EPOS Tippen 1

EPOS Tippen 2 ~O-‘
—

0

o]

Hochlaufgeber
EPI

05 Tipp | e .
Sollgeschwindigk eit ]-300 1000 LU/min eedy | 1

EPOS Tippen2 ——— . P — /N ~
Sellgesch il i 1000 LU/ et 4 | :

300
il it
(6 e
\ | Sollwert bleibt erhalten ==
A4 7
@ o
EPOS Tippen 1 IW :

[=
[y

o]o]
Verlahiweg U —of1 o o],
Tt o s -
Sollwerl —{1|1
EPOS Tippen inkrementell —(_—————
O Sie haben die Funktion "Tippen" eingestellt.
Parameter Bedeutung
p2585 Tippen 1 Sollgeschwindigkeit
p2586 Tippen 2 Sollgeschwindigkeit
p2587 Tippen 1 Verfahrweg
p2588 Tippen 2 Verfahrweg
p2589 Tippen 1 Signalquelle
p2590 Tippen 2 Signalquelle
p2591 Tippen inkrementell
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3.4.8 Verfahrsatze

Beschreibung
Ein Verfahrsatz beschreibt eine Positionier-Anweisung fiir den Antrieb.

Der Umrichter speichert 16 unterschiedliche Verfahrsatze, die er normalerweise der Reihe
nach abarbeitet. Sie kdnnen aber auch einen bestimmten Verfahrsatz direkt wahlen oder
Verfahrsatze lberspringen.

Tabelle 3- 18 Bestandteile eines Verfahrsatzes

Element Bedeutung

Nummer Mit dieser Nummer im Bereich 0 ... 15 lasst sich jeder Verfahrsatz Gber
Steuersignale binar-kodiert anwahlen.

Auftrag Positionierbefehl: Es gibt unterschiedliche Befehle, die Sie dem Umrichter

Parameter geben kénnen. Zu manchen der Auftrage missen Sie auch noch einen
Parameter angeben. Siehe Tabelle unten.

Modus Positioniermodus: Positionieren relativ zu Startposition oder absolut zum
Maschinen-Nullpunkt.

Position Zielposition

Geschwindigkeit Via g Sollwerte flr das Verfahrprofil.

Beschleunigung a EI—D-

Bremsen -a -

Weiterschalten Sprungbedingung zum néchsten Verfahrsatz. Siehe Tabelle unten.
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Auftrag und Parameter

66

Tabelle 3- 19 Auftrag und Parameter

Auftrag

Parameter

Bedeutung

Positionieren

o Achse absolut oder relativ positionieren.

e Rundachse mit Modulo-Korrektur in positiver oder
negativer Richtung absolut positionieren.

Fahren auf
Festanschlag

Kraft [N] oder
Drehmoment [0,01 Nm]

Achse auf einen Festanschlag fahren:
e Linearachse mit reduzierter Kraft.

¢ Rundachse mit reduziertem Drehmoment.

Siehe auch Abschnitt: Fahren auf Festanschlag
(Seite 73).

Endlos fahren

Achse mit vorgegebener Geschwindigkeit fahren bis
zum positiven oder negativen Ende des
Verfahrbereichs.

Warten Zeit [ms] Warte die angegebene Zeit.
Gehe zu Nummer Der Umrichter fuhrt als Nachstes den Verfahrsatz mit
der vorgegebenen Nummer aus.
Setzen, Setze Ausgang 1 Interne Signale im Umrichter setzen oder riicksetzen:
Rcksetzen 2 | Setze Ausgang2 |e Ausgang 1:r2683.10
Setze Ausgang 1 | Ausgang 2: r2683.11
und 2 Die Signale kdnnen Sie mit den Digitalausgangen des
Umrichters oder mit Bit 10 und 11 des Positionier-
Zustandsworts des Feldbusses verschalten.
Siehe auch Abschnitte: Steuer- und Zustandswort fiir
Positionierer (Seite 20) , Steuer- und Zustandswort 2
fur Positionierer (Seite 24)
Ruck 0 | inaktiv Ruckbegrenzung aktivieren oder deaktivieren.
aktiv Siehe auch Abschnitt: Verfahrprofil begrenzen

(Seite 42).
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Bedingungen zum Weiterschalten

Tabelle 3- 20 Weiterschalten: Sprungbedingung zum néchsten Verfahrsatz

Bedingung Bedeutung Verfahrsatz
WEITER MIT | Wenn die Achse die Sollposition erreicht hat und stillsteht, | 1 2
HALT fuhrt der Umrichter den nachsten Verfahrsatz aus.
1t
WEITER Der Umrichter geht im Bremseinsatzpunkt zum néachsten
FLIEGEND Verfahrsatz.

WEITER Der Umrichter Wenn das Signal E ausbleibt, verhalt
EXTERN geht auf das sich der Antrieb wie bei "WEITER
externe Signal E | FLIEGEND".
hin zum
nachsten
WEITER Verfahrsatz. Wenn das Signal E | -—
EXTERN ausbleibt, beendet
WARTEN der Umrichter den
aktuellen
Verfahrsatz und
WEITER wartet weiterhin | go1ange die Achse
EXTERN auf das Signal. stillsteht, meldet
ALARM der Umrichter die
Warnung A07463.
ENDE Der Umrichter beendet den aktuellen Verfahrsatz, wenn v 1

die Zielposition erreicht ist. Der Umrichter geht nicht zum
nachsten Verfahrsatz.
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Verfahrsatze programmieren

Voraussetzung
1. Sie haben die Maske "Verfahrsatze" gewahit.

2. Sie wahlen die Schaltflache "Verfahrsatze programmieren".

B ﬁ Drive_1

erfahrsatze/Kanfiguration | Yerfahrsdtze/Diagnose |
- > Konfiguration

> Experteniste & Digitale Signale  Analoge Signale
3 Drive Mavigator Externer Satzwechsel }-O =
8= Ein-{Ausginge Verfahrsé_jtze [
B Solwertkanal Yerfahrauftrag aktivieren (0 -> 1) plociameren
=% Technologie C —
. B-Y Einfachpositionierer Q-ID =]
: > Begrenzung Festanzchlag emeicht } } - |
' > Topen T _JJ2525 ¢ CO/80: LR Zustandswort — =
i ; SEFerenz.!e_r_en Festarschlag auberhalb Ubenwachungsferster
. erfahrsarze -
: 5 Solwertdr) ot ir ¥ 125265 CO/B0: LR Zustandswort O——
. B+ Lageregelung ) @ Momentengrenze eneicht
i + > Mechanik T407.7 ; CO/B0; Zustandswort Dre ~(_—— |
] LageistwertMng ‘D'I[ 2 : ustencsno Dre \
- Lageregler Zwischenhalt (0-Signal) Ll
w3 Uberwachung DD -O_ K—/
Vertahrauftrag venwerfen [0-Signal] i
p ©—
Vorgehen
I:>1 Um die Verfahrsatze zu programmieren, gehen Sie folgendermalien vor:
1. Vergeben Sie fir jeden Verfahrsatz eine eindeutige Nummer.
2. Legen Sie den Auftrag und den zugehdrigen Parameter fest.
3. Stellen Sie die auftragsspezifischen Werte ein.
4. Legen Sie die Weiterschaltbedingung zum né&chsten Auftrag fest.
5. Wenn Sie auf einen Festanschlag fahren, erscheint ein Button zur weiteren Einstellung
dieser Funktion. Siehe auch Abschnitt: Fahren auf Festanschlag (Seite 73).
6. Wahlen Sie diese Schaltflache, um die Status-Signale der Verfahrsatze z. B. mit Bit 10
und 11 des Positionier-Zustandsworts des Feldbusses zu verschalten.
7. Wenn Sie alle Verfahrsatze programmiert haben, schlieffen Sie die Maske.
Verfahrsitze programmieren
Maximale Satzanzahl /N\ Konfigwalion Festanschisg @
- (
[18] - Bearbeiten R
| ] \ @ i- Konliguration Digialausgsbe  ~
A
Indes| Hr Auftrag Parameter Modus | Position | >urgtng | gerung |
1 1 ||POSmOMEREN |0 RELATIV (1) | 2500 E 100 [100 AEITER_MIT_HALT (1) ]
2 2 ||RUCK 1 ABSOLUT () [0 600 100 100 AEITER_FLEGEND (2) [
3 3 ||FESTANSCHLAG |0 ABSCLUT (0) 15000 |50 100 100 AEITER _EXTERN_WAF o]
4 4 ||sET0 0 ABSOLUT (0) [0 |e00 100 100 NDE (0) [
| E z . = = it == =
9—0 [2) [4)
[ Sie haben die Verfahrsatze programmiert.
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Digitale Signale zur Ansteuerung festlegen
Vorgehen
|:>1 Um die digitalen Signale zur Ansteuerung der Verfahrsatze festzulegen, gehen Sie
2 folgendermaRen vor:

1. Legen Sie das Signal zum Start des Verfahrsatzes fest.
Der Signalwechsel 0 - 1 startet den aktuell gewéahlten Verfahrsatz.

2. In der Werkseinstellung ist dieses Signal mit passenden internen Signalen des
Umrichters verschaltet. Wir empfehlen lhnen, diese Einstellung nicht zu andern.

3. Siehe @.
4. Siehe @.
5. Legen Sie das Signal fir den Zwischenhalt fest.

Beim Signal "Zwischenhalt" = 0 stoppt die Achse vortibergehend. Mit "Zwischenhalt" = 1
setzt die Achse ihre Fahrt fort. Der gleiche Verfahrsatz wie vor dem Stoppen ist aktiv.
Siehe auch Abschnitt: Beispiele (Seite 77).

6. Legen Sie das Signal fur "Signalauftrag verwerfen" fest.

Beim Signal "Verfahrauftrag verwerfen" = 0 stoppt der Umrichter die Achse mit der
Maximalverzégerung (p2573). Wenn Sie die Achse wieder mit "Verfahrauftrag
aktivieren" = 0 - 1 starten, beginnt der Umrichter erneut mit dem aktuell gewahlten
Verfahrsatz.

Verfahrsatze/Kanfiguration | Verfahrsdtze/Diagnose |

& Digitale Signale  Analoge Signale

Externer Satzwechszel I—O -

Werfahrauftrag aktivieren [0 <> 1)

(1)}mp

Festanschlag emeicht

@ T JJr52 4 CO/B0: LR Zustandswort +—

Festanschlag auberhalb Dberwachungsfenster

@ T 25265 C0/80: LR Zustandswor. ~—

Momentengrenze eneicht

g ):ll 114077 : CO/BOD: Zustandswort Dre-O—
Zwizchenhalt [0-Signal]

o O
Werfahrauftrag verwerfen [0-Signal)

oy

7. Verschalten Sie die Signale zur Wahll der Verfahrsatznummer.

Verfahrstze
programmieren

<

Der Umrichter liest die Verfahrsatz-Nummer als Binarcode.

Verfahrsatzanwahl Bit 0

2o

Werfahrsatzanwahl Bit 1

pm

Werfahrsatzanwahl Bit 2
2o
Werfahrsatzanwahl Bit 3

EID

O Sie haben die digitalen Signale zur Ansteuerung der Verfahrsatze festgelegt.
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Analoge Signale zur Ansteuerung festlegen

=

O

Vorgehen

Um die analogen Signale zur Ansteuerung der Verfahrsatze festzulegen, gehen Sie
folgendermalien vor:

1. Andern Sie bei Bedarf die Signalquelle fiir den Geschwindigkeits-Overrride.

Der Geschwindigkeits-Overrride bezieht sich auf die Werte der Geschwindigkeit, die Sie
in der Maske zum Programmieren der Verfahrsatze eingestellt haben.

Verfahrzatze/Konfigurati I" fahrsatze/Diagr ]

" Digitale Signale 5\ Analoge Signale

. Verfahrsatze [

Geschwindigkeitsovermde 100 f programmieren
%l 100% — =
T
| ]
T

I

Sie haben die analogen Signale zur Ansteuerung der Verfahrsatze festgelegt.

Externes Signal fiir den Satzwechsel festlegen

=

70

Voraussetzung

Sie haben die Schaltflache "Externer Satzwechsel" gewahit.

Vorgehen

Um ein externes Signal fir den Satzwechsel festzulegen, gehen Sie folgendermalien vor:

1.

Legen Sie fest, ob das externe Signal von einem schnellen Digitaleingang (Messtaster)
kommt oder von einer anderen Quelle, z. B. liber den Feldbus.

Um einen Satzwechsel Giber die Maschinensteuerung auszulésen, missen Sie dieses
Signal mit einem Signal lhrer Wahl verschalten.

3. Wahlen Sie den Eingang, mit dem das Nocken-Signal 1 verschaltet ist.

4. Waéhlen Sie den Eingang, mit dem das Nocken-Signal 2 verschaltet ist.

Stellen Sie ein, mit welcher Flanke der Umrichter zum n&chsten Verfahrsatz springt:
0: Steigende Flanke
1: Fallende Flanke
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o Dﬁ&oSimﬁ; " Analoge Signale
Estemer Sazwechsel | |HO) — e
Vesfaheaultiag al_lm 051) ) @ Ll |
2o
| H|
i i = I | —
Externer Satzwechsel _TJ!I
Mes 3 lung Flarkenauswerung [AUS = positiv / EIN = negativ)
esstaster
D Bt o h - (¥}
Messlaster 1 Eingangsklemme E hsel iber
l[ﬂ] Kein Messtaster =5 PR Extemer Verfahrsatzwechzel
s - fi75% 2 Co/80: LA Zustand
Messtaster 2 Eingangsklemme
| [0] Kein Messtaster
Externer Satzwechsel iiber BICO
Externer Verfahrsastzwechzel
5_ IIJ
[
e
temnes Verfahrsatzwechsel
@]Exr&mer | Liber M
O Sie haben ein externes Signal fur den Satzwechsel festgelegt.
Parameter Bedeutung
p0488 Messtaster 1 Eingangsklemme
p0489 Messtaster 2 Eingangsklemme
p0581 Messtaster Flanke
0 |Positive Flanke 0 - 1
1 | Negative Flanke 1 - 0
p2615 Verfahrsatz Anzahl maximal
p2616[0...n] | Verfahrsatz Satznummer
p2617[0...n] | Verfahrsatz Position
p2618[0...n] | Verfahrsatz Geschwindigkeit
p2619[0...n] | Verfahrsatz Beschleunigungsoverride
p2620[0...n] | Verfahrsatz Verzégerungsoverride
p2621[0...n] | Verfahrsatz Auftrag
1 |POSITIONIEREN 6 |GOTO
2 | FESTANSCHLAG 7 |SET_O
3 | ENDLOS_POS 8 RESET_O
4 | ENDLOS_NEG 9 RUCK
5 | WARTEN
p2622[0...n] | Verfahrsatz Auftragsparameter
p2623[0...n] | Verfahrsatz Auftragsmodus
Wert = 0000 cccc bbbb aaaa
cccc = 0000 Positionier- | absolut
cccc = 0001 | modus relativ
cccc = 0010 absolut positiv (Nur bei Rundachse mit
Modulokorrektur)
cccc = 0011 absolut negativ (Nur bei Rundachse mit
Modulokorrektur)
Einfachpositionierer
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Parameter Bedeutung
bbbb = 0000 | Fort- Ende
bbbb = 0001 | S€tzung- Weiter mit Halt
bedingung X -
bbbb = 0010 Weiter fliegend
bbbb = 0011 Weiter extern
bbbb = 0100 Weiter extern warten
bbbb = 0101 Weiter extern Alarm
aaaa = 0001 Kennungen: Satz ausblenden
p2624 Verfahrsatz Sortieren
Zum Sortieren der Verfahrsatze entsprechend ihrer Satznummer: p2624 =0 - 1.
p2625 Verfahrsatz Anwahl Bit 0
p2626 Verfahrsatz Anwahl Bit 1
p2627 Verfahrsatz Anwahl Bit 2
p2628 Verfahrsatz Anwahl Bit 3
p2631 Verfahrauftrag aktivieren (0 — 1)
p2632 Externer Satzwechsel Auswertung
0 | Externer Satzwechsel liber Messtaster
1 | Externer Satzwechsel tber Bl: p2633
p2633 Externer Satzwechsel (0 - 1)
p2640 Zwischenhalt (0-Signal)
p2641 Verfahrauftrag verwerfen (0-Signal)
p2646 Geschwindigkeitsoverride

Einfachpositionierer
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3.4.8.1

3.4 Inbetriebnehmen

Fahren auf Festanschlag

Voraussetzungen

Beschreibung

Einfachpositionierer

Die Funktion "Fahren auf Festanschlag" ist nur mit der Regelungsart Vektorregelung mit
Geber (VC) maoglich:

"Fahren auf Festanschlag" ist nicht méglich mit folgenden Regelungsarten:
e U/f-Steuerung
® \ektorregelung ohne Geber (SLVC)

Mit dieser Funktion positioniert der Umrichter ein Maschinenteil kraftschllissig an einem
anderen und presst beide Maschinenteile mit einstellbarer Kraft aneinander.

Beispiele:
1. Ein Tor wird gegen einen Rahmen gedriickt, um es sicher zu schlief3en.

2. Ein Drehtisch wird gegen einen mechanischen Anschlag gedrickt, um eine bestimmte
Ausrichtung sicherzustellen.

Beim Fahren auf Festanschlag gilt F
Folgendes:
o Sie miussen den Lagesollwert weit I;
genug hinter dem mechanischen : >

Anschlag vorgeben. Die Last muss a

den mechanischen Anschlag T i R
erreichen, bevor der Umrichter die _>I s
Achse bremst. ‘ '

e Wenn der Bremseinsatzpunkt vor dem mechanischen Anschlag liegt, bricht der Umrichter
die Fahrt mit der Stérung F07485 ab.

e Vor Beginn der Fahrt berechnet der Umrichter das Verfahrprofil zum Beschleunigen und
Bremsen der Achse. Die eingestellte Momentengrenze fiir den Festanschlag hat keinen
Einfluss auf diese Berechnung. Die Momentengrenze fiir den Festanschlag reduziert
aber das verfligbare Drehmoment des Antriebs fiir den gesamten Verfahrweg. Wenn das
verfligbare Moment fiir die vorausberechnete Beschleunigung nicht ausreicht, wird der
Schleppabstand gréRer.

Wenn die Schleppabstands-Uberwachung beim Fahren auf Festanschlag anspricht,
missen Sie den Beschleunigungs-Override reduzieren.

Festanschlag ist erreicht
Sie haben zwei Mdglichkeiten, das Erreichen des Festanschlags festzulegen:

1. Festanschlag Uber externen Sensor:
Die Last betatigt beim Festanschlag einen externen Sensor. Das Sensorsignal meldet
dem Umrichter den Festanschlag. Je nach Weiterschaltbedingung halt der Umrichter die
Achse mit dem eingestellten Drehmoment auf Position oder geht zum né&chsten
Verfahrsatz.
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2. Festanschlag iber maximalen Schleppfehler:
Wenn die Achse auf den mechanischen Anschlag trifft, bleibt der Lageistwert stehen. Der
Umrichter erhéht aber weiterhin seinen Lagesollwert. Ab einer einstellbaren Differenz
zwischen Lagesoll- und -istwert erkennt der Umrichter den Festanschlag. Je nach
Weiterschaltbedingung halt der Umrichter die Achse mit dem eingestellten Drehmoment
auf Position oder geht zum nachsten Verfahrsatz.

Beispiel: Festanschlag liiber maximalen Schleppfehler

Tabelle 3- 21 Verfahrsatze

Ind. |Nr. | Aufirag Par. | Modus S \' a -a Weiterschalten
1 1 FAHREN AUF 5 RELATIV 10000 |10 100 100 WEITER MIT HALT
FESTANSCHLAG
2 2 POSITIONIEREN 0 ABSOLUT 0 500 100 100 ENDE
1 (1] - s
|_ Umrichter erkennt
VA 1) _~Festanschlag
o'
SA Lagesollwert |
2
™~
Lage%vert
N Ot
SchleppfehlerT
A L
ON/OFF1 =
; e
Verfahrauftrag aktivieren "

Bild 3-19 Umrichter erkennt den Festanschlag durch Schieppfehler

Fahren auf Festanschlag einstellen

Voraussetzung

1. Sie haben "Fahren auf Festanschlag" als Verfahrsatz programmiert.
Siehe auch Abschnitt: Verfahrsatze (Seite 65).

2. Wenn Sie die Schaltflache "Verfahrsatze programmieren" wahlen, erscheint die
Schaltflache "Konfiguration Festanschlag".

Einfachpositionierer
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E| ﬁ Crive_1
- » Konfiguration
- » Expertenliste
»ﬁ- Drrive Mavigakar
&= Ein-/Ausgange
- B-® Sollwertkanal
. B Technologie
Pl » Einfachpositionierer
Begrenzung

b )
e Tippen
>

Referenzieren

Verfahrsirze

! =S Sollwertdiry

= » Lageregelung
i -~ % Mechanik

-y LagastwertM ng

-~ % Lageregler

D:>

3.4 Inbetriebnehmen

Wertahrsatze/Konfiguration Verfahrs&tze!DiagnoseI

& Digitale Signale  Analoge Signale

Externer S atzwechsel

erfahrsétze

Werfahrauftrag aktivieren [0 -> 1] plociameren

}.O_
[

Festanschlag emgicht
Dr2528.4: CO/BO: LR Zustandswart -O—

Festarschlag auberhalb Ubenwachungsferster
Dr2528.5: CO/BOD: LR Zustandswort

Momentengrenze emeicht

Ej 11407.7 : CO/BO: Zustandswart Dre -O—

Zwischenhalt (0-Signal)

11

(=]

-~ » Uberwachung DD R
Werfahrauftrag verwerfen [0-Signal] i
o @
verfahrsitze programmieren ]
Masimale Satzanzahl ¢ ! s Konfigueation Festanechlag ]
Ti6] ] Beabeien | )
& Keefigurston Dighalausgabe
i 4
index|Wr.|  Auftrag | Parameter | Modus | Position | | verzogerung | ) T
1 1 [posmoneren |0 [RELATIV (1) [2500 600 100 [100 \WEITER_MIT_HALT (1) ol
2 |2 [RUCK 1 [ABSOLUT (0) [0 600 100 100 | WEITER_FLEGEND (2) u
3 3 |FESTANSCHLAG |0 ABSOLUT (0)  |15000 |50 100 100 \WEITER_EATERN_VVAF N
4 |4 [sEToO 0 ]ABSOLUT @ [o |e00 100 100 |ENDE (0) [
= o -~ B LT AO - lean ) o Enane s =

Vorgehen: Festanschlag lber externes Signal

folgendermalien vor:

Um "Fahren auf Festanschlag" Uber ein externes Signal einzustellen, gehen Sie

1. Wahlen Sie "Festanschlag Uber externes Signal".
2. Verschalten Sie den Sensor, der das Erreichen des Festanschlags meldet, mit diesem

Signal.
3.

Stellen Sie die Toleranz ein.

Nach dem Erkennen des Festanschlags tUberwacht der Umrichter den Lageistwert der
Achse. Wenn sich der Lageistwert um mehr als diesen Weg andert, stoppt der Umrichter
die Achse und meldet die Stérung F07484. Der Umrichter erkennt damit z. B. ein
"Wegbrechen" des Festanschlags.

Konfiguration Festanschlag

i 2%

IFestanschIagerkennung uber externes Signal

Festanschlag ereicht

! r2526 4: CO/BO: LA Zustand:
(5

o

Einfachpositionierer

Funktionshandbuch, 04/2014, FW V4.7, ASE34257659A AA

L

smm_

A\

=

Progr. Endpasition

(==

Positionstoleranz nach
Festanschlagserkennung

100 ]

I I
N

|stposition arn
Festanschlag

Sie haben "Fahren auf Festanschlag" tber ein externes Signal eingestellt.
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Vorgehen: Festanschlag iber maximalen Schieppfehler

=

1. Wahlen Sie "Festanschlag tiber maximalen Schleppfehler":

Um "Fahren auf Festanschlag" Giber maximalen Schleppfehler einzustellen, gehen Sie
folgendermalien vor:

2. Stellen Sie den Schleppabstand ein, Giber den der Umrichter den Festanschlag erkennt.

3. Stellen Sie die Toleranz ein.
Nach dem Erkennen des Festanschlags berwacht der Umrichter den Lageistwert der
Achse. Wenn sich der Lageistwert um mehr als diesen Weg andert, stoppt der Umrichter
die Achse und meldet die Stérung F07484. Der Umrichter erkennt damit z. B. ein
"Wegbrechen" des Festanschlags.
Konfiguration Festanschlag ! .ﬂ!l
|Festanschlagerkennung uber maw. Schleppfehler L
Sollpo;
Schleppabstand zur
l——— Festanschlagserkennung
WLU
o
‘_ —
Positionstaleranz nach
L] Festanzchlagserkennung
100 ) LU
[
Progr. Endpasition Istpozition am 3
Festanzchlag
| Sie haben "Fahren auf Festanschlag" iber maximalen Schleppfehler eingestellt.
Parameter Bedeutung
p2634 Festanschlag Schleppabstand maximal
p2635 Festanschlag Uberwachungsfenster
p2637 Festanschlag erreicht
0 | Festanschlag ist nicht erreicht.
1 | Festanschlag ist erreicht.
p2638 Festanschlag auRerhalb Uberwachungsfenster
p2639 Momentengrenze erreicht
0 | Momentengrenze ist nicht erreicht.
1 | Momentengrenze ist erreicht.
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3.4.8.2 Beispiele
1. Beispiel
Tabelle 3- 22 Verfahrsatze
Ind. | Nr. Auftrag_; Par. | Modus s v a -a Weiterschalten
1 1 POSITIONIEREN 0 RELATIV 10000 | 5000 100 100 WEITER MIT HALT
2 2 POSITIONIEREN 0 ABSOLUT 0 5000 100 100 ENDE

| 1) . *s

“ (2]

\_/ A
S A
—_—
A t
ON/OFF1 ] .
Wahl Verfahrsatz | o
r Y L
Verfahrauftrag aktivieren o
A -~ L
Zwischenhalt >
t
Bild 3-20 Achse Uber Verfahrsatze positionieren

Einfachpositionierer
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2. Beispiel

Tabelle 3- 23 Verfahrsatze

Ind. |Nr. | Aufirag Par. | Modus S v a -a Weiterschalten
POSITIONIEREN RELATIV 10000 | 2000 |100 100 WEITER EXTERN ALARM

2 2 POSITIONIEREN RELATIV 10000 | 5000 |100 100 WEITER EXTERN ALARM
POSITIONIEREN |0 ABSOLUT 0 5000 |100 100 ENDE

Erst beim Wechsel 0 -~ 1 des Signals "Externe Satzwahl" geht der Umrichter in den
nachsten Verfahrsatz.

Verfahrauftrag aktivieren

Bild 3-21

78

o

o

ON/OFF1

Zwis

Externe Satzwahl

Warnung A07463

>
+

VA

v

I s

Wahl Verfahrsatz |

chenhalt

v

v

v

Achse Uber Verfahrsatze positionieren
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3.4.9 Sollwert direkt vorgeben (MDI)

Beschreibung
Bei der Sollwert-Direktvorgabe (MDI, Manual Data Input) gibt eine ibergeordnete Steuerung

dem Umrichter Lagesollwert und Verfahrprofil vor.
Beispiel 1

Die Ubergeordnete Steuerung gibt den Wert fiir den Sollwert entweder als relativen oder als
absoluten Lagesollwert vor:

forte o o bd

| (1] N a > s

< e

vV

/

s A _B

J‘n"'—\r B

A 't
ON/OFF1 1 .
Sollwertiibernahme Flanke ‘ a

Positioniertyp relativ | absolut

v

Sollposition erreicht

v

Bild 3-22 Achse mit direkter Sollwertvorgabe (MDI) positionieren

Beispiel 2

Die Ubergeordnete Steuerung wahlt den Modus "Einrichten":

VA Achse hilt ihre

\ / Position

A\d

__/ |

A
ON/OFF1| | .
Einrichten Anwahl >
Sollwertlibernahme I ‘-l [ >
Richtungsanwahl + 1 [T 1 >
Richtungsanwahl - | | — >

Bild 3-23 Achse mit direkter Sollwertvorgabe (MDI) einrichten

Einfachpositionierer
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Digitale Signale zur Ansteuerung der direkten Sollwertvorgabe festlegen

—>

80

Voraussetzung

Sie haben die Maske "Sollwertdirektvorgabe/MDI" gewahlt.

Vorgehen

Verschalten Sie die Signale zur Ansteuerung der Sollwert-Direktvorgabe mit den passenden
Signalen aus lhrer Maschinensteuerung.

B D)"iVEJF MDI K orfiguration | MDI/Diagnase |
Konfiguration

S Expertsniiste F\ Digitale Signale " Analoge Signale
* Drive MNavigator
&= Ein-/Ausginge ( Anwiahi Positionieren —
B Sollwertkanal v ggﬂ MDI

& Technologie Einrchten Anwah e N
El- % Einfachpositionierer 3 :
> Begrenzung @g g - — .
> Tippen Zwischenhalt (0-Signal)
> Referenzieren g}:lln 'O_
; VeHFahrsdatz:t ” Verfahrauftrag verwerfen (0-Signal) —]
SollwertdirekbvorgabeMDI
- » Lageregelung \. - g_l}: 0 C)
> Mechanik { @ Positioniertyp =
> Lageistwertaufév e 1 _Jjo _O_
; Ijjgeregl:r Richtungsarwahl pogitiv =
erwachung
(6 pmi [ ©—
Richtungsarwahl negativ N
QLr ©—
Flanke Sollwertibemahme —
(a)mp o—fof 1 |
STETIG=1— 1 |: !

Pafaraniaran j—

Arwahl Ubernahmeart O EPOS Tippen
a
(9 | o— o :

@ Gibt MDI frei. Dieses Bit muss = 1 sein, wenn Sie den Umrichter Gber MDI ansteuern.

@ Legt den MDI-Modus fest:
0: Positionieren: Achse lagegeregelt verfahren Uber Zielposition.
1: Einrichten: Achse lagegeregelt verfahren Uber Geschwindigkeitsvorgabe

Die Betriebsart der Achse lasst sich im laufenden Betrieb von "Einrichten" in
"Positionieren" umschalten.

Wenn "Einrichten" aktiv ist, legen die beiden Bits ® und @ die Fahrtrichtung fest.

(® Zwischenstopp:
0: Der Umrichter stoppt die Achse und halt die Achse nach dem Stillstand auf Position.
Der aktuelle Verfahrsatz bleibt weiterhin giltig.
1: Die Achse setzt den unterbrochenen Verfahrsatz fort.

@® Verfahrsatz verwerfen:
0: Der Umrichter stoppt die Achse und halt die Achse nach dem Stillstand auf Position.
Der Umrichter kann den aktuellen Verfahrsatz aber nicht mehr fortsetzen.
1: Achse wartet auf neuen Start-Befehl.

Einfachpositionierer
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(® Positioniermodus:

0: Relativ (siehe auch Bit ).

1: Absolut (Die Achse muss referenziert sein).
® Richtungsanwahl bei "Einrichten" (Bit @ = 1):
@ Bit ® = 1: Positive Richtung.

Bit @ = 1: Negative Richtung.

Wenn beide Bits gleich sind, stoppt die Achse.

Sollwert Gbernehmen:
0 - 1: Achse starten

Ist nur aktiv, wenn Bit @ = 0.
(® 1: Kontinuierlicher Modus:

3.4 Inbetriebnehmen

Diese Signale sind nur wirksam,
wenn in der Schnittstelle fir
analoge Signale der Wert ®
nicht verschaltet ist. Siehe auch
die Tabelle unten.

Der Umrichter ibernimmt Anderungen des Lagesollwerts kontinuierlich. In diesem Modus

ist relatives Positionieren nicht erlaubt (siehe Bit ®).

0: Der Umrichter startet (iber Bit ®).

O Sie haben die digitalen Signale zur Ansteuerung der Sollwert-Direktvorgabe verschaltet.

Analoge Signale zur Ansteuerung der direkten Sollwertvorgabe festlegen

Voraussetzung

Sie haben die Maske "Sollwertdirektvorgabe/MDI" gewahlt.

Vorgehen
|:> 1 Verschalten Sie die Signale zur Ansteuerung der Sollwert-Direktvorgabe mit den passenden
2 Signalen aus lhrer Maschinensteuerung:
MDI/Kenfiguration | MDI/Disgnose |
" Digitale Signale ﬁ'\ Analoge Signale
Geschwindigkeitsoveride | ) 100 Positionieren
Q=™ "/ MDI
; Festsollwerte
Positionssollwert 0 J-U konfigurieren T
9 !l p26390 : CO: EPOS Pasition Festsollwert =
Geschwindigkeitssollwert £00 1000 LU /min =
g-l p2691 : CO: EPOS Geschwindigkeit F i
Beschleunigungsovemide 100,000 f =
o -l p2632 : C0: EPOS Beschleunigungso
Verzogerungsoveride 100.000 ':. -
9 -l p2693 : CO: EPOS Verzogerungsovernd
Mode-Anpassung 0% H
(6 ) |[Z .

(@ Override Geschwindigkeit, bezogen auf @
(® Lagesollwert
® Geschwindigkeitssollwert fur das Verfahrprofil.

Einfachpositionierer
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=

@ Override Beschleunigung und Verzégerung, bezogen auf die Werte der Verfahrprofil-
® Begrenzung. Siehe auch Abschnitt: Verfahrprofil begrenzen (Seite 42).

® Die "Mode-Anpassung"” ist mit einem Signal verschaltet:

xx0x hex Absolut positionieren.
xx1x hex Relativ positionieren.
XX2x hex Rundachse in positiver Richtung positionieren.
xx3x hex Rundachse in negativer Richtung positionieren.

Die "Mode-Anpassung" ist nicht verschaltet (=0):
Die Signale ®, ® und @ der oberen Tabelle sind wirksam.

Sie haben die analogen Signale zur Ansteuerung der Sollwert-Direktvorgabe verschaltet.

Festsollwerte einstellen

=

82

In einigen Anwendungen Anwendung genugt es, wenn der Umrichter die Achse bei jedem
Auftrag in der gleichen Weise absolut oder relativ zum Lagesollwert verfahrt. Dieses
Verhalten lasst sich durch Festsollwerte realisieren.

Vorgehen

Um die Festsollwerte einzustellen, gehen Sie folgendermalien vor:

1. Wahlen Sie die Schaltflache zur Konfiguration des Festsollwertes:

MDI/Konfiguation | MDI/Diagnose |
" Digitale Signale ' Analoge Signale

Geschwindigkeitsoveride 100 E
_-l‘l 00%

Positionssollwert 0 fu
‘lp2890: C0: EPOS Position Festsolk

Geschwindighkeitssollwert 600 l‘lcm LU/min

Il 2691 : CO: EPOS Geschwindigkeit F

Beschleunigungsoverride 100.000 f
I 2692 : CO: EFDS Beschleunin

Verzigerungsovertide Positionieren MDI,/Festsollwerte konfigurieren - 21x|
m
!Mnc:eﬂnpasm Positonssol o w ——————{72642 LT, EFDS Solwerdiektvorga D)
Geschwindigkeitssolwert [0 1000LU/min —————{2643, (I EFOS Sollwertdirektvorgag
Beschleunigungsovenide 100.000 k4 -—1 p2E44, Cl: EPOS Sollwertdirektvorgag
Verziigenungsoveride [tooo00 % ———————{72645, LI, EFOS Solwerdiektvorga D

2. Stellen Sie die Werte passend zu Ihrer Anwendung ein:

Positiansscllwert IU— LU e QI
Geschwindigkeitssollwert IBUU 1000 LU #min —_— QI
Beschleunigungzoverride IW & _| . QI
Werzogerungzoveride IW & _| - QI

Sie haben die Festsollwerte eingestellt.

Einfachpositionierer
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Parameter Bedeutung
p2640 Zwischenhalt (0-Signal)
p2641 Verfahrauftrag verwerfen (0-Signal)
p2642 Sollwertdirektvorgabe/MDI Positionssollwert
p2643 Sollwertdirektvorgabe/MDI Geschwindigkeitssollwert
p2644 Sollwertdirektvorgabe/MDI Beschleunigungsoverride
p2645 Sollwertdirektvorgabe/MDI Verzégerungsoverride
p2646 Geschwindigkeitsoverride
p2647 Sollwertdirektvorgabe/MDI Anwahl
p2648 Sollwertdirektvorgabe/MDI Positioniertyp
0 | Absolute Positionierung ist angewahlt
1 | Relative Positionierung ist angewahlt
p2649 Sollwertdirektvorgabe/MDI Ubernahmeart Anwahl
0 | Die Ubernahme der Werte findet bei p2650 = 0 - 1 statt
1 | Stetige Ubernahme der Werte
p2650 Sollwertdirektvorgabe/MDI Sollwertiibernahme Flanke
p2650 = 0 - 1 und p2649 = 0-Signal
p2651 Sollwertdirektvorgabe/MDI Richtungsanwahl positiv
p2652 Sollwertdirektvorgabe/MDI Richtungsanwahl negativ
p2653 Sollwertdirektvorgabe/MDI Einrichten Anwahl
Signal = 1: Einrichten ist angewahlt.
p2654 Sollwertdirektvorgabe/MDI Mode-Anpassung
p2690 Position Festsollwert
Festsollwert verschalten: p2642 = 2690
p2691 Geschwindigkeit Festsollwert
Festsollwert verschalten: p2643 = 2691
p2692 Beschleunigungsoverride Festsollwert
Festsollwert verschalten: p2644 = 2692
p2693 Verzégerungsoverride Festsollwert

Festsollwert verschalten: p2645 = 2693

Funktionshandbuch, 04/2014, FW V4.7, ASE34257659A AA

83



Einfachpositionierer

3.4 Inbetriebnehmen

84

Einfachpositionierer
Funktionshandbuch, 04/2014, FW V4.7, ASE34257659A AA



Anhang

A.1 Handblicher und technischer Support
A1A1 Handbucher fir Ihren Umrichter
Tabelle A-1 Handbicher fir lhren Umrichter
Informa- | Handbuch Inhalt Verfiigbare Download oder
tionstiefe Sprachen Bestellnummer
++ Getting Started Guide Umrichter installieren und in | englisch, Download Handbticher
Betrieb nehmen. deutsch, (http://support.automation.
4+ Betriebsanleitung Umrichter installieren und in | it@lienisch, siemens.com/WW/view/de/
fur den Umrichter SINAMICS Betrieb nehmen. franzGsisch, | 22339653/133300)
G120 mit den Control Units Beschreibung der spanisch, SINAMICS
CU250S-2 Unmrichterfunktionen. chinesisch | Manual Collection
+t+ Funktionshandbuch (dieses Handbuch) englisch, Dokumentation auf DVD,
Einfachpositionierer deutsch, Bestellnummer
++ Funktionshandbuch Safety PROFIsafe konfigurieren. chinesisch 6S1.3097-4CA00-0YGO
Integrated Fehlersichere Funktionen
fur die Umrichter SINAMICS des Umrichters installieren,
G110M, G120, G120C, G120D in Betrieb nehmen und
und SIMATIC ET 200pro FC-2 betreiben.
+++ Funktionshandbuch Feldbusse Feldbusse konfigurieren.
fur die Umrichter SINAMICS
G120, G120C und G120D
+++ Listenhandbuch Komplette Liste aller
Parameter, Warnungen und
Stdrungen.
Grafische Funktionsplane.
+ Getting Started Guide Power Module installieren englisch
fiir die folgenden SINAMICS G120
Power Module:
e PM240, PM250 und PM260
e PM240-2
+ Installationsanleitung Komponenten installieren
far Drosseln, Filter und
Bremswidersténde
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Informa- | Handbuch Inhalt Verfiigbare Download oder
tionstiefe Sprachen Bestellnummer
+++ Montagehandbuch Power Module, Drosseln englisch,
fur die folgenden SINAMICS G120 | und Filter installieren. deutsch
Power Module: Power Module warten.
e PM240
e PM240-2
e PM250
e PM260
+++ Betriebsanleitung Operator Panels bedienen,
fiir die folgenden Operator Panels: | Tirmontagesatz fiir IOP
e BOP-2 montieren.
e |OP
A1.2 Projektierungsunterstitzung

Tabelle A-2 Unterstiitzung zur Projektierung und Auswahl des Umrichters

Handbuch oder Tool Inhalt Verfiigbare Download oder Bestellnummer
Sprachen
Katalog D 31 Bestelldaten und technische englisch, Alles zum SINAMICS G120
Informationen fiir die deutsch, (www.siemens.de/sinamics-g120)
Standardumrichter SINAMICS G | italienisch,
franzdsisch,
spanisch
Online-Katalog (Industry | Bestelldaten und technische englisch,
Mall) Informationen fiir alle SIEMENS- | deutsch
Produkte
SIZER Das Ubergreifende englisch, Den SIZER erhalten Sie auf einer DVD
Projektierungstool fiir die deutsch, (Bestellnummer: 6SL3070-0AA00-0AGO)
Antriebe der Geratefamilien italienisch, und im Internet:
SINAMICS, MICROMASTER franzdsisch Download SIZER
und DYNAVERT T, Motorstarter (http://support.automation.siemens.com/W
sowie die Steuerungen Wiview/de/10804987/130000)
SINUMERIK, SIMOTION und
SIMATIC-Technology
Siehe auch

Projektierungshandbuch (http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/37728795)
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A1.3 Produkt Support

Weitere Informationen zum Produkt und darlber hinaus finden Sie im Internet unter: Product
support (http://www.siemens.com/automation/service&support).

Zusatzlich zu unserem Dokumentations-Angebot bieten wir Ihnen unter dieser Adresse
unser komplettes Wissen online an. Im Einzelnen finden Sie:

e Aktuelle Produkt-Informationen (Aktuell), FAQ (haufig gestellte Fragen), Downloads.

® Der Newsletter versorgt Sie standig mit den aktuellsten Informationen zu lhren
Produkten.

® Der Knowledge Manager (Intelligente Suche) findet die richtigen Dokumente fiir Sie.
® Im Forum tauschen Anwender und Spezialisten weltweit Ihre Erfahrungen aus.

® Finden Sie lhren Ansprechpartner fir Automation & Drives vor Ort Gber unsere
Ansprechpartner-Datenbank, unter dem Begriff "Kontakt & Partner".

® [nformationen Uber Vor-Ort Service, Reparaturen, Ersatzteile und vieles mehr steht fiir
Sie unter dem Begriff "Services" bereit.
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