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Rechtliche Hinweise
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/N\WARNUNG
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/\VORSICHT
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nicht beachtet wird.
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Qualifiziertes Personal
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auf Grund seiner Ausbildung und Erfahrung beféhigt, im Umgang mit diesen Produkten/Systemen Risiken zu
erkennen und mdgliche Gefahrdungen zu vermeiden.

BestimmungsgemaRer Gebrauch von Siemens-Produkten

Marken
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Inbetriebnahme, Bedienung und Instandhaltung voraus. Die zuldssigen Umgebungsbedingungen miissen
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Inhalt

Das vorliegende Dokument ist Bestandteil des Dokumentationspaketes System- und
Funktionsbeschreibungen.

Gultigkeitsbereich

Dieses Handbuch ist gultig fir SIMOTION SCOUT Produktstufe V4.3:

SIMOTION SCOUT V4.3 (Engineering System der Produktfamilie SIMOTION),
SIMOTION Kernel V4.3, V4.2, V4.1, V4.0

SIMOTION Technologiepakte CAM, CAM_ext und TControl in der zum jeweiligen Kernel
passenden Version.

Informationsblécke des Handbuches

Nachstehende Informationsblécke beschreiben den Zweck und den Nutzen des
Handbuches.

Teil | Achse

Ubersicht
Dieses Kapitel gibt dem Anwender einen Uberblick (iber das Technologieobjekt Achse.
Grundlagen Achse

In diesem Kapitel werden die grundlegenden Einstellméglichkeiten und Funktionen des
Technologieobjektes Achse erlautert.

Projektieren Achse

In diesem Kapitel wird das Vorgehen bei der Projektierung anhand verschiedener
Aufgabenstellungen erlautert.

Teil Il Hydraulikfunktionalitat

Ubersicht

Dieses Kapitel gibt dem Anwender einen Uberblick (iber die Hydraulikfunktionalitat des
Technologieobjektes Achse.

Grundlagen Hydraulikfunktionalitat

In diesem Kapitel werden die grundlegenden Einstellmdglichkeiten und Funktionen zur
Hydraulikfunktionalitdt des Technologieobjektes Achse erlautert.

Teil lll Programmieren / Referenz

In diesem Kapitel werden Befehle und Funktionen detaillierter erlautert.
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Teil IV Externer Geber

Beschreibung

Dieses Kapitel gibt dem Anwender einen Uberblick (iber das Technologieobjekt Externer
Geber.

Grundlagen Externer Geber

In diesem Kapitel werden die grundlegenden Einstellmdglichkeiten und Funktionen des
Technologieobjektes Externer Geber erlautert.

Projektieren Externer Geber (Nur Onlinehilfe)

In diesem Kapitel wird das Vorgehen bei der Projektierung anhand verschiedener
Aufgabenstellungen erlautert.

Programmieren / Referenz Externer Geber

In diesem Kapitel werden Befehle und Funktionen detaillierter erlautert.

Index

Stichwortverzeichnis zum Finden der Informationen

Einen Uberblick zur SIMOTION Dokumentation erhalten Sie in einem separaten
Literaturverzeichnis.

Diese Dokumentation ist als elektronische Dokumentation im Lieferumfang von
SIMOTION SCOUT enthalten und besteht aus 10 Dokumentationspaketen.

Zur SIMOTION Produktstufe V4.3 stehen folgende Dokumentationspakete zur Verfigung:

SIMOTION Engineering System Handhabung
SIMOTION System- und Funktionsbeschreibungen
SIMOTION Service und Diagnose

SIMOTION IT

SIMOTION Programmieren

SIMOTION Programmieren - Referenzen
SIMOTION C

SIMOTION P

SIMOTION D

SIMOTION Erganzende Dokumentation
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Weiterflihrende Informationen

Unter folgendem Link finden Sie Informationen zu den Themen:

e Dokumentation bestellen / Druckschrifteniibersicht

e \Weiterfuhrende Links fir den Download von Dokumenten

® Dokumentation online nutzen (Handbuicher/Informationen finden und durchsuchen)
http://www.siemens.com/motioncontrol/docu

Bei Fragen zur technischen Dokumentation (z. B. Anregungen, Korrekturen) senden Sie bitte
eine E-Mail an folgende Adresse:
docu.motioncontrol@siemens.com

My Documentation Manager

Training

FAQs

Unter folgendem Link finden Sie Informationen, wie Sie Dokumentation auf Basis der
Siemens Inhalte individuell zusammenstellen und fiir die eigene Maschinendokumentation
anpassen:

http://www.siemens.com/mdm

Unter folgendem Link finden Sie Informationen zu SITRAIN - dem Training von Siemens fur
Produkte, Systeme und Lésungen der Automatisierungstechnik:

http://www.siemens.com/sitrain

Frequently Asked Questions finden Sie in den SIMOTION Utilities & Applications, die im
Lieferumfang von SIMOTION SCOUT enthalten sind, und in den Service&Support-Seiten
unter Produkt Support:

http://support.automation.siemens.com

Technical Support

Landesspezifische Telefonnummern flr technische Beratung finden Sie im Internet unter
Kontakt:

http://www.siemens.com/automation/service&support
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Teil | Achse - Ubersicht 1

1.1 Allgemeines zu Achsen

Das instanzierbare Technologieobjekt (TO) Achse wird mit einem Technologiepaket auf das
SIMOTION Gerét geladen und stellt die Funktion zur Ansteuerung und Beobachtung eines
Aktors (Antrieb, Motor, Ventil, ...) bereit. Ab V3.2 ist das Technologieobjekt (TO) Achse in
den Technologiepaketen Cam, Path und Cam_ext enthalten.

Die Funktionalitat wird Uber Konfiguration und Parametrierung / Programmierung eingestellt.

Das TO Achse ist auf eine Achse mit elektrischem Antrieb (Achse) und auf eine Achse mit
hydraulischem Stellglied / Ventil (Hydraulikfunktionalitét) anwendbar.

Es kdnnen beliebig viele Achsen, in Abhangigkeit von der Rechenleistung der CPU erzeugt
werden.

Bei der Programmierung im SIMOTION SCOUT (z. B. mit MCC) kdnnen Sie Uber
Systemfunktionen bzw. Uber Systemvariablen auf ein TO Achse zugreifen. Um z. B. eine
Achse mit einer vorgegebenen Geschwindigkeit auf eine bestimmte Position zu verfahren,
geben Sie Geschwindigkeit und Position Uber Systemfunktionen vor. Alle weiteren
Funktionen (z. B. Uberwachung von Grenzwerten) werden (iber die Konfigurationsdaten und
Systemvariablen des TO Achse festgelegt.

Bei der Konfiguration wird zwischen folgenden Achstechnologien unterschieden:
® Drehzahlachse
Die Bewegungsfihrung erfolgt Gber Drehzahlvorgabe ohne Lageregelung.

Mit der Auswahl dieser Achstechnologie wird die Mindestfunktionalitat einer Achse zur
Verfligung gestellt.

In Referenzlisten und bei der Programmierung wird die Drehzahlachse mit dem Datentyp
driveAxis bezeichnet.

® Positionierachse
Die Bewegungsfiihrung erfolgt lagegeregelt.

In Referenzlisten und bei der Programmierung wird die Positionierachse mit dem
Datentyp posAxis bezeichnet.
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Teil | Achse - Ubersicht

1.1 Allgemeines zu Achsen

® Gleichlaufachse

Mit der Gleichlaufachse wird ein Verband aus Folgeachse und Gleichlaufobjekt angelegt.
Uber das Gleichlaufobjekt werden Funktionen wie Leitwertkopplung, Auf- und
Absynchronisation des Gleichlaufes, sowie Getriebe- und Kurvenscheibengleichlauf zur
Verfligung gestellt. Das Gleichlaufobjekt kann mit verschiedenen Leitwerten verschalten
werden.

Fir die Anwendung der Gleichlaufachse siehe Handbuch 7echnologieobjekte Gleichlauf,
Kurvenscheibe.

In Referenzlisten und bei der Programmierung wird die Folgeachse mit dem Datentyp
followingAxis, das Gleichlaufobjekt mit followingObjectType bezeichnet.

e Bahnachse
Der Achstyp Bahnachse kann mit einem Bahnobjekt verschaltet werden.

Uber das Bahnobjekt kann fiir mindestens zwei Bahnachsen und maximal drei
Bahnachsen eine lineare, zirkulare, polynomiale Bahn im 2D/3D-Koordinatensystem
berechnet und abgefahren werden. Parallel dazu kann eine Synchronachse mitgefuhrt
werden.

Die Anwendung der Bahnachse mit dem Bahnobjekt ist im Handbuch 7echnologieobjekt
Bahninterpolation beschrieben.

In Referenzlisten und bei der Programmierung wird die Bahnachse mit dem Datentyp
_pathAxis und das Bahnobjekt mit dem Datentyp _pathObjectType bezeichnet.

Alle Achstypen kénnen auch als Virtuelle Achsen konfiguriert werden, d. h. sie steuern
keinen realen Antrieb an, sondern werden nur als Hilfsachsen zu Berechnungen verwendet,
z. B. als virtuelle Leitachse flir mehrere Folgeachsen (Kénigswelle).

Handhabung der Achse in SIMOTION

¢ Uber Konfigurationsdaten an der Achse kénnen notwendige Einstellungen vorgenommen
werden.

e Uber Systemvariablen an der Achse werden Zustande angezeigt, sind Standardwerte
und Einstellungen lesbar und vorgebbar.

e Uber Bewegungsbefehle an der Achse, werden die Bewegungsablédufe der Achse
vorgegeben. Uber das Anwenderprogramm kann zu jedem Zeitpunkt der
Bewegungsstatus abgefragt und gezielt Einfluss auf die Bewegung genommen werden.
Bewegungen kdnnen abgebrochen, abgeldst, angehangt oder iberlagert werden.

e Uber Alarme an der Achse werden Fehler und Technologische Alarme an der Achse
angezeigt.

Erweiterte Funktionen

Erweiterte Funktionen an der Achse sind Bahninterpolation, Gleichlauf, Messtaster und
Nocken. Weitere Informationen siehe TO Handbuch Bahninterpolation,
TO Handbuch Gleichlauf und TO Handbuch Nocken und Messtaster.
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Teil I Achse - Ubersicht

1.1 Allgemeines zu Achsen

Funktions-Schnittstelle zum Antrieb
Die funktionale Schnittstelle zum Antrieb ist die Drehzahl-Sollwert-Schnittstelle.

Die funktionale Schnittstelle zu einem Hydraulikventil ist der analoge Durchfluss- Sollwert
und, wenn vorhanden, der analoge Kraft- / Druckbegrenzungswert.

Es kdnnen analoge oder digitale Antriebe sowie Schrittantriebe angeschaltet werden.

Die Sollwertvorgabe bei digitalen Antrieben wie auch die Rickmeldungen der
Geberinformationen erfolgt tiber standardisierte Protokolle.

Hinweis

Eine SIMOTION Achse kann nur die Funktionen ausfiihren, die der angeschlossene Antrieb
auch unterstutzt. Informationen dazu finden Sie in den entsprechenden
Produktbeschreibungen der Antriebe.

Automatische Konfiguration ab V4.2 (Einstellung Symbolische Zuordnung verwenden)

Bei der Projektierung ist fir Achse und Geber nur die gewlinschte Technologie und
Funktionalitat einzustellen und welchen Antrieb die Achse nutzt. Die erforderlichen
PROFIdrive Telegramme fur die Kommunikation werden bei der Onlineverbindung vom
System ermittelt und eingestellt.

Durch automatische Adaption werden relevante Antriebsdaten in die TO-Konfiguration
Ubernommen und missen nicht manuell eingestellt werden.

Diese Funktionalitat steht ab SIMOTION V4.2 mit SINAMICS V2.6.2 zur Verfligung.

Programmierbefehle/Funktionen fiir das TO Achse

Fur die Programmierung von Achsen stehen Ihnen die Programmiersprachen MCC und ST
zur Verfligung.

Achsfunktionen kénnen auch iber PLCopen Bausteine der SIMOTION Function Library (bis
V3.2) bzw. SCOUT Befehlsbibliothek (ab V4.0) angesprochen werden. Dies ist zusatzlich
auch in den Programmiersprachen KOP und FUP mdglich.

Siehe Programmierhandblicher SIMOTION MCC Moftion Control Chart, SIMOTION ST
Structured Textund PLCopen.
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1.1 Allgemeines zu Achsen
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Grundlagen Achse

2.1 Achstechnologien

2.1.1 Ubersicht Achstechnologien

Das Technologieobjekt Achse kann als Drehzahlachse, Positionierachse, Gleichlaufachse
oder Bahnachse projektiert werden. Die verschiedenen Achstechnologien unterscheiden
sich nach den an der Achse bereitgestellten Funktionen.

ﬁ Marne: I"B‘Chse—1|

Allgemeinesz I Objektadresse I

‘welche Technologie zoll venwendet werden?

Autar: I

Dreh;ahllegelung ‘erzion: l—
Pozitionieren

[ Gleichlauf

[]Bahninterpolation

Worhandene Achsen

Achse_ 1 [Positionierachze]

Kommentar:
#bbrechen | Hife |
Bild 2-1 Achstechnologie-Einstellung im SIMOTION SCOUT
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Grundlagen Achse

2.1 Achstechnologien

Mégliche Achsfunktionen in Abhangigkeit vom Achstyp

20

Tabelle 2- 1 Achsfunktionen - Ubersicht

Funktion Drehzahl- Positionier- Gleichlauf- Bahn-
achse achse achse achse
Drehzahlvorgabe oder X X X X
Geschwindigkeitsvorgabe
Fahren mit Momentenbegrenzung X X X X
Verfahren nach X X X X
Bewegungsvektoren
Positionieren X X X
Fahren auf Festanschlag X X X
Referenzieren X X X
Erweiterte Funktionen
Messtaster X X X
Nocken X X X
Nockenspur X X X
Getriebegleichlauf X X
Kurvengleichlauf X X
Bahninterpolation X
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Grundlagen Achse

Betriebsarten

2.1 Achstechnologien

® Sollwertbetrieb

Der Sollwertbetrieb ist der "normale" Betrieb der Achse, in dem Bewegungsbefehle
akzeptiert und ausgefihrt werden.

Nachfihrbetrieb

Im Nachfihrbetrieb wird der Sollwert dem Istwert nachgefiihrt. Lageistwert und
Drehzahlistwert werden aktualisiert. Dadurch kann auch verfolgt werden, wenn die Achse
durch Fremdeinwirkung bewegt wird.

Bewegungsbefehle werden nicht akzeptiert/ausgefuhrt.
Simulationsbetrieb

Im Simulationsbetrieb sind die Achse und der Lageregler aktiv. Der Simulationsbetrieb
dient dazu, die programmierten Ablaufe in der Steuerung und das Zusammenspiel
verschiedener Achsen z. B anhand von Traceaufzeichnungen zu testen, ohne die Achse
dabei zu bewegen.

Der Simulationsbetrieb ist nur flir reale Achsen sinnvoll.
Es sind zwei Arten des Simulationsbetriebs mdglich:
— Programmsimulationsbetrieb

Die Sollwerte werden entsprechend der Programmierung berechnet, aber nicht an den
Lageregler gegeben. Die Sollwerte des Lagereglers bleiben auf dem Wert vor dem
Umschalten in Simulation.

Siehe auch Programmsimulation aktivieren / deaktivieren (Seite 329).
— Achssimulationsbetrieb

Im Unterschied zur Programmsimulation ist es mdglich, eine Reale Achse in den
Status Achssimulation zu schalten, auch wenn der Antrieb nicht angeschlossen ist.
Der Lageregler bleibt aktiv und der Antrieb wird nachgebildet.

Siehe auch Einstellung als Reale Achse ohne Antrieb (Achssimulation) (Seite 55).

Die Betriebsarten werden Uber Befehle eingestellt.
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Grundlagen Achse

2.1 Achstechnologien

Drehzahlachse

Der Achstyp Drehzahlachse wird verwendet, wenn die Position der Achse ohne Bedeutung
ist. Es wird ausschlieRlich die Drehzahl bzw. Geschwindigkeit einer Achse vorgegeben,
geregelt und Uberwacht.

Eine Uberwachung der Drehzahl erfolgt, wenn ein Geber an der Achse projektiert ist,
ansonsten wird diese nicht Gberwacht.

Es erfolgt keine Uberwachung oder Regelung der Position.
Die Drehzahl wird in einer Geschwindigkeitseinheit, z. B. 1/min angegeben.
Betriebsarten
® Drehzahlgeregelt/Drehzahlvorgabe (Sollwertbetrieb)
e Simulation
® Nachfihrbetrieb
Funktionen
® Drehzahlvorgabe oder Geschwindigkeitsvorgabe Uiber
— programmierbare Wertvorgabe
— freies Geschwindigkeitsprofil (zeitbezogen)
e Fahren mit Momentenbegrenzung

e Kraft- / Druckregelung, Kraft- / Druckbegrenzung (nur bei hydraulischen Funktionen)
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Grundlagen Achse
2.1 Achstechnologien

Positionierachse

Der Achstyp Positionierachse wird verwendet um die Position der Achse vorzugeben, zu
regeln und zu Uberwachen.

Die Achse wird auf eine programmierte Zielposition gefahren, die relativ oder absolut
angegeben werden kann. Bei Moduloachsen kann die Bewegungsrichtung/Drehrichtung
angegeben werden.

Bei lagegeregelten Positionierachsen kann die Lageregelung entweder in der CPU oder im
Antrieb erfolgen, falls dieser das Regelungsverfahren Dynamic Servo Control (DSC)
unterstutzt.

Die Positionierachse besitzt keinen Geschwindigkeitsregler in SIMOTION. Bei der
elektrischen Achse ist der Drehzahlregler im Antrieb.

Die Positionierachse als Leitachse mit einer Gleichlaufachse bzw. als Achse ist fir die
bahnsynchrone Bewegung mit einem Bahnobjekt verschaltbar.

Betriebsarten
Wie Drehzahlachse, plus zusatzlich
® | ageregelung
Funktionen
® Drehzahlvorgabe oder Geschwindigkeitsvorgabe iber
— programmierbare Wertvorgabe
— freies Geschwindigkeitsprofil (zeitbezogen oder positionsbezogen)
e Fahren mit Momentenbegrenzung
® Positionsvorgabe Uber
— programmierbare Wertvorgabe
— freies Geschwindigkeitsprofil (zeitbezogen)
® Fahren auf Festanschlag
® Referenzieren
e Kraft- / Druckregelung, Kraft- / Druckbegrenzung
e Synchronisation von Geberwerten

e Positionierachse mit bahnsynchroner Bewegung (siehe Bahninterpolation)
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Grundlagen Achse

2.1 Achstechnologien

Gleichlaufachse

24

Der Achstyp Gleichlaufachse wird verwendet um den Sollwert der Achse nach einem
Ubertragungsgesetz aus einem Leitwert zu bestimmen.

Gleichlaufobjekt und Folgeachse sind getrennte Objekte, bilden aber gemeinsam eine
Gleichlaufachse.

Die Technologieobjekte "Achse" und "Gleichlauf* beeinflussen sich gegenseitig hinsichtlich
ihrer jeweiligen Betriebszustande und der Wirksamkeit von Befehlen.

So haben Fehler am Technologieobjekt "Achse" unmittelbare Rickwirkungen auf die
Gleichlauffunktionalitat. Wenn eine Stoppreaktion der Achse ausgel6st wird, so wird auch die
Gleichlaufbewegung gestoppt.

Betriebsarten
Wie Positionierachse
Funktionen

Zu den Positionierachse-Funktionen stehen zuséatzlich Uber das Gleichlaufobjekt zur
Verfiigung:

® Getriebegleichlauf

e Kurvenscheibengleichlauf

® Geschwindigkeitsgleichlauf

® dynamisches Auf-/Absynchronisieren

Weitere Funktionen zum Technologieobjekt Gleichlaufachse finden Sie im Handbuch
SIMOTION Technologieobjekte Gleichlauf, Kurvenscheibe.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Bahnachse

Siehe auch

2.1 Achstechnologien

Der Achstyp Bahnachse wird verwendet um zusammen mit mindestens einer weiteren
Bahnachse am Bahnobjekt eine Bahn abfahren zu kénnen.

Uber das Bahnobjekt kann fiir mindestens zwei und maximal drei Bahnachsen eine Bahn
generiert werden.

Die am Bahnobijekt fiir die Achse generierten Sollwerte werden an der Achse auf die
maximalen dynamischen Werte der Achse begrenzt.

Die Technologieobjekte "Bahnachse" und "Bahnobjekt" beeinflussen sich gegenseitig
hinsichtlich ihrer jeweiligen Betriebszustédnde und der Wirksamkeit von Befehlen.

So haben Fehler am Technologieobjekt "Bahnachse" unmittelbar Rickwirkungen auf die
Bewegungsgenerierung am Bahnobjekt. Wenn eine Stoppreaktion an der Achse ausgeldst
wird, so wird auch die Bahnbewegung gestoppt.

Betriebsarten

Wie Positionierachse

Funktionen

Zu den Positionierachse-Funktionen stehen zuséatzlich Gber das Bahnobjekt zur Verfiigung:
® Bahninterpolation linear

® Bahninterpolation zirkular

® Bahninterpolation polynomial

Die Bahnachse enthélt die Funktionalitét der Gleichlaufachse.

Weitere Funktionen zum Technologieobjekt Bahninterpolation finden Sie im Handbuch
SIMOTION Technologieobjekt Bahninterpolation.

Setzen und Wegnehmen der Achsfreigaben (Seite 296)

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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2.1 Achstechnologien

21.2 Zusammenhang Achse — Antrieb

Das Technologieobjekt Achse stellt fiir den Anwender technologische Funktionalitéat und die
Schnittstelle zum Antrieb/Aktor bereit. Es fihrt Steuer- und Bewegungsbefehle aus und zeigt
Zustande und Istwerte an.

Das Technologieobjekt Achse kommuniziert mit einem Aktor (Antrieb bzw. Hydraulikventil)
Uber ein Feldbussystem (PROFIBUS bzw. PROFINET mittels PROFIdrive Protokoll) oder
Uber eine direkte Sollwert-Schnittstelle (analog £10 V bzw. Puls/Richtung).

SIMOTION

Anwender- Antrieb

Schnittstelle @~ TO-AcChse | gy o o\ ViCS

Bild 2-2 Zusammenhang Achse-Antrieb

Funktions-Schnittstelle zum Antrieb

Siehe auch

26

Es stehen verschiedene Funktions-Schnittstellen zum Antrieb zur Verfigung.

An der direkten Sollwertschnittstelle sind analoge Antriebe, Hydraulikventile oder
Schrittantriebe betreibbar. Siehe auch Einstellung als Reale Achse mit analoger
Antriebskopplung (Seite 38), Anbindung analoger Antriebe an SIMOTION (Seite 240).

Sollwertvorgaben und Riickmeldungen (inkl. Geberinformationen) fir an einem Feldbus
angeschlossenen Antrieb erfolgen Ulber standardisierte Protokolle (Standardtelegramme
nach PROFIdrive Profil). Siehe auch Einstellung als Reale Achse mit digitaler
Antriebskopplung (Seite 39).

Achse mit Schrittmotorankopplung (Seite 242)
Ubersicht Achseinstellungen / Antriebszuordnung (Seite 263)
Geberanschaltung Gber PROFIdrive Telegramm (Seite 63)

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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2.2

2.2.1

2.2 Achstypen

Achstypen

Ubersicht Achstypen

Es gibt unterschiedliche Achstypen, die sich in ihrer Achsmechanik unterscheiden. Durch
den Achstyp werden auch die Einheiten bestimmt, in denen AchsgréRen wie Position,
Geschwindigkeit usw. gerechnet werden.

e |inearachsen

Linearachsen sind Achsen, deren Achskoordinate in einer Langeneinheit angegeben
wird. Innerhalb des Verfahrbereiches ist der Positionsverlauf stetig. Bewegungsangaben
erfolgen in Langeneinheiten, z. B. in mm.

® Rundachsen

Rundachsen sind Achsen, deren Achskoordinate in einer rotatorischen Einheit
angegeben wird. Innerhalb des Verfahrbereiches ist der Positionsverlauf stetig.
Bewegungsangaben erfolgen in rotatorischen Einheiten, z. B. in Grad oder rad.

e Linearachse oder Rundachse als Moduloachse einstellen

Moduloachsen sind Achsen mit nicht begrenztem Verfahrbereich, deren Lagewert oder
Position auf einen sich jeweils wiederholenden Modulo-Verfahrbereich abgebildet wird.
Der Modulo-Bereich ist durch den Startwert und die Modulo-Lange definiert.

Bei Uberlauf des Lagewertes bzw. der Achsposition wird auf den Startwert zuriickgesetzt,
bei Unterlauf des Lagewertes unter die Modulostartposition wird auf Modulo-Startwert
plus Modulo-Lange zurlickgesetzt.

Linearachsen wie auch Rundachsen sind als Modulo-Achsen (Modulo-Linearachse,
Modulo-Rundachse) einstellbar.

Achstyp-Einstellung

Siehe auch

Folgende Einstellungen zum Achstyp sind méglich:
® linear

e rotatorisch

und

e elektrisch

® hydraulisch

e virtuell

Die Einstellung elektrisch, hydraulisch, virtuell wirkt sich auf die nachfolgenden Mendiinhalte
aus.

Istwerterfassung / Istwertsystem (Seite 124)

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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22.2 Einstellung des Achstyps elektrisch

Achskonfiguration - Achse_1 - Achstyp

Achstyp

Antriebzzuordnung
Zuzammenfassung

is

Auf dieser Seite kinnen Sie den Achstup auswahlen.
L E Durch Andern dieses Eintrags konnen bereits eingestelte Daten
£} verloren gehen, da sich die Struktur der Konfigdaten andert.

Achstyp:
& elekiiizch
© hydraulisch
7 virtuel
Modus: Standard

Einheiten kanfigurieren |

< Zurick I Wieiter » I Abbrechenl Hiffe

Bild 2-3

Einstellung des Achstyps flr eine elektrische Drehzahlachse im SIMOTION SCOUT

Hinweis

Bei der elektrischen Drehzahlachse gibt es keine Kraft-/Druckregelung. Der Modus ist hier
mit Standard vorbelegt und nicht &nderbar.

28
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2.2 Achstypen
Achskonfiguration - Achse_1 - Achstyp
Achstyp Auf diezer Seite konnen Sie den Achstyp auswahlen.
B 1Y Durch fndern dieses Eintrags kidhnen bereits eingestelte Daten
Rt . £ verloren gehen, da sich die Struktur der Konfigdaten andert.
Geberzuordnung
Geberkonfiguration
Zusammenfassung
Achstyp:  lingar
7 ratatorisch
& elekiizch
" hydraulisch
£ wirtuel
Modus: I Standard j
Einheiten konfigurieren |
[ F
<zuiick [ weiters | Abbrechen | Hire |
Bild 2-4 Einstellung des Achstyps fir eine elektrische Positionier- oder Gleichlaufachse im

SIMOTION SCOUT

Tabelle 2- 2 Auswahlmoglichkeiten bei Achstyp

Achstyp Beschreibung
linear Einstellung als Linearachse
rotatorisch Einstellung als Rundachse

Tabelle 2- 3 Auswahlmdglichkeiten bei Modus

Modus Beschreibung

Standard Lageregelung

Standard + Druck Lageregelung und Druckregelung/Druckbegrenzung
Standard + Kraft Lageregelung und Kraftregelung/Kraftbegrenzung

Siehe auch
Ubersicht Kraft- / Druckregelung (Seite 184)
Ubersicht Kraft- / Druckbegrenzung (Seite 194)
Ubersicht Achstypen (Seite 27)
Konfigurationsdatum TypeOfAxis (Seite 32)

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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2.2 Achstypen

223 Einstellung des Achstyps hydraulisch

Achskonfiguration - Achse_1 - Achstyp

Achstyp Auf dieser Seite kinnen Sie den Achstup auswahlen.
Kt A L E Durch Andern dieses Eintrags konnen bereits eingestelte Daten
9 £} verloren gehen, da sich die Struktur der Konfigdaten andert.

Geberzuordnung

Geberkonfiguration
Zuzammenfassung

Achztyp: @ linear

7 rotatorisch

7 elekbiizch
& hydraulisch

 virtuel
“Wentiltyp: IQ - Wenti j
Fegelung: I Standard j
Einheiten kanfigurieren |
<zuiick [ weiters | Abbrechen | Hire |
Bild 2-5 Einstellung des Achstyps flr eine hydraulische Positionier- oder Gleichlaufachse im
SIMOTION SCOUT
Tabelle 2- 4 Auswahlmdglichkeiten bei Ventiltyp
Ventiltyp Beschreibung
Q - Ventil Achse mit Q-Ventil (Volumenstromregelung)
P - Ventil Achse mit P-Ventil (Kraft-/Druckregelung)
P+Q - Ventil Achse mit P+Q Ventil

1 Zusatzliche Auswahl bei Drehzahlachse

Tabelle 2- 5 Auswahimdglichkeiten bei Regelung

| Regelung Beschreibung

Standard nur Lageregelung

Standard + Druck Lageregelung und Druckregelung
Standard + Kraft Lageregelung und Kraftregelung

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Siehe auch
Ubersicht Kraft- / Druckregelung (Seite 184)
Ubersicht Kraft- / Druckbegrenzung (Seite 194)
Ubersicht Hydraulikfunktionalitat (Seite 261)
Konfigurationsdatum TypeOfAxis (Seite 32)
Einstellung als Reale Achse nur mit Q-Ventil (Seite 265)
Einstellung als Reale Achse mit Q-Ventil + P-Ventil/F-Ausgang (Seite 269)
Einstellung als Reale Achse nur mit P-Ventil (ab V3.2) (Seite 270)

224 Einstellung des Achstyps virtuell

Achstyp Auf dieser Seite kohnen Sie den Achstyp auswahlen.
1% Durch &ndern diezes Eintrags konnen bereitz eingestellte Daten
BRI A verloren gehen, da sich die Struktur der Konfigdaten Sndert.

Achstyp:  lingar

7 ratatorisch
 elekiizch

" hydraulisch
& wirtuel

Einheiten konfigurieren |

zuiick [ weiters | abbrechen | Hife |

Bild 2-6 Einstellung des Achstyps fir eine virtuelle Positionier- oder Gleichlaufachse
im SIMOTION SCOUT

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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2.2 Achstypen
225 Konfigurationsdatum TypeOfAxis
Entsprechend den Achstyp-Parametrierungen im Achswizard wird der Achstyp im
Konfigurationsdatum TypeOfAxis eingetragen. Welche Achswizard Parametrierung welchem
Wert in TypeOfAxis entspricht, ist in nachfolgender Tabelle dargestellt.
Versorgung von TypeOfAxis anhand der aktuellen Achswizard-Konfiguration:
Achstyp Regelung | Ventiltyp®
X
= |0
o2 —
< XY |0 =
El S 2 s|3 |5z
R a5 |= a = = | < >
2 — .2 = ® ® o) '
TypeOfAxis © 8o |RIE(S|S|(S|7 | |¥
=2 W (TS |®|h|dh|a |0
VirtualAxis X X
X X
Real_Axis X X X
X | X X
Real_Axis_With_Signal_Output X
X | X
Real_Axis_With_Force_Control® X X X
X | X X
X X X
X | x X
Real_QFAxis X X X X
X X X X
Real_QFAxis_With_Open_Loop_Force_Control X X X X
X X X X
X X X X
X X X X
Real_QFAxis_With_Closed_Loop_Force_Control X X X X
X X X X
X X X X
X X X X
Real_QFAxis_With_Open_Loop_Force_Control_only” X X X X
X X X | X

a nicht mdéglich bei Drehzahlachse
b nur Drehzahlachse

¢ nicht méglich bei Drehzahlachse
d nur Hydraulikfunktionalitat

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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2.3

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber

Einheiten und Genauigkeiten

2.3 Einheiten und Genauigkeiten

Einbeiten x|
Wenn Sie das Einheitensystem umstellen, werden zwar Kanfigurations- und
3 Systemvariablen umgerechnet [Rundungsfehler moglich), aber Angaben in
L Frogrammen bleiben unberiick sichtigt.
Physikalische Grife [Einheit =
Pasition mim
Inkremente/Position 1 000unit
Geschwindigkeit mm/fs
Beschleunigung mm/fs?
Ruck mimis®
Werhaltnis £
Zeit =
Drehzahl 1l
Spindelsteigung mm/rat
ivinkel B
Winkelgeschwindigkeit iz
Winkelbeschleunigung “ig?
Winkelruck “fg®
Elektr. Spannung W
Fregquenz Hz
Kreisverstarkung 1z
Drehmomenit Tm
Kratt M x|
Bild 2-7 Einstellung der Einheiten und Auflésung in SIMOTION SCOUT

Bei den SIMOTION Technologieobjekten, z. B. TO-Achse, werden physikalische Gré3en wie
Position, Geschwindigkeit, Beschleunigung, Zeit, Kraft und Moment im S| oder US
Einheitensystem (metrisch oder imperial) dargestellt. Die Einheit ist fir sdmtliche Gréfien bei
der Konfiguration am jeweiligen TO einstellbar, z. B. flr:

® | angeneinheit

- mm
- m
- km

— inch

e Krafteinheit

- N
- kN

— tfm

ton force (metric) bzw. Tonne Kraft (metrisch), metrische Einheit

- ffs

ton force (short) bzw. ton force (US), US-Einheit

Die eingestellten Einheiten gelten fir die Darstellung von Systemvariablen und

Konfigurationsdaten.

Funktionshandbuch, 02/2012
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Bei einem Wechsel der eingestellten Einheiten werden die aktuellen Werte der
Systemvariablen und Konfigurationsdaten vom Engineering-System in die neuen Einheiten
umgerechnet.

Hinweis
Werte in den Befehlsparametern werden am TO in der eingestellten Einheit interpretiert.

Numerische Werte in Anwenderprogrammen (z. B. an den Bewegungsbefehlen) werden bei
einem Wechsel der eingestellten Einheiten nicht in die neuen Einheiten umgerechnet!

Bei zusammengesetzten Groflien, z. B. Reglerverstarkungen, kdnnen die Einheiten
unterschiedlich zu den Einheiten an den Einzelgrofien sein. Z. B. Kraft in [kN] und Kraft/Zeit
in [N)/[sec]

Die interne Rechengenauigkeit und interne Darstellung der Position Iasst sich ebenfalls bei
der Einheitenkonfiguration festlegen. Sie legt u. a. fest, mit welcher Genauigkeit Angaben in
Systemvariablen, Konfigurationsdaten und Befehlsparameter vom System
entgegengenommen, verarbeitet und angezeigt werden.

Hinweis

Die Genauigkeit beim Positionieren ist ein Recheninkrement (Inkremente/Position), d. h. es
kann nur auf einen ganzzahligen Inkrementwert positioniert werden. Zwischenwerte wahrend
der Interpolation und aus der Regelung kénnen auch zwischen den ganzzahligen
Inkrementen liegen.

Die Aufldsung der Anzeige und die Auflésung bei der Eingabe bei Parameterwerten sind von
den Inkrementen unabhangig.

Je nach Achstyp bezieht sich diese Einstellung auf eine bestimmte Basiseinheit der Position
® |inearachse: Inkremente/mm

® Rundachse/Drehzahlachse: Inkremente/Grad

Intern rechnet die Steuerung in Inkrementen bezogen auf diese Basiseinheiten. Vor der
Verarbeitung erfolgt eine Umrechnung in die interne Darstellung.

Beispiel 1

Folgende Konfiguration wurde vorgenommen:

® |inearachse

e Positionseinheit: m

® |nkremente/Position: 1000/unit (1000/mm)

Berechnung der Sollwertgenauigkeit beim Positionieren:

Position: 1000/mm entspricht 0,001 mm =106 m

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Beispiel 2

Folgende Konfiguration wurde vorgenommen:

® |inearachse

® Positionseinheit: mm

® |nkremente/Position: 1000/unit (1000/mm)

® Spindelsteigung: 10,3334 mm

® Modulolange: 20,3335 mm

Bestimmung der wirksamen Spindelsteigung und Modulolénge:
Positionsgenauigkeit: 0,001 mm

® wirksame Spindelsteigung am TO: 10,333 mm
® wirksame Moduloldnge: 20,333 mm

Besteht der Bedarf, die Spindelsteigung und Moduloldnge genau abzubilden, dann muss die
Positionsgenauigkeit am TO erhdht werden (Inkr/mm).

24 Achseinstellungen / Antriebszuordnung

241 Ubersicht Achse anlegen

Das Anlegen neuer Achsen erfolgt iber einen Achsassistenten in dem die Parameter der
Achse (Konfigurationsdaten und Systemvariablen) abgefragt bzw. automatisch konfiguriert
werden. Weitere ausgewahlte Parameter kénnen Sie Uber die Achs-Parametrierdialoge (im
Projektnavigator unter Objekt Achse) festlegen.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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242

Reale und Virtuelle Achsen

Einstellmoglichkeiten

In SIMOTION kdénnen die Achsen eingestellt werden als:
® Reale Achse

Achse besitzt Bewegungsfiihrung, Antriebs- und Geber-Schnittstelle
¢ Reale Achse mit Kraft- / Druckregelung

Achse besitzt Bewegungsfiihrung, Antriebs- und Geber-Schnittstelle sowie eine
Schnittstelle zur Kraft- / Druckerfassung und Regelung

Bei Kraft-/Druckregelung ist zusatzlich der Eingang fiir die Kraft-/Druckerfassung zu
konfigurieren.

e Virtuelle Achse

Achse besitzt Fiihrungsgrofienerzeugung, aber keine Regelung und keine Antriebs- oder
Geber-Schnittstelle. Sollwerte und Istwerte sind immer gleich. Eine virtuelle Achse wird
meist als Hilfsachse eingesetzt, beispielsweise um als Leitachse die Sollwerte fir
mehrere reale Achsen zu erzeugen.

Die regelungsspezifischen Freigaben werden standardmafig gesetzt.

Siehe auch Ubersicht Achstypen (Seite 27).

Achsen ohne Antriebszuordnung (ab V4.2)

36

Bei der Achskonfiguration wird im Dialog Antriebszuordnung der Achse ein Antrieb
zugeordnet. Es besteht jedoch auch die Mdglichkeit, die Zuordnung des Antriebs offen zu
lassen. Die reale Achse kann mit allen Funktionen programmiert werden und das System
bleibt nach dem Download von Achsen ohne zugeordneten Antrieb ablauffahig. Es wird kein
Konsistenzfehler ausgegeben.

Eine Achse ohne Antriebszuordnung hat z. B. den Vorteil, dass die Projektierung vorab auch
ohne Antrieb bzw. Antriebs-KnowHow erstellt und getestet werden kann. Die Achse kann
spater mit einem Antrieb verschalten werden.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Laufzeitmodell und Bearbeitung

Die integrierte Motion Control Funktionalitat benutzt ein deterministisches Echtzeit-
Laufzeitmodell fir die Bewegungsfiihrung. Hierzu zéhlen vor allem:

® |sochrone Systemebenen fir

— Bus-Task
Profibus- / Profinet-Kommunikation zur Anbindung digitaler Antriebe, Datenaustausch
mit der Peripherie

- Servo_fast (optional)
Lageregelung und Uberwachungen der Achsen, Antriebskommunikation sowie
Peripheriebearbeitung synchron zu einem schnellen PROFINET-Takt

— Servo
Lageregelung und Uberwachungen der Achsen, Antriebskommunikation sowie
Peripheriebearbeitung

- IPO
Interpolator = Flihrungsgrofienberechnung/Bewegungsprofilberechnung der Achsen

Der Interpolatortakt wird beim Konfigurieren des Ablaufsystems des Gerates
eingestellt. Im System gibt es zwei Interpolatorebenen, IPO und IPO2.

e Einstellbare Ubersetzungsverhéltnisse zwischen Bus-Task, Servo und IPO zur sinnvollen
Lastverteilung und optimalen Systemauslastung.

Der Bearbeitungstakt (achsspezifischer Interpolator-Takt) des Technologieobjektes Achse
kann auf IPO oder IPO2 eingestellt werden. Damit besteht die Méglichkeit, den Interpolator
fur Achsen, die keine hohe Zeitauflésung in der FiihrungsgréRenberechnung benétigen, in
eine zyklische Systemtask mit grofRerer Zykluszeit und damit weniger benétigter
Prozessorleistung zu legen.

Fir schnelle Reaktionen in der Bewegungsfiihrung kann in Ausnahmefallen der
Bearbeitungstakt auch auf Servo bzw. Servo_fast eingestellt werden, siehe hierzu auch
Bewegungsausfiihrung / Interpolator (Seite 207).

Die Einstellung des Bearbeitungstaktes erfolgt im Achsdialog Konfiguration.

Bewegungsfuhrung
A
4 A
FlhrungsgroRenerzeugung
A
4 A
Programm- ' » Lageregelung/ > Antrieb/
schnittstelle  q— — Interpolation «— — — Servo < Stellglied
N J
] Y
Virtuelle Achse
N J
Y
Reale Achse
Bild 2-8 Unterschied zwischen Realer und Virtueller Achse am Beispiel einer Positionierachse

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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243

38

Bei realen Achsen wird die Anbindung zu den Antrieben / Stellgliedern eingestellt.

Fir die Hydraulikfunktionalitat wird der Analogausgang fur den Stellwert Q (Durchfluss) und
ggf. fur den Stellwert F (Kraft- / Druckbegrenzung) eingestellt. Dadurch wird die
Anschlussmdglichkeit von Ventilen mit analoger Stellgré3e ermdglicht.

Bei Einstellung DSC (Dynamic Servo Control) bei digitalen Antrieben mit PROFIdrive-
Schnittstelle wird ein Lageregler im Antrieb (z. B. im Drehzahlregelungstakt) ausgefuhrt.

Bei Verwendung von Symbolischer Zuordnung (Standardeinstellung ab V4.2), ist DSC
automatisch angewahit.

Einstellung als Reale Achse mit analoger Antriebskopplung

Achskonfiguration - Achse_1 - Antriebszuordnung

+ Achstyp
Antriebszuordn. ..
Geberzuordnung
Geberkonfiguration
Zuzammenfassung

rtner [IH/OUT]

|

Zuordnung
Alle

= Zuor
Alle

» Zuordnung spéter definieren
= EEAC240
4 F Analoghctor_2 [ANALOGIST .. |frei
5 F Analogbotor_3 [ANALOGIST ... |frel
B - AnalogActor_d [ANALOGIST ... |frei

|

)k

‘Welche Eig hafl soll lhr Antiieb haben?
& Analogartieh  Motortyp: IStandardmotor 'l
 Schiittmotor
m ‘Welche N gsd. wollen Sie ei ?

0.0 W

ISDDD. 0 1/mir

entzprechen einer Maotordrehzahl
von

< Zunick I wieiter > I

Abbrechen | Hire |

Bild 2-9 Einstellung fur analoge Antriebskopplung an C2xx
Fir die Verschaltung der achsspezifischen Ein- / Ausgange (Geber, Analogausgang,
Freigaben) siehe Betriebsanleitung C2xx.

Auler der Moglichkeit, analoge Achsen an den Onboard-Eingédngen des C2xx zu betreiben,
stehen fur alle Plattformen die PROFIBUS-Baugruppen ADI4 und IM174 als Schnittstellen
fur analoge Antriebskopplungen zur Verfiigung. Aus Sicht von SIMOTION verhalten sich
diese Baugruppen wie digitale Antriebskopplungen, siehe Einstellung als Reale Achse mit
digitaler Antriebskopplung (Seite 39).

Das Freigabesignal zum Antrieb wird mit _enableAxis() (enableMode=ALL) freigeschaltet,
die Freigabe wird mit den Systemvariablen actormonitoring.driveState = ACTIVE und
actormonitoring.power = ACTIVE angezeigt.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Siehe auch

Einstellung als Reale Achse mit digitaler Antriebskopplung (Seite 39)

244 Einstellung als Reale Achse mit digitaler Antriebskopplung

Symbolische Zuordnung und Adaption (ab V4.2)

SIMOTION unterstiitzt ab der Version V4.2 die automatische Adaption von Antriebsdaten
sowie die Projektierung von Technologieobjekten (TO) mit symbolischer Zuordnung.
Dadurch vereinfacht sich die Projektierung der technologischen Beziehungen zwischen den
SIMOTION Technologieobjekten (TOs) und den SINAMICS Antriebsobjekten (DOs, Drive
Objects).

Durch Adaption und symbolische Zuordnung

e werden vom Engineeringsystem automatisch die erforderlichen Achstelegramme sowie
die verwendeten Adressen festgelegt

e werden abhangig von gewahlter TO-Technologie (z. B. SINAMICS Safety Integrated)
Telegramme erweitert und Verschaltungen im Antrieb automatisch angelegt.

e konnen Achsprojektierung und Antriebsprojektierung unabhangig voneinander
durchgefihrt werden.

e werden beim Systemhochlauf Antriebs- und Geberdaten sowie Bezugsgréfien,
MaximalgréRen, Momentengrenzen und Granularitat bei der Momentenreduzierung des
SINAMICS S120 automatisch adaptiert.

Weitere Informationen finden Sie im Handbuch Motion Control Basisfunktionen unter
Symbolische Zuordnung (ab V4.2).

Voraussetzung

Adaption und symbolische Zuordnung werden von folgenden Komponenten unterstitzt:
e SIMOTION C, P und D Geréate, mit Firmware ab SIMOTION V4.2

e SINAMICS S120-Antriebe, Firmware V2.x mit mindestens SINAMICS V2.6.2

o SINAMICS S120-Antriebe, Firmware V4.x mit mindestens SINAMICS V4.3

Die angegebenen SINAMICS-Versionen beziehen sich auf

® (iber PROFIBUS oder PROFINET angeschlossene SINAMICS Control Units.
® den SINAMICS Integrated einer SIMOTION D.

e die Controller Extensions CX32/CX32-2.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
Funktionshandbuch, 02/2012 39



Grundlagen Achse

2.4 Achseinstellungen / Antriebszuordnung

40

Achskonfiguration Antriebszuordnung

Achskonfiguration - Achse_1 - Antriebszuordnung

 Achstyp B Zuor rtner [IN/OUT] | Zuordnung
Antriebszuordn.... % | Al e =l
Geberzuardnung 1| > Zuordnung spéter definieren
Geberkonfiguration 2 | @ AESINAMICS Integrated Antrieh anlegen
Zusammenfassung ] SERWO_02.Actor
4 b iy SERVO_03.Actor frei
Maotortyp: I Standardmotor v l

< Zurick I Wieiter » I Abbrechen Hiffe

Bild 2-10 Dialog Antriebszuordnung

Im Dialog Antriebszuordnung der Achskonfiguration haben Sie folgende
Einstellungsmaoglichkeiten:

® Antrieb zuordnen

Es werden alle im SCOUT oder HW Konfig projektierten Antriebe als Zuordnungspartner
angezeigt. Durch Klick auf ein Antriebsobjekt in der Tabelle des Dialogs
Antriebszuordnung kénnen Sie einen Antrieb verschalten.

Mit dieser Verschaltung werden automatisch die Hardwareadressen und Telegramme
vom System bestimmt.

® Spater zuordnen

Ermdoglicht eine unabhangige Projektierung der Achsen auf SIMOTION-Seite sowie der
Antriebe auf SINAMICS-Seite.

Dieses ermdglicht es, dass z. B.

— die Antriebe von einem Antriebs-Experten projektiert und mittels Antriebssteuertafel
ausgetestet und optimiert werden,

— die PLC- und Motion-Control-Funktionen von einem Programmierer unter Verwendung
von Technologieobjekten (z. B. TO Achse) projektiert werden und

— erst zu einem spateren Zeitpunkt die Technologieobjekte symbolisch Uber einen
Zuordnungsdialog den Antriebsobjekten zugeordnet werden.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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® Antrieb anlegen

Aus dem Zuordnungsdialog kann hiertiber direkt ein neuer Antrieb an einem
vorhandenen Antriebsgerat (z. B. S120 CU320-2 oder SINAMICS Integrated) angelegt
und der Achse zugeordnet werden. Das Konfigurieren eines Antriebs vor dem Anlegen
einer Achse ist damit nicht erforderlich.

Die symbolische Zuordnung wird vom TO Achse, TO Externer Geber sowie dem TO
Nocken, TO Nockenspur und TO Messtaster unterstitzt. Zudem kénnen die Onboard I/Os
einer SIMOTION D, einer SINAMICS S120 Control Unit sowie von ausgewahlten
Terminalmodulen symbolisch verschaltet werden (z. B. fir Hardware-Endschalter-Eingange
am TO).

In der Adressliste in der Ansicht Adressen gesamt erhalten Sie einen Uberblick zu den
Zuordnungen aller Schnittstellen des TO Achse. Aus dieser Ansicht kbnnen die
Zuordnungen Uber den Zuordnungsdialog (Button ...) auch geandert werden.

Hinweis

Die bisherige Methode der Antriebs- und Achsprojektierung steht weiterhin zur Verfiigung.
Hierzu muss die symbolische Zuordnung deaktiviert werden.

Bei neu angelegten Projekten wird per Default die symbolische Zuordnung verwendet.

Werden Projekte < V4.2 hochkonvertiert, ist die symbolische Zuordnung standardmafig
deaktiviert und muss bei Bedarf aktiviert werden.

Die symbolische Zuordnung kann im SIMOTION SCOUT Uber das Meni Projekt >
Symbolische Zuordnung Verwenden aktiviert/deaktiviert werden.

Adaption

Die Adaption relevanter Antriebsdaten ist ab SIMOTION V4.2 in Verbindung mit

SINAMICS S120 ab V2.6.2 automatisch aktiviert. Werden Projekte < V4.2 hochkonvertiert,
ist die automatische Adaption standardmafig deaktiviert und kann bei Bedarf Uiber die
Expertenliste im Konfigurationsdatum TypeOfAxis.DriveControlConfig.dataAdaption aktiviert
werden.

Bei der Adaption werden beim Systemhochlauf Antriebs- und Geberdaten sowie
Bezugsgréfen, Maximalgréf3en, Momentengrenzen und Granularitat der
Momentenreduzierung des SINAMICS S120 automatisch adaptiert und missen nicht
manuell in der TO-Konfiguration eingestellt werden. Siehe auch Kapitel Ubersicht
Momentenbegrenzung Uber Momentenreduzierung (Seite 166) Abschnitt Vorgabe der Werte
und Ubernahme vom Antrieb.

In den projektierten Daten stehen zunachst Standardwerte fiir die zu adaptierenden Werte.
Durch die Adaption entsteht daher ggf. ein Unterschied zwischen den projektierten und den
adaptierten Werten. Bei einem Actual nach RAM kopieren wirde das TO daher im
Projektnavigator als inkonsistent angezeigt.

Beim Ausflihren der Funktionen Actual nach RAM kopieren und RAM nach ROM kopieren
wird dieser Unterschied erkannt und ein Upload der adaptierten Daten in das SCOUT-
Projekt durchgefiihrt (dies kann im Dialog jedoch abgewahlt werden).

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Kommunikation zum Antrieb Giber PROFIdrive

Die Kommunikation mit digitalen Antrieben iber PROFIBUS/PROFINET erfolgt gemaf der
Spezifikation PROFIdrive V4 und den Anwendungsklassen 1 bis 4 (die Klasse 4 mit und
ohne DSC).

Uber die Baugruppen ADI4 und IM174 kénnen Achsen mit analoger Antriebsschnittstelle an
das System angebunden werden. Zu den Baugruppen ADI4 und IM174 wird vom System
das Telegramm Standard 3 nach PROFIdrive Profile angewendet. Das TO Achse sieht
deshalb in diesem Fall eine Reale Achse mit digitaler Antriebskopplung.

Bei Achsen mit digitaler Antriebskopplung Gber PROFIdrive Telegramm kann die
Geschwindigkeit maximal 2x die Bezugsgeschwindigkeit sein.

Steuerwort
Antriebsfreigaben werden entsprechend PROFIdrive Profil V3.1 Gber Steuerwort STW1
gesetzt.
Steuerbits im Steuerwort STW1
Das TO Achse Gbernimmt mit den Befehlen _enableAxis() und _disableAxis() die
Ansteuerung des Steuerworts.
Die Steuerbits in STW1 bit0 - STW1 bit6 werden Uber _enableAxis() bzw. _disableAxis() vom
System gesetzt. Siehe auch Tabelle unten zur Semantik der Steuerwortbits STW1 bit0 —
STW1 bit6.
Mit _enableAxis() (enableMode=DRIVE) werden Bit4 - Bit6 in STW1 gesetzt, mit
_enableAxis() (enableMode=POWER) werden Bit0 - Bit3 in STW1 gesetzt.
Mit enableMode=ALL werden die Bits von DRIVE und POWER gesetzt.
Tabelle 2- 6 Bedeutung der Steuerwortbits STW1 bit0 — STW1 bit6
STW1 | Bedeutung Bit=0 Bedeutung Bit = 1 Hinweise
Bit 0 Aus / OFF, Bremsen an Ein / ON Bremsen an der
Hochlaufgeber (AUS 1) Hochlaufgeber-Ricklauframpe
und anschlielRende
Impulssperre
Bit 1 Austrudeln (AUS 2) / Austrudeln aufheben Impulssperre
coast stop (kein AUS 2) /
No coast stop
Bit2 | Schnellhalt (AUS 3)/ Schnellhalt aufheben Bremsen an der AUS3-
quick stop (kein AUS 3) / Rucklauframpe und
No quick stop anschlieRende Impulssperre
Bit 3 Betrieb sperren / Betrieb freigeben /
disable operation enable operation
Bit 4 Hochlaufgeber sperren / Hochlaufgeber freigeben /
disable ramp generator enable ramp generator
TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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STW1

Bedeutung Bit=0

Bedeutung Bit = 1

Hinweise

Bit 5

Hochlaufgeber einfrieren /
freeze ramp generator

Hochlaufgeber nicht
einfrieren /
Unfreeze ramp generator

Bit 6

Sollwert sperren /
disable setpoint

Sollwert freigeben /
enable setpoint

Eine detaillierte Beschreibung der Bits in den Zustands- und Steuerworten finden Sie in den
SINAMICS-Listenhandbuichern.

Das Steuerwort aus dem Antriebsprotokoll wird in der Systemvariablen driveData.STW
angezeigt (STW1 entspricht STW[0]).

Die Zustande werden auch im SCOUT unter Antriebe - Antrieb_x - Diagnose -

Steuer-/Zustandsworte angezeigt.

Stopp-Modi bei PROFIdrive — Profile Drive Technology
e STWA1 bit 0 = 0 (AUS1): Ramp Stop

Der Antrieb fahrt mit der am Antrieb einstellbaren Verzégerung auf Geschwindigkeit

Null.

Der Stoppvorgang kann unterbrochen und der Antrieb wieder zugeschaltet werden.

Nach Anhalten erfolgt eine Impulsléschung und der Status wechselt auf

Einschaltbereit.

e STW1 bit 1 =0 (AUS2): Coast Stop

Der Antrieb geht sofort nach Impulsléschung und der Status wechselt auf

Einschaltsperre.

Der Antrieb trudelt aus.

e STWA1 bit 2 = 0 (AUS3): Quick Stop

Der Antrieb fahrt mit der am Antrieb einstellbaren Momentengrenze auf

Geschwindigkeit Null.

Der Stoppvorgang ist nicht unterbrechbar.

Nach Anhalten erfolgt eine Impulsléschung und der Status wechselt auf

Einschaltsperre.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Zustandswort
Im Zustandswort ZSW1 sind entsprechend PROFIdrive Profil V3.1 Zustandsinformationen
des Antriebs abgebildet.
Tabelle 2- 7 Bedeutung der Zustandswortbits ZSW1 bit0 — ZSW1 bit15
ZSW1 | Bedeutung Bit = 0 Bedeutung Bit = 1 Hinweise / Parameter
Bit 0 Nicht einschaltbereit Einschaltbereit BO: r0899.0
Stromversorgung
eingeschaltet, Elektronik
initialisiert, Netzschutz ggdf.
abgefallen, Impulse
gesperrt.
Bit 1 Nicht betriebsbereit Betriebsbereit BO: r0899.1
Ursache: Kein EIN-Befehl Spannung am Line Module,
vorhanden d. h. Netzschitz ein (wenn
vorhanden), Feld wird
aufgebaut.
Bit2 | Betrieb gesperrt Betrieb freigegeben BO: r0899.2
Freigabe Elektronik und
Impulse, dann Hochlauf auf
anliegenden Sollwert
Bit 3 | Keine Stérung wirksam Stérung wirksam BO: r2139.3
Es liegt keine Stérung im Der Antrieb ist gestort und
Storpuffer an. dadurch auler Betrieb.
Nach Quittierung und
erfolgreicher Behebung der
Ursache geht der Antrieb in
Einschaltsperre.
Die anstehenden Stérungen
stehen im Stérpuffer.
Bit4 | Austrudeln aktiv (AUS2) Kein AUS2 aktiv BO: r0899.4
Ein AUS2-Befehl steht an.
Bit 5 | Schnellhalt aktiv (AUS3) Kein AUS3 aktiv BO: r0899.5
Ein AUS3-Befehl steht an.
Bit 6 Keine Einschaltsperre Einschaltsperre BO: r0899.6
Ein Einschalten ist mdglich Ein Wiedereinschalten ist
nur durch AUS1 und
anschlieRendes EIN
mdglich.
Bit 7 Keine Warnung wirksam Warnung wirksam BO: r2139.7
Es liegt keine Warnung im Der Antrieb ist weiter in
Warnpuffer an. Betrieb. Keine Quittierung
erforderlich.
Die anstehenden
Warnungen stehen im
Warnpuffer.
TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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ZSW1 | Bedeutung Bit = 0 Bedeutung Bit = 1 Hinweise / Parameter
Bit 8 I;?rehzahl-SoII-Ist— I;_)rehzahI-SoII-Ist- BO: r2197.7
Uberwachung nicht im Uberwachung im
Toleranzbereich Toleranzband
Istwert innerhalb eines
Toleranzbandes;
dynamische Uber- oder
Unterschreitung flr t < tmax
zulassig, z. B.
N = Nsolt
f = fsout, usw.,
tmax ist parametrierbar
Bit 9 Betrieb vor Ort Fuhrung gefordert BO: r0899.9
Fihrung nur am Gerat Das
moglich Automatisierungssystem
wird aufgefordert, die
Fihrung zu Gbernehmen.
Bedingung bei
Anwendungen mit
Taktsynchronitét: Antrieb
synchron zum
Automatisierungssystem.
Bit 10 | f- oder n-Vergleichswert f- oder n-Vergleichswert BO: r2199.1
nicht erreicht. erreicht oder lberschritten. | Hinweis:
Die Meldung wird wie folgt
parametriert:
p2141 Schwellwert
p2142 Hysterese
Bit 11 | I-, M- oder P-Grenze erreicht | |-, M- oder P-Grenze nicht BO: r1407.7
oder Uberschritten erreicht
Bit 12 | Haltebremse geschlossen Haltebremse gedffnet BO: r0899.12
Bit 13 | Warnung Ubertemperatur Warnung Ubertemperatur BO: r2135.14
Motor wirksam Motor nicht wirksam
Bit 14 | Drehzahlistwert < 0 Drehzahlistwert > = 0 BO: r2197.3
Bit 15 | Warnung thermische Keine Warnung wirksam BO: r2135.15
Uberlast Umrichter
Die Warnung fir
Ubertemperatur des
Umrichters ist wirksam.

Das Zustandswort aus dem Antriebsprotokoll wird in der Systemvariablen driveData.ZSW

angezeigt (ZSW1 entspricht ZSWI[0]).

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Antriebsfreigaben im Fehlerfall spezifisch wegnehmen

Im Fehlerfall (lokale Alarmreaktion RELEASE_DISABLE) werden standardmafig alle
Freigaben des Antriebs weggenommen.

Es ist auch einstellbar, die Antriebsfreigaben einzeln wegzunehmen.

Zu dem Dialog Funktionen - Reaktion bei Alarm gelangen Sie Gber das Menl Achse -
Konfiguration und den Button Andern ... bei Funktionen.

Technologiedatenblock  Reaktion bei &lam | SINAMICS S afety Integratedl

Antriebsfreigabe bei Alamreaktion RELEASE_DISABLE einzeln wegnehmen

zunehmende Freigal

[V Bremsen an Hochlaufgeber (AUS 1] [V Betiich sperren
W Austrudeln [£US 2) v Hochlaufgeber sperren
v Schrelhalt (815 3) v Hochlaufgeber einfrieren

¥ Sollwert speren

Bei Mator mit Haltebremss, 2. B. bei hangender Achse, AUSZ erst setzen, wenn Bremse geschlossen.

| Schieben | Hie

Bild 2-11 Einstellungen zum Antrieb im SCOUT

Die in der Maske angewahlten Bits werden bei der lokalen Alarmreaktion
RELEASE_DISABLE im Steuerwort zuriickgesetzt.

Bei der lokalen Alarmreaktion RELEASE_DISABLE werden bei Systemeinstellung alle
Freigaben zum Antrieb weggenommen. Vor Wegnahme der Freigaben in STW1 bit0 -
STWH1 bit3 wird dabei entsprechend dem General State Diagram in SIMOTION (siehe Bild
unten) Zustandswort ZSW1 bit10=0 (n=0 im Antrieb) abgewartet.

Zusatzlich zum Dialog kann auch iber das Konfigdatum
TypeOfAxis.driveControlConfig.releaseDisableMode diese Systemeinstellung geéndert
werden.

Hinweis
Es muss mindestens die Wegnahme einer Freigabe von Bit 0 bis Bit 6 eingestellt werden.

Ist in releaseDisableMode in Bit 0...Bit 6 der Wert 0 eingetragen, werden alle Freigaben
weggenommen.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Bremsenansteuerung

Die Bremsenansteuerung ist z. B. zum Betrieb von "hdngenden Achsen" erforderlich. Es
wird hierfur die integrierte Bremsensteuerung der Antriebe verwendet.

Die Bremsenansteuerung muss bei der Antriebsfreigabe und deren Wegnahme
bericksichtigt werden.

Mit der erweiterten Bremsenansteuerung bei SINAMICS wird nach Ablauf der
Bremsoéffnungszeit (p1216) das Bereitsignal "Betrieb freigegeben" Uiber das Zustandswort 1
(Systemvariable driveData.ZSWI[0] Bit2) an SIMOTION gemeldet. Damit ist die
Weiterschaltbedingung nach _enableAxis() erst dann erfiillt, wenn die Bremsd&ffnungszeit
abgelaufen ist.

Es ist zu beachten, dass bei Verwendung der erweiterten Bremsenansteuerung die
Rickmeldung "Bremse offen" nicht in das ZSWI0] Bit2 (Betrieb freigegeben) eingeht,
sondern lediglich die Bremsoéffnungszeit berticksichtigt wird.

Bei Realisierung einer Bremsensteuerung im Antrieb sind bei _disableAxis() und bei der
lokalen Alarmreaktion RELEASE_DISABLE (siehe oben) die Freigaben spezifisch
wegzunehmen z. B.:

® Zuerst AUS3 (STW1 bit2) wegnehmen
® \Wenn die Bremse geschlossen ist, die Leistung wegschalten (STW1 bit1 wegnehmen)

Fir die Einstellung der Reaktion bei Technologiealarmen beachten Sie bitte auch das
Kapitel Einstellbare Reaktion bei RELEASE_DISABLE (Seite 345).

Informationen zur Bremsensteuerung finden Sie auch unter FAQs > Antriebe in den
SIMOTION Utilities & Applications, die im Lieferumfang von SIMOTION SCOUT enthalten
sind.

Steuerbits in STW1 durch Applikation vorgeben (ohne TO-Uberpriifung) [Experte]

Ab V3.2 besteht auch die Méglichkeit, Bit0 - Bit6 in STW1 spezifisch tber _enableAxis()
(enableMode=BY_STW_BIT) und _disableAxis() (disableMode=BY_STW_BIT) vorzugeben.
Die zu setzenden / wegzunehmenden Bits werden dann jeweils im Parameter STWBItSet
angegeben. Das TO Achse Uberprift bei dieser Einstellung auch bei Einzelbitvorgabe, ob
die Vorgaben der PROFIdrive state machine eingehalten werden.

Wird die Achse aus dem Zustand S1 eingeschaltet, ist nach PROFIdrive bei STW1 bitO der
Ausgangszustand 0 erforderlich (Status Impulsléschung und einschaltbereit). Steht STW1
bit0 im Zustand S1 nicht auf 0, z. B. infolge Wegnahme der Freigaben tber Einzelbitvorgabe
oder bei Wegnahme nicht aller Freigaben bei Alarmreaktion RELEASE_DISABLE, ist STW1
bit0 Uber Einzelbitvorgabe im Befehl _disableAxis() oder tber _disableAxis() mit
disableMode=ALL auf 0 zu setzen. Ansonsten wird ein Einschalten der Achse mit Alarm
20005: Typ1 Grund 0x0100h (Fehlvorgabe der Steuersignale an die PROFIdrive state
machine) abgelehnt.

Die Statusanzeige in actorMonitoring.power erfolgt bis einschlief3lich V3.1 entsprechend den
Vorgaben in STW1, ab V3.2 entsprechend Bit0 - Bit2 in ZSW1.

Die Statusanzeige in actorMonitoring.driveState erfolgt entsprechend den Vorgaben in
STW1 bit4 - STW1 bit6 und wird nicht aus dem Antriebsstatus abgeleitet.

Das Steuerwort und das Zustandswort aus dem Antriebsprotokoll werden in den
Systemvariablen drivedata.stw und drivedata.zsw angezeigt.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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N-Ist aus dem Antriebsprotokoll wird in der Systemvariablen actorData.actualspeed
angezeigt (ab V4.0).

Steuerbits in STW1 durch Applikation vorgeben (ohne TO-Uberpriifung) [Experte]

Ab V4.1 SP2 besteht die Mdglichkeit mit der Einstellung _disableAxis()
(disableMode=STATE_MACHINE_CONTROL_BY_APPLICATION) die Steuerbits in
STW1 bit0 - STW1 bit6 direkt iber den Befehl _setAxisSTW() vorzugeben, ohne dass das
TO die Richtigkeit entsprechend der PROFIdrive Profile state machine Uberprift.

Es ist damit moglich einen Antrieb einzuschalten und auszuschalten, der sich nicht konform
zur PROFIdrive Profile state machine verhalt. Ein Verfahren des Antriebs durch das TO bzw.
eine BewegungsgroéRRengenerierung durch das TO fiir den Antrieb ist in diesem Status nicht
moglich.

Eine weitere Anwendungsmadglichkeit ist z. B. das Anhalten von GroRRantrieben mit
geschlossener Bremse im aufmagnetisierten Zustand. Wird die Drehzahlreglerfreigabe
weggenommen kann nach erneutem Setzen der Drehzahlreglerfreigabe wieder
weitergefahren werden, ohne den Antrieb erneut einschalten und damit die Zustadnde S1 bis
S4 durchlaufen zu missen.

Der Lageregler ist dabei in 'Nachflihren' zu schalten (servoControlMode=INACTIVE). Mit
dieser Einstellung geht die Anzeigevariable control auf INACTIVE, d. h. es sind keine
Bewegungsbefehle ausfiihrbar. Bei antriebsautarken Ubergéngen, z. B. S4->S5 wird in
diesem Zustand kein Alarm 20005 generiert. Der Modus
STATE_MACHINE_CONTROL_BY_APPLICATION wird ausgeschaltet mit den Befehlen
_enableAxis() / _disableAxis(), mit einer anderen Einstellung des Modus und mit
_resetAxis().

Im Modus STATE_MACHINE_CONTROL_BY_APPLICATION

® zeigen die Systemvariablen actorMonitoring.driveState und actorMonitoring.power
INACTIVE an.

e wird das Setzen / Ricksetzen der Bits STW1 bit0 - STW1 bit6 direkt Gber den Befehl
_setAxisSTW() ermoglicht.

e erfolgt das Riicksetzen einer Stérmeldung des Antriebs nur tGber TO-Kontrolle mit
_resetAxisError(). Das Steuerbit STW1 bit7 (Storspeicher riicksetzen / Fault
Acknowledge) bleibt in TO-Verwaltung, eine Hantierung von STW1 bit7 Gber
_setAxisSTW() ist nicht moglich.

Das Riicksetzen eines Fehlers erfolgt dadurch einheitliche iber das TO, wobei die
Quittierung Gber SCOUT / HMI oder Anwenderprogramm erfolgen kann.

e fiihrt das TO Achse keine Uberwachung auf Antriebsausfall / autarkes Ausschalten des
Antriebs mehr aus. Andere Uberwachungen bleiben aktiv, z. B. Geberiiberwachung,
Lebenszeitiiberwachung, Antriebsfehler 20005: Grund 1 werden gemeldet und in den
Diagnosepuffer eingetragen.

e werden alle Alarme mit Reaktion RELEASE_DISABLE als Reaktion
OPEN_POSITION_CONTROL ausgefiihrt.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Beim Verlassen des Modus STATE_MACHINE_CONTROL_BY_APPLICATION und damit
weitere Hantierung der state-Machine Gber das TO

e wird vom TO auf die Steuersignale aufgesetzt, die als letztes zum Antrieb Ubertragen
worden sind.

e wird der beim Ausschalten des Modus vorliegende Status der state-Machine
Ubernommen. Wird die Achse z. B. mit _enableAxis() im State S4 aktiviert, ist kein
erneutes Einschalten der Achse erforderlich. Der Antrieb sollte sich daher bzgl. der state-
Machine in einem definierten PROFIdrive Zustand S1-S4 befinden, ansonsten wird vom
TO der Technologische Alarm 20005: Typ1 Grund 0x04 ausgel6st und die Freigaben
zum Antrieb weggenommen.

Der Zustand wird mit der Systemvariablen
actorMonitoring.stateMachineControl=APPLICATION angezeigt.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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OR
disableAxis ALL
OR

Coast Stop
STW1 bit1=false

power = inactive

STWT1 bit1=false
OR
STW1 bit2=false

disableAxis POWER

Power supply on

|

S1: Switching On Inhibited
ZSW1 bit 6=true; 0,1,2,"p.e." " = false

v

, STW1 bito=false
enableAxis POWER anp STW1 bit1=true OR
OR AND STW1 bit2=true STW1 bit2=false

STW1 bit1=false

Coast Stop
STW1 bit1=false

Standstill detected
OR
STW1 bit3=false

e

enableAxis ALL
\ /

S2: Ready For Switching On

STW1 bitO=true STW1 bit0=false

N

/SS:Switching Off
ZSW1 bit 0,1=true

ZSW1 bit O=true; 1,2,6,"p.e."=false bit 2.6=False
\ Standstill detected "p.e." =true
OR i

/ STW1 bit3=falde Quick Stop

Quick Stop \

STW1 bit2=false

STW1 bit3=false STW1 bitO=true

STW1 bit3=true

[ ]
S3: Switched On K Ramp stop| /
ZSW1 bit 0, 1=true; 2,6,"p.e."=false L3
Ramp Stop Quick Stop

STW1 bit0=false STW1 bit2=false

" Abkirzung: "p.e."

BY_STW_BIT:

Je mehr Punkte, umso hoher ist die Prioritat.

- Ab SIMOTION V3.2 sind zwei Varianten der Parametrierung des _enableAxis() Befehls mdglich:
POWER/DRIVE/ALL: Steuerung der StateMachine erfolgt durch das TO Achse

Steuerung der StateMachine erfolgt durch das Anwenderprogramm

- Systemvariable drivestate ist in allen Zustdnden S1-S4 aktiv, wenn STW1 Bit 4 bis Bit 6 true gesetzt sind.

"Pulses enabled" optional, wird von SIMOTION nicht unterstiitzt
Standstill detected: ist ein internes Ergebnis einer Stop-Operatiop
Die Anzahl der Punkte an den dargestellten Ubergangen bestimmt die Prioritat.

L T~ ________________L _______ o | ____ ¢ oo | _____
r - ee— i — _______I
! 1
! 1
1 .
1 [ Simotion: State POWER S4: Operation \ !
! ZSW1 bit 0,1,2=true )
! power = active / \ bit 6= false !
| ZSW1 bit10=faise (TS !
. enableAxis DRIVE disableAxis DRIVE h
i OR OR i
! ( SO STW1 bit4=true AND  STW1 bitd=false OR .
| STW1 bits=true AND ~ STW1 bit5=false OR |
e o |
: Simotion: Waiting for STWT1 bit6=true STWT1 bit6=false H
! ZSW1.bit10=false |
i (n=0) |
1
1
| ee0 00 !
. disableAxis ALL [ Simotion: State ALL ] 1
i RELEASE_DISABLE mit !
: Wegnahme aller Freigaben; System nimmt STW1 bit4, bit5 und bité weg 1
s ——————— 1
STW1 bit x,y = Diese Steuerwortbits missen von der Steuerung gesetzt werden.
ZSW1 bit x,y = Diese Zustandswortbits zeigen den aktuellen Status an.

Bild 2-12

General State Diagram in SIMOTION
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Technologien und Telegrammtypen

2.4 Achseinstellungen / Antriebszuordnung

Tabelle 2- 8 Unterstiitzte Technologien und Telegrammtypen bei Realer Achse mit digitaler Antriebskopplung

Antrieb Technologie Telegrammtyp

SIMODRIVE 611U universal Alle 1 bis 6, 101, 102, 103, 105, 106 V
SIMODRIVE 611U universal HR

SIMODRIVE POSMO CA/CD Alle 1 bis 6, 101, 102, 103, 105, 106
SIMODRIVE POSMO Sl Alle 1,2, 3,5,101,102, 105
SIMODRIVE sensor isochron Externer Geber 81

MASTERDRIVES MC Alle 1 bis 62

MASTERDRIVES VC Drehzahlachse 1,2

MICROMASTER 4xx Drehzahlachse 1

SINAMICS S120 Alle 1 bis 6, 83, 102, 103, 105, 106
SINAMICS integrated (SIMOTION D) Alle 1 bis 6, 83, 102, 103, 105, 106
SINUMERIK ADI4, SIMATIC IM174 Alle 3

1) Details siehe auch Projektierungshandbuch SIMOTION SCOUT und zugehdrige Produktbeschreibung zu 611U
2) Details siehe auch Projektierungshandbuch SIMOTION SCOUT und zugehdrige Produktbeschreibung zu MD MC

Tabelle 2-9 Telegrammtypen

Telegrammtyp

Kurzbeschreibung_;

Standard Telegramme

n-soll Schnittstelle 16 Bit ohne Geber

n-soll Schnittstelle 32 Bit onne Geber

n-soll Schnittstelle 32 Bit mit Geber 1

n-soll Schnittstelle 32 Bit mit Geber 1 und Geber 2

n-soll Schnittstelle 32 Bit mit DSC und Geber 1

|| [WIN |~

n-soll Schnittstelle 32 Bit mit DSC und Geber 1 und Geber 2

Siemens Telegramme

101

n-soll Schnittstelle

102

n-soll Schnittstelle mit Geber 1 und Momentenbegrenzung

103

n-soll Schnittstelle mit Geber 1 und Geber 2 und Momentenbegrenzung

105

n-soll Schnittstelle mit DSC und Geber 1 und Momentenbegrenzung

106

n-soll Schnittstelle mit DSC und Geber 1 und Geber 2 und Momentenbegrenzung

Informationen zur Aktivierung des Technologiedatenblocks finden Sie im Kapitel
Technologiedaten.

Trennung von Bezugswert und Maximalwert (ab V4.0 bis < V4.2)

Ab V4.2 werden Bezugsgeschwindigkeit/Maximalgeschwindigkeit,
Bezugsmoment/Maximalmoment bzw. Bezugskraft/Maximalkraft standardmafRig vom
SINAMICS-Antrieb zur Laufzeit adaptiert. Nachfolgendes ist hierbei nicht relevant.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Bei der Ankopplung von digitalen Antrieben kann der Bezugswert fiir die Ubertragung der
Drehzahl bzw. Geschwindigkeit an den Antrieb unabhangig vom Maximalwert konfiguriert
werden. Alternativ kann auch weiterhin die maximale Motordrehzahl/maximale
Motorgeschwindigkeit als Bezugswert verwendet werden. In dem Konfigurationsdatum
driveData.speedReference bzw. linearMotorDriveData.speedReference kann dies
entsprechend eingestellt werden.

Beim Neuanlegen einer Achse mit Kopplung zu einem digitalen Antrieb wird im Achswizard
standardmaRig als Bezugswert die Normierungsdrehzahl/-geschwindigkeit vorgewahlt. Die
maximale Motordrehzahl/maximale Motorgeschwindigkeit kann davon unabhéngig
eingegeben werden.

Bei SIMODRIVE und MASTERDRIVE missen diese Daten manuell eingegeben werden. Es
ist dabei darauf zu achten, dass der Bezugswerte auf Antrieb und Steuerung gleich sind.

In allen Fallen kann auch weiterhin wahlweise auf die Maximalgeschwindigkeit als
Bezugsgeschwindigkeit eingestellt werden.

Achskonfiguration - Achse_1 - Antriebszuordnung

 Achstyp B Zuor rtner [IN/OUT] | Zuordnung
Antriebszuordn.... % | Al e =l
Geberzuordnung 1| > Zuordnung spéter definieren
Geberkonfiguration 2 ﬂaMICROMASTER_QD
Zuzammenfassung 3@ SIMODRIVExE111xDP2xDP3_1

Drive_1.&ctor
5 SINAMICS Intecrated_1 Aritriek anlegen

Eigenschaften:

PROFIdtive-Telegratmm 105
Ausgang P2 256
Eingang Pl 256

Motartyp: I Standardmotor = l
Welche Normi daten wollen Sie einstellen?

™ auf marimale Motordrehzahl nomisren

Mormierungzdrehzahl: IBDDD.D 1/min
mazimale Motardrehzahl: ISDDD.D 14min
maximales Moment: |3_2 Nm

<zuiick [ Weiter> | Abbrechen | Hire |

Bild 2-13 Einstellung von Normierungsdrehzahl und maximaler Motordrehzahl

Im Achswizard werden die Einstellungen des Antriebs als Voreinstellungen angezeigt.

Bei einer Kopplung mit SINAMICS kénnen mit dem Button Dateniibernahme vom Antrieb die
Normierungsdrehzahl/-geschwindigkeit und die maximale Motordrehzahl/maximale
Motorgeschwindigkeit aus der Offline-Projektierung des Antriebs ibernommen werden.
Werden die relevanten Antriebsparameter online gedndert, muss vor der Datenibernahme
ein Upload der Antriebsparameter erfolgen und diese im Projekt gespeichert werden.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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SINAMICS Safety Integrated Extended Functions

Siehe Ubersicht - Unterstiitzung SINAMICS Safety Integrated Functions am TO Achse (ab
V4.1 SP1) (Seite 220).

Antriebskommunikation tiber DPV1 Dienste

Die Antriebskommunikation Gber DPV1 Dienste erlaubt eine azyklische Kommunikation mit
dem Antrieb, um z. B. Antriebsparameter zu lesen und zu schreiben.

Naheres siehe Antriebskommunikation Giber DPV1 Dienste (Seite 238).

Uhrzeitsynchronisation SIMOTION - SINAMICS
Ab SIMOTION V4.2 findet eine automatische Uhrzeitsynchronisation statt.

Damit ist die Uhrzeit des SINAMICS Antriebssystems mit dem Uberlagerten SIMOTION
System synchronisiert und die SINAMICS Meldungen stehen in einem korrekten zeitlichen
Bezug zu SIMOTION Meldungen stehen.

Fir Firmwarestande < V4.2 siehe Antriebskommunikation Uber DPV1 Dienste (Seite 238).

Siehe auch
Alarmreaktionen (Seite 341)
Technologiedaten (Seite 176)

Ubersicht - Unterstiitzung SINAMICS Safety Integrated Functions am TO Achse (ab V4.1
SP1) (Seite 220)

Antriebskommunikation iber DPV1 Dienste (Seite 238)

245 Einstellung als Reale Achse mit Schrittantrieb C2xx (ab V3.2)
Wahlbare Antriebsarten bei Schrittmotor:
® Schrittmotor mit Geber
® Schrittmotor ohne Geber
Hier wird fiir den Gebermodus Schrittmotor eingetragen und die Geberseite entfallt.

Bei der Auswahl Schrittmotor ohne Geber an Antrieb 1 wird automatisch Gebereingang 1
belegt, da systemintern diese Daten darauf zurlickgefiihrt werden. Ist der Gebereingang
nicht mehr frei, kann Antrieb 1 nicht ausgewahlt werden.

Fir Schrittmotoren kann die Anzahl Schritte und die Frequenz eingegeben werden, die
Drehzahl wird berechnet und angezeigt.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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246 Schrittantriebe an IM174 und Schrittantriebe mit PROFIBUS-Schnittstelle

Fir alle SIMOTION-Plattformen steht die Baugruppe IM174 als Schnittstelle fiir
Schrittantriebe zur Verfiigung. Aus Sicht von SIMOTION verhalten sich tber IM174
eingebundene Schrittantriebe wie digitale Antriebskopplungen.

Alternativ kdbnnen Schrittantriebe mit PROFIBUS-Schnittstelle angebunden werden, sofern
diese das PROFIdrive-Profil unterstiitzen.

Weitere Informationen finden Sie im Gerdtehandbuch Dezentrale Perjpherie, PROFIBUS

Baugruppe IM174.
Siehe auch
Einstellung als Reale Achse mit digitaler Antriebskopplung (Seite 39)
247 Einstellung als Reale Achse mit Gebersignalnachbildung (ab V4.0)

Mit dieser Einstellung wird tGber das TO-Achse kein Antrieb/Aktor angebunden. Es wird Gber
das SINAMICS-Peripherie-Modul TM41 (Encodernachbildung) ein Winkelsignal direkt an
eine Fremdsteuerung ausgegeben.

Das ausgegebene Winkelsignal verhalt sich wie das Signal eines Inkrementalgebers.

Freigabesignal

Das Freigabesignal zum Antrieb wird mit _enableAxis() (enableMode=ALL) freigeschaltet,
die Freigabe wird mit den Systemvariablen actormonitoring.driveState = ACTIVE und
actormonitoring.power = ACTIVE angezeigt.

Siehe auch
Gebersignalausgabe (ab V4.0) (Seite 139)

2438 Einstellung nichtexklusive Antriebszuordnung (ab V4.1 SP1)

Uber die Einstellung in typeOfAxis.setpointDriverinfo.InterfaceAllocation kann der
Antrieb/Aktor der Achse exklusiv (ausschlieBlich bis <£V4.0) bzw. nichtexklusiv (ab V4.1 SP1)
zugeordnet werden. Bei nicht exklusiver Zuordnung ist anzugeben, ob im Hochlauf des TO
diese Antriebsschnittstelle aktiviert werden soll.

Mit der nichtexklusiven Antriebszuordnung kénnen mehrere TO-Achse auf einen Antrieb
verschalten werden.

Eine Aktivierung/Deaktivierung der Aktor-Schnittstelle im Betrieb erfolgt Giber die Befehle
_enableAxisInterface(), bzw. _disableAxisInterface() und dem Funktionsparameter
actor=YES.

Der Status aktiviert/deaktiviert der Antriebsschnittstelle wird in der Systemvariable
actorMonitoring.output angezeigt.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Siehe auch

2.4 Achseinstellungen / Antriebszuordnung

Geber nichtexklusiv zuordnen (ab V4.1 SP1) (Seite 72)

Einstellung als Reale Achse ohne Antrieb (Achssimulation)

Es ist mdglich, eine Reale Achse in den Status Simulation zu schalten, auch wenn der
Antrieb nicht angeschlossen ist. Der Zustand Achssimulation wird im Konfigurationsdialog
der Achse bei der Antriebs- und Geberzuordnung angezeigt.

Bewegungsfiuhrung
A
e N
Flhrungsgrolenerzeugung
A
4 B
5 ] . PT1
rogramm- > . » Lageregelung P (Simulation in der
schnittstelle  |q— — —| Interpolation \¢— — —| Servo Steuerung) —‘
N J
. '
Virtuelle Achse
N J
Y
Reale Achse
Bild 2-14 Funktionsschema Achssimulation

Das Dynamikverhalten der Achse wird Uber ein PT1-Glied mit der Summenzeitkonstante
nachgebildet.

Die Achse steht damit in den Grundfunktionen (z. B. Setzen der Freigaben, Ausfuhren von
Bewegungsbefehlen) dem Anwenderprogramm zur Verfiigung, ohne dass die StellgréfRe an
den angeschlossenen oder fehlenden Antrieb ausgegeben wird.

Es besteht nicht der Anspruch einer exakten dynamischen Modellierung der Signale.

Die Simulation einer Achse mit einer Antriebszuordnung "Analogausgang tber I/O
Peripherie" wird nicht unterstitzt.

Die komplette Achsprojektierung wird beim Einstellen des Simulations-Status beibehalten
und steht nach dem Riickschalten in der Expertenliste auf den Normalbetriebs-Status
unverandert wieder zur Verfugung.

Tabelle 2- 10 Einstellung in den Konfigurationsdaten

TypeOfAxis.SetPointDriverinfo.mode = SIMULATION
TypeOfAxis.SetPointDriverinfo.outputNumberOnDevice =0
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.encoderldentification = SIMULATION
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.Driverinfo.encoderNumberOnDevice =0
TypeOfAxis.NumberOfDataSet.DataSet_x.ProcessModel.T1 (ab V4.0) Zeitkonstante T1
TypeOfAxis.NumberOfDataSet.DataSet_x.ProcessModel.T2 (ab V4.0) Zeitkonstante T2

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Anmerkungen
® Es sind alle realen Achstypen auf SIMULATION einstellbar.

e Das Prozessverhalten, Achsverhalten wird tber PT1 Glied mit der
Summenzeitkonstante (T1+T2) aus processModel.T1 und processModel.T2
nachgebildet.

o Referenzieren auf Geber-Nullmarke und Externe Nullmarke im Modus Achssimulation ist
nicht moéglich.

® Nockenfunktionen werden ausgefihrt.
e Ausschliel3lich Messtaster tber Zeitstempel ist moglich.

® |st eine Achse mit der Einstellung DSC in SIMULATION gestellt, dann wird der
Lageregler im Servotakt in der Steuerung / Simulationstreiber gerechnet. D. h. es ist ggf.
die Verstarkung zuriickzunehmen und die Schleppfehleriiberwachung anzupassen.

® |m Unterschied zur Programmsimulation muss hier der Antrieb nicht vorhanden sein und
der Lageregler bleibt aktiv mit einem simulierten Antriebsverhalten.

e Der Simulationsbetrieb ist fir Aktoren und Sensoren vorgesehen. Technologiedaten (wie
z. B. der Technologiedatenblock) einer Achse sind nicht simulierbar. Deaktivieren Sie
diese, wenn die Achse in den Simulationsbetrieb geschaltet wird.

Ab SIMOTION V4.2

Achsen mit symbolischer Antriebszuordnung

Ist die Verwendung der symbolischen Zuordnung eingestellt und soll eine Achse, die einem
SINAMICS-Antrieb zugeordnet war, wieder aus der Achssimulation gestellt werden, muss
diese Achse dem Antrieb erneut zugeordnet werden.

Achsen ohne Antriebszuordnung

Ist die Achse noch nicht zugeordnet (siehe auch Reale und Virtuelle Achsen (Seite 36)),
mussen die logischen Adressen fur Aktor und Encoder umgestellt werden.

Stellen Sie hierzu in der Expertenliste folgende Konfigurationsdaten auf eine freie und
zulassige Adresse ein. Die Adresse muss ungleich 65535 und fiir alle vier
Konfigurationsdaten gleich sein, z. B. 15000.

Konfigurationsdaten:

® TypeOfAxis.SetPointDriverinfo.logAdressin

¢ TypeOfAxis.SetPointDriverinfo.logAdressOut

¢ TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_n.Driverinfo.logAdressin
¢ TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_n.Driverinfo.logAdressOut

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Siehe auch

2.5

2.5.1

2.5 Geber und Geberparameter

Beim Deaktivieren der Simulation sind diese Konfigurationsdaten wieder auf den Wert 65535
einzustellen.

Hinweis

Ein Skript zum Ein- und Ausschalten der Achssimulation finden Sie in den
SIMOTION Utilities & Applications, die im Lieferumfang von SIMOTION SCOUT enthalten
sind.

Programmsimulation aktivieren / deaktivieren (Seite 329)

Einstellung als Reale Achse mit digitaler Antriebskopplung (Seite 39)

Geber und Geberparameter

Ubersicht Geber und Geberparameter

Die Lageistwerterfassung erfolgt wahlweise durch ein:
® Motor-Messsystem (Motorgeber)
® ggf. zusatzliche direkte Messsysteme (Maschinengeber)

Die Adaption relevanter Antriebsdaten ist ab SIMOTION V4.2 in Verbindung mit
SINAMICS S120 ab V2.6.2 automatisch aktiviert. Die Geberparameter werden automatisch
adaptiert.

Ein direktes Messsystem misst die technologische GréRe unmittelbar, d. h. ohne dazwischen
liegende Einfliisse wie Torsion, Lose, Schlupf usw..

Mechanische Einflussfaktoren kdnnen von der Regelung daher ggf. besser ausgeregelt
werden.

An der Achse kdnnen bis zu 8 Geber angelegt werden. Alle angelegten Geber sind intern
aktiv, die Messwerte werden zyklisch mitgefihrt.

Der Achse kdnnen mehrere Datenséatze zugeordnet werden. Diese Datensatze kénnen
unterschiedliche Geber enthalten. Ein Datensatz ist aktiv.

Geber kénnen im Technologieobjekt der Achse unter Konfiguration im Register
Geberkonfiguration hinzugefugt und parametriert werden.

Es besteht Uber die Einstellung
typeOfAxis.numberOfEncoders.Encoder_1.sensorControlConfig.tolerate SensorDefect

(ab V4.0) die Moglichkeit, den Ausfall eines nicht angewahlten bzw. nicht an der Regelung
beteiligten Gebers zu tolerieren. Die Einstellung erfolgt geberbezogen.

Es wird der Alarm 20015 ausgegeben.

Weitere Informationen zur Datensatzumschaltung und Konfiguration der Geber finden Sie
unter Datensatzumschaltung / Geberumschaltung (Seite 198).

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Siehe auch

Ubersicht Datensatz (Seite 198)

252 Geber fiir Position

Ein Geber dient der Steuerung zur Erfassung der Achsposition.

Technologisch werden folgende Gebertypen unterschieden:

58

Inkrementeller Geber

Steuerungsseitig wird nur die Differenz zwischen zwei gelesenen Geberwerten
ausgewertet. Das Auslesen erfolgt aquidistant im Servo-Takt. Zum Feststellen der
mechanischen Achsposition muss die Achse nach jedem Einschalten referenziert
werden.

Nach dem Einschalten wird Position Null angezeigt.
Absolutwertgeber

Der Geber liefert den Absolutwert bzw. wird bei einem Absolutwert im PROFIdrive-
Telegramm der Absolutwert einmalig nach dem Einschalten gelesen. Danach erfolgt die
Istwertbearbeitung wie beim inkrementellen Geber.

Uber die Absolutwertgeberjustage wird der vom Geber gelieferte Absolutwert der
dazugehdrigen mechanischen Achsposition zugeordnet. Die Absolutwertgeberjustage
erfolgt nur einmalig, der Korrekturwert / Absolutwertgeberoffset wird tber das Ein-
/Ausschalten der Steuerung hinweg von der Steuerung gemerkt.

Bestimmte Situationen wie Geberausfall, Neuanlauf... kdnnen eine erneute
Absolutwertgeberjustage erfordern. Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel
Referenzieren Absolutwerlgeber / Absolutwer{geberjustage.

Folgende Absolutwertgebertypen werden unterschieden:
— Absolutwertgeber mit Gebereinstellung absolut
Der Messbereich des Gebers ist grofier als der Verfahrbereich der Achse.

Die Achsposition ergibt sich direkt aus dem aktuellen Geberwert, da dieser eindeutig
abgebildet werden kann.

Ein Offset ist angebbar, das steuerungsinterne Mitfiihren von Uberl&ufen ist nicht
erforderlich.

Es werden keine Uberléufe des absoluten Istwerts beim Ausschalten von SIMOTION
abgespeichert. Beim nachsten Einschalten wird der Lageistwert ausschlieRlich aus
dem absoluten Istwert gebildet.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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— Absolutwertgeber mit Gebereinstellung zyklisch absolut

Der Verfahrbereich der Achse ist groRer als der Messwertbereich des Gebers und der
Geber liefert innerhalb seines Messbereiches einen absoluten Wert.

Die Steuerung zahlt intern die Messbereichsanzahl mit, um auch tber den
Messwertbereich hinaus eine eindeutige Achsistposition mitzufiihren.

Es werden beim Ausschalten von SIMOTION die Uberlaufe des absoluten Istwerts im
remanenten Speicherbereich von SIMOTION abgespeichert. Beim nachsten
Einschalten werden die gespeicherten Uberlaufe in der Berechnung des Lageistwerts
bericksichtigt.

Die Istposition der Achse wird intern in einer 64Bit Integervariable gefiihrt.
Beispiel Singleturn-Geber mit 4096 Inkrementen:

Es wird in Bit 0...11 die Position des Gebers abgebildet, in Bit 12...63 die Anzahl der
Uberlaufe des Geberwertebereichs.

Beispiel Multiturn-Geber mit 4096 x 4096 Inkrementen:

Es wird in Bit 0...23 die Position des Gebers abgebildet, in Bit 24...63 die Anzahl der
Uberlaufe des Geberwertebereichs.

Die Gesamtposition der Achse wird beim Ausschalten remanent abgespeichert.
Stimmt nach dem Einschalten der Steuerung der Geberistwert nicht mit dem in der
Steuerung gespeicherten Istposition Gberein, wird auf maximal

* 2 Gebermesswertbereich korrigiert.

Hinweis

Wird bei ausgeschalteter Steuerung die Achse/Geber um mehr als den halben
Gebermesswertbereich bewegt, dann stimmt der Istwert in der Steuerung nicht mehr
mit der realen Achse uberein.

Siehe auch

Ubersicht Referenzieren (Seite 79)

253 Geber fiir Geschwindigkeit

Geber zur Erfassung und Anzeige der Drehzahl/Geschwindigkeit kbnnen nur bei
Drehzahlachsen angelegt werden.

Moglich sind:

® [nkrementelle Geber/Absolute Geber mit Anzahl der Inkremente bzw.
Impulse/Umdrehung (fiir elektrische Achsen)

® [ntervallz&hler (fir Hydraulikachsen)

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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254

60

® Geber, welche die Geschwindigkeit als Direktwert im 1/0 Bereich bereitstellen (fur
Hydraulikachsen)

® Auslesen der Drehzahl aus dem PROFIdrive Telegramm und Bereitstellen fir
technologische Funktionalitat, z. B. Geschwindigkeitstiberwachung

Geberzuordnung und Begriffe

Die Einstellung der Kommunikation zwischen SIMOTION und SINAMICS-Antrieb (Geber)
erfolgt ab SIMOTION V4.2 lber das System. Die Projekteinstellung Symbolische Zuordnung
verwenden ist bei neuen Projekten ab V4.2 standardmaRig aktiviert. Die Telegramme
werden automatisch eingestellt. Geber-Kenndaten wie Feinauflésung, Gitterabstand und die
Datenbreite Absolutwert werden beim Systemhochlauf automatisch adaptiert.

Die Art des Gebers wird mit dem Gebermodus festgelegt.

Tabelle 2- 11 Einstellbarer Gebermodus in Abh&ngigkeit vom Gebertyp

Gebermodus Gebertyp
Absolutwert- Absolutwert- Inkrementeller
geber geber zyklisch Geber

absolut

PROFIdrive (mit Adaption ) (ab V4.2) X X

Endat (Encoder-Data-Interface) X X X

SSI (Synchron Serielles Interface) X X

Sinus

Rechteck X

Resolver X2 X

Analoggeber (Wert im 1/O-Bereich) X

1) Bei Einstellung Adaption (ab V4.2 bei SINAMICS standardméfRig vom System eingestellt) wird auf
den in SINAMICS eingestellten Geber adaptiert. Geberauflésung und Feinauflésung werden zur
Laufzeit Ubernommen.

2 nur bei 1-pol-paarigem Resolver moglich

Die Geberdaten Gibernehmen Sie bitte aus dem Datenblatt oder Typenschild des Gebers.
Bei SINAMICS ist eine Geberdateniibernahme aus dem Antrieb moglich.

Nur wenn ab V4.2 die Projekt-Standardeinstellung Symbolische Zuordnung verwenden
deaktiviert wird, bzw. bei Projekten mit SIMOTION V4.1, ist der Rest dieses Kapitels zu
beachten.

Geberstrichzahl

Die Geberstrichzahl ist auf dem Typenschild des Gebers als Anzahl Signalperioden pro
Umdrehung angegeben (Inkrementalgeber: Striche/U; Absolutwertgeber: Schritte/U;
Resolver: Anzahl Polpaare (bei SINAMICS und MASTERDRIVES)).

Konfigurationsdatum:
e AbsEncoder.absResolution

¢ |ncEncoder.incResolution
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Gitterteilung (Gebersystem linear)

Die Gitterteilung ist auf dem Typenschild des Gebers als Abstand der Striche auf dem
linearen Messsystem (Linearmassstab) angegeben.

Konfigurationsdatum:

® Resolution.distance

Feinauflésung

Die Feinauflésung des Istwertes ist das Ergebnis der Interpolation einer Signalperiode eines
Geberstrichs.

Die Feinauflésungsschritte werden von der Messelektronik aus dem Rohsignal der
Geberstriche generiert. Es sind Faktoren als Vielfaches von 2 mdéglich.

Beispiel:
® Ein Rechtecksignal hat eine Feinauflésung von 1,

o Zwei um 90° versetzte Rechteckspuren (TTL-Signal) haben eine Feinauflésung von
maximal 4,

e Ein Sinussignal hat je nach Messelektronik prinzipiell eine beliebige Feinauflésung, z. B.
2048

Abhangig vom eingestellten Gebertyp wird bei SIMOTION der Defaultwert 0 unterschiedlich
interpretiert (Siehe Tabelle Default-Einstellungen Feinaufiosungen in SIMOTION).

Bei SIMOTION wird der Multiplikationsfaktor, nicht der Shiftfaktor/Bitanzahl (x) angegeben.

In der Systemvariable sensorData.incrementalPosition wird der Istwert inklusive der
Feinauflésung angezeigt.

Konfigurationsdatum:
e AbsEncoder.absResolutionMultiplierCyclic

® IncEncoder.incResolutionMultiplierCyclic

Datenbreite Absolutwert (ohne Feinaufldsung) bei Absolutwertgebern

Die Datenbreite des Absolutwertes (ohne Feinauflésung) ergibt sich aus der Summe der Bits
zur Darstellung der Geberstrichzahl und der Bits zur Darstellung der laut Typenschild vom
Geber maximal registrierbaren Anzahl Umdrehungen.

Beispiel:

4096 Geberstriche/U (= 212) und max. 4096 registrierbare Umdrehungen ergibt 12 + 12 = 24
Bit Datenbreite des Absolutwertes.

Konfigurationsdatum:

e AbsEncoder.absDatalLength

Feinauflésung des Absolutwertes in Gn_XIST2

Dieser Parameter fir das Format des Gn_XIST_2 betrifft nur Geber iber PROFIdrive
Telegramm (N&heres siehe Kapitel Geberanschaltung iber PROFIdrive Telegramm)

Konfigurationsdatum:

e AbsEncoder.absResolutionMultiplierAbsolute
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Die Feinauflésung des Absolutwertes in Gn_XIST2 muss kleiner gleich der Feinauflésung
des Absolutwertes in Gn_XIST1 sein.

Defaulteinstellung fiir die Feinauflésung

Abhéangig vom Gebermodus werden die Defaulteinstellungen vom System wie in folgender
Tabelle beschrieben bewertet. Auf die Defaulteinstellungen wird zurtickgegriffen, wenn der

Wert mit 0 parametriert wird.

Tabelle 2- 12 Default-Einstellungen Feinaufldsungen in SIMOTION

Gebertyp Gebermodus Feinauflésung (Gn_XIST1) Feinauflésung am
Absolutwert (Gn_XIST2)
Onboard C2xx
Inkrementeller Geber Rechteck 4 -
Schrittmotor 1 -
Absolutwertgeber SSi 1 1
Geber im PROFIdrive Achs-Telegramm
(gilt fir SINAMICS, SIMODRIVE 611U und MASTERDRIVES)
Inkrementeller Geber Rechteck 2048 -
Sinus 2048 -
Resolver 2048 -
Endat 2048 -
Absolutwertgeber Endat 2048 512
SSli 1 1
...zyklisch absolut Resolver 2048 512
(nur Polpaarzahl 1 mdéglich)
Endat 2048 512
SSlI 1 1
PROFIBUS Absolutwertgeber im PROFIdrive Gebertelegramm
Absolutwertgeber SSI 2(32 - Anzahl Datenbits) 1

62

Diese Einstellungen sind mit der Default-Parametrierung der entsprechenden Siemens-

Geréate abgestimmt. Bei abweichendem Verhalten muss der Abgleich auf den Geber durch
entsprechenden Eintrag in den Konfig-Daten des TOs bzw. in den Parametern des Antriebs
bzw. Gebers hergestellt werden. Geratetypisch kann es sein, dass die entsprechenden
Parameter im Antrieb bzw. Geber mit dem Wert des Exponenten (Shift-Faktor) parametriert
werden mussen.

Geratespezifische Besonderheiten Masterdrives mit Endat-Geber:

Fir Masterdrives mit Endat-Geber kann im Gebermodus Endat oder SSI ausgewahlt
werden. In jedem Falle aber sind die Feinauflésungen im Achswizard des TO Achse bzw.
Externer Geber abweichend von den Defaulteinstellungen zu projektieren (siehe Geberliste
(Seite 63)).
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Siehe auch

255

256

Siehe auch

2.5.7

2.5 Geber und Geberparameter

Defaulteinstellung:
® Feinauflésung (~Encoder.~ResolutionMultiplierCyclic) = 0

® Feinauflésung des Absolutwertes in Gn_XIST2
(AbsEncoder.absResolutionMultiplierAbsolute) =0

e Bei der Einstellung encoderMode=PROFIDRIVE werden die Werte wie vorhanden
gewertet, da die richtigen Werte vom Antrieb adaptiert werden. Defaulteinstellung 0 ist
bei dieser Einstellung nicht zulassig.

Geberanschaltung als Direktwert im Peripheriebereich (Seite 68)

Geberliste (Seite 63)

Geberliste

Die aktuellste Liste der bei SIMOTION in Verbindung mit SINAMICS, SIMOVERT-
MASTERDRIVES und SIMODRIVE 611U einsetzbaren Geber finden Sie im Internet unter
der Adresse http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/18769911.

Des Weiteren ist die Geberliste unter FAQs > Antriebe > Parameter der anschiieBbaren
Geberin den SIMOTION Utilities & Applications und in der Onlinehilfe (Suche ber Index
Geberparametrierung) dokumentiert. Die SIMOTION Ultilities & Applications sind im
Lieferumfang von SIMOTION SCOUT enthalten.

Geberanschaltung Onboard am SIMOTION C2xx

Es kdénnen Inkrementalgeber mit TTL-Signal und Absolutwertgeber mit SSI-Protokoll direkt
an C230-2 oder C240 angeschlossen werden. (Siehe Betriebsanleitung C230-2 und C240
und Geberliste (Seite 63))

Geberliste (Seite 63)

Geberanschaltung tiber PROFIdrive Telegramm

Das Einrichten der Kommunikation zwischen SIMOTION und SINAMICS-Antrieb (Geber)
erfolgt ab SIMOTION V4.2 Uiber das System. Ab V4.2 werden bei SINAMICS-Antrieben und
SINAMICS-Gebern die Daten zur Geberauflosung direkt zur Laufzeit vom Antrieb
Ubernommen. Die Telegramme werden automatisch eingestellt.

Nur wenn ab V4.2 die Projekt-Standardeinstellung Symbolische Zuordnung verwenden
deaktiviert wird, bzw. bei Projekten mit SIMOTION V4.1, ist der Rest dieses Kapitels zu
beachten.
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Die Geberwerte werden im PROFIdrive Telegramm mit Gbertragen (Siehe Tabelle
Telegrammtypen im Kapitel Einstellung als Reale Achse mit digitaler Antriebskopplung).

Im PROFIdrive Telegramm werden Gebersteuerwerte, Geberzustandswerte und
Geberistwerte Ubertragen.

Das Geberverhalten an SIMOTION wird so eingestellt, wie es im PROFIdrive Protokoll
reprasentiert wird.

Die Geberparameter werden im Verlauf der Antriebsprojektierung Gber den
Antriebsassistenten festgelegt (entweder benutzerdefiniert oder durch Auswabhl eines
Gebers).

Die Geberparameter die anschlieflend im SIMOTION Achsassistenten eingegeben werden,
mussen zu den Geberparametern im Antrieb passen.

Beachten Sie bitte auch die Geberliste (Seite 63).

Hinweis

Fir SINAMICS-Antriebe mit SIMOTION kleiner V4.2 besteht die Moglichkeit, die
Geberparameter aus dem Antrieb zu Gbernehmen. Klicken Sie im Achswizard bei der
Geberzuordnung auf Dateniibernahme vom Antrieb.

Wenn Sie eine DRIVE-CLiQ-Komponente mit elektronischem Typenschild einsetzen (z. B.
SMI-Motor, DRIVE-CLiIQ Geber), missen Sie die Parameter zuerst aus dem Antrieb
hochladen und im Projekt speichern (Online-Inbetriebnahme). Wird die Online-
Inbetriebnahme erst spater durchgeflihrt, so kann einstweilen wahrend der Offline-
Projektierung mit den Default-Einstellungen des Achsassistenten gearbeitet werden. Nach
erfolgter Online-Inbetriebnahme die Antriebsparameter hochladen, im Projekt speichern,
Achsassistent erneut durchlaufen und Dateniibernahme vom Antrieb ausfiihren.

Wenn Sie die Geberdaten im Antrieb andern, missen Sie im Achsassistenten erneut einen
Abgleich durchfiihren.

Geberwert iiber PROFIdrive Achs-Telegramme
Details hierzu finden Sie in den Inbetriebnahmehandblichern der Antriebe.

Es kann dabei der erste und wenn vorhanden, der zweite Geber des PROFIdrive Achs-
Telegramms frei einem TO Externer Geber oder dem Geber einer Achse zugeordnet
werden.

Geberwert tiber PROFIdrive Geber-Telegramm 8x

Es kénnen PROFIBUS/PROFINET-Geber nach der aktuellen Spezifikation des Encoder
Profiles mit Telegrammtyp 81 und ab V4.2 auch mit Telegrammtyp 83 eingesetzt werden.
Die Geber kénnen frei zugeordnet werden. Siehe hierzu auch PROFIBUS Absolutwertgeber
{ber PROFIdrive Gebertelegramm im Kapitel unten.

Nichtkonsistente Konfiguration

Bei Differenzen zwischen den Konfigurationsdaten in SIMOTION und der
Geberparametrierung im Antrieb wird der technologische Alarm
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Fehler 20005: Gerat Typ:2, log.Adresse: 1234 gestort. (Bit:0, Grund: 0x80h)

ausgeldst, sobald online zwischen Steuerung und Antrieb/Geber Verbindung aufgenommen
wird.

Fir PROFIdrive Geber und Geber an Achsen nach PROFIdrive erfolgt ein Vergleich der
Parametrierung Gber folgende Antriebs-/Geberparameter:

P979 (SensorFormat) nach PROFIdrive, der Informationen zu Typ, Auflésung und
Shiftfaktoren enthalt.

Bei Antrieben bzw. Gebern, die den Parameter P979 nicht unterstiitzen, werden die
Konfigurationsdaten ohne Alarmmeldung als gultig gewertet.

Istwert Gn_XIST1

In Gn_XIST1 wird der inkrementelle Istwert mit der eingestellten Feinauflésung zyklisch
Ubertragen. Der inkrementelle Istwert in Gn_XIST1 wird entsprechend der
Istwertveranderung stetig fortgefiihrt und bei Uberlauf der Datenbreite von Gn_XIST1
zurlickgesetzt. Der inkrementelle Istwert in Gn_XIST1 wird bei inkrementellen Gebern und
Absolutwertgebern von der Steuerung entsprechend den Einstellungen in Geberstrichzahl
und Feinauflésung, bzw. Gitterteilung bei Linearmalfstab, ausgewertet.

Nach dem Einschalten wird in Gn_XIST1 der Feinauflésungswert innerhalb einer
Gebersignalperiode richtig angezeigt. Der Anfangswert flir die Anzahl der Signalperioden
wird vom Antrieb/Geber gesetzt und der Istwert dann von diesem Anfangswert stetig
fortgefihrt.

Im PROFIdrive Profil wird die Feinauflésung als "Shift Factor" (x) angegeben.

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 10
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Inkremente Feinaufldsung: 2048

Bild 2-15 Beispiel Zusammensetzung der 32 Bit-Geberdaten des zyklischen Istwerts Gn_XIST1

Beispiel fiir einen Geber mit Geberstrichzahl = 2048 (Datenbreite 11 Bit)

Die Feinaufldsung in SIMOTION im Konfigurationsdatum Inc/AbsResolutionMultiplierCyclic
ist auf Vorbelegung 0 eingestellt und wird damit intern als Default-Feinauflésung von 2048
gewertet (Der Default-Wert ist abhangig von der Gebermoduseinstellung, siehe Tabelle
Default-Einstellungen Feinaufiosungen in SIMOTION).

SIMODRIVE 611U:

Tabelle 2- 13 Einstellungen

SIMOTION 611U
Geberstrichzahl ") =2048 P1007 =2048
Feinauflésung 2 =0 (= 2048) P1042 =11

1) Inc/AbsEncoder.Inc/AbsResolution
2 Inc/AbsEncoder.Inc/AbsResolutionMultiplierCyclic
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SINAMICS:

Tabelle 2- 14 Einstellungen

SIMOTION SINAMICS
Geberstrichzahl V =2048 P408 =2048
Feinaufldsung 2 =0 (= 2048) P418 =11

1 Inc/AbsEncoder.Inc/AbsResolution
2 Inc/AbsEncoder.Inc/AbsResolutionMultiplierCyclic

Beachten Sie bitte den Hinweis zum SINAMICS-Abgleich.

Istwert Gn_XIST2

66

Werden in Gn_XIST_2 (n = 1 oder 2, Nummer des Gebers) die Positionen fir die Funktionen
Messtaster oder Referenzieren tbertragen, werden diese mit der fiir den Geber eingestellten
Feinauflésung Ubertragen.

Bei Lesen des Absolutwertes wird der Wert in Gn_XIST_2 abhangig von den Einstellungen
fur die Datenbreite des Absolutwertes (ohne Feinauflésung) in AbsEncoder.absDatalength
und der Feinauflosung Absolutwert in Gn_XIST2 in
AbsEncoder.absResolutionMultiplierAbsolute ausgewertet.

Die Feinauflésung des Absolutwertes in Gn_XIST2 gibt den bei der Ubertragung des
Absolutwertes enthaltenen Feinaufldsungsfaktor an. Dieser kann mit der Feinauflésung des
Istwertes Ubereinstimmen, kann aber auch geringer sein, z. B. wenn infolge der Datenbreite
des Absolutwertes (ohne Feinauflésung) die 32-Bit Datenbreite in Gn_XIST2 firr den vollen
Feinaufldsungsfaktor nicht ausreicht.

Beispiel:

Geberstrichzahl = 2048 (11 Bit) und eine Multiturnauflésung von 4096 Umdrehungen (12 Bit)
Die Datenbreite des Absolutwertes ohne Feinauflésung ist somit 11 Bit + 12 Bit = 23 Bit.

Fir die Feinauflosung in Gn_XIST2 bleiben somit von den 32 Bit - 23 Bit = 9 Bit tbrig. Die
Einstellung O firr die Feinauflosung des Absolutwertes in Gn_XIST2 wird somit vom System
als 512 (=9 Bit) gewertet.

Tabelle 2- 15 Einstellung der Geberdaten

Geberstrichzahl 2048
Datenbreite Absolutwert (ohne Feinauflésung) 2 23
Feinauflésung des Absolutwertes in Gn_XIST2 3) 0(=512)
Feinauflésung 4 0 (= 2048)

1) AbsEncoder.AbsResolution

2)  AbsEncoder.absDatalength

3)  AbsEncoder.absResolutionMultiplierAbsolute
4 AbsEncoder.AbsResolutionMultiplierCyclic
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31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
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Multiturnauflésung: 4096 Geberstrichzahl: 2048 Feinauflésung: 512
Anzahl der Datenbits: 23

Bild 2-16 Beispiel Zusammensetzung der 32 Bit-Geberdaten des Absoluten Istwerts Gn_XIST2

Die Bitanzahl, die sich aus der Datenbreite des Absolutwertes (ohne Feinauflésung) und der
Anzahl der Datenbits fiir die Feinaufldésung des absoluten Istwertes ergibt, darf nicht gréfier
als 32 sein. Ist sie kleiner als 32, werden in Gn_XIST2 fiihrende Nullen vorangestellt.

Resolver im PROFIdrive Achs-Telegramm

Bei SINAMICS und MASTERDRIVES wird anstatt der Geberstrichzahl die Polpaarzahl des
Resolvers parametriert (Beispiel: 8-poliger Resolver = 4 Poolpaare — Eingabewert = 4).

Bei SIMODRIVE erfolgt die Parametrierung einer Geberstrichzahl abhéngig vom Parameter
P1011.2

Ab V4.1 SP1 wird der Resolver mit Polpaarzahl 1 als Absolutwertgeber mit der Einstellung
zyklisch absolut unterstitzt. (Geberstrichzahl = 1, Datenbreite des Absolutwertes = 0,
Bewertung Defaultwerte: Feinaufldsung = 2048, Feinaufldsung Gn_XIST2 = 512)

Bei der Verwendung eines 1-poligen Resolvers als Endat-Geber sind die Parameter
p418(XIST1) und p419(XIST2) auf "11" einzustellen um einen Informationsverlust der
absoluten Position zu vermeiden. (Einstellungen an der Achse: Absolutwertgeber zyklisch
absolut, Endat, Strichzahl = 1, Feinauflésung = 2048, Feinauflésung Absolutwert = 2048,
Datenbreite = 0)

Beachten Sie bitte auch die Geberliste (Seite 63).

PROFIBUS Absolutwertgeber tiber PROFIdrive Gebertelegramm

Die Datenbreite des Geberwertes muss zwischen den Konfigurationsdaten des TOs in
SIMOTION und der Parametrierung des PROFIBUS Absolutwertgebers in HW Konfig
Ubereinstimmen.

Beachten Sie bitte auch die Geberliste (Seite 63).
Beispiel:

Parametrierung eines PROFIBUS Absolutwertgebers in HW Konfig bei 24 Bit Datenbreite
des Absolutwertes.

Die Einstellung des PROFIBUS Absolutwertgebers 'SIMODRIVE Sensor isochron' in

HW Konfig erfolgt entsprechend der Standardeinstellung fiir 24 Bit Datenbreite und
Geberstrichzahl 4096:

Messschritte pro Umdrehung = 4096

24 Bit Datenbreite fir die Gesamtauflésung ergibt als 32 Bit HEX-Zahl 0x01000000. Diese
Zahl in High- und LowWord getrennt dargestellt ergibt im HighWord 0x0100 und im
LowWord 0x0000. Die Dezimalwerte dieser beiden Teile (0x0100 = 256 dezimal) sind wie
folgt einzugeben:

Gesamtauflésung (high) = 256

Gesamtauflésung (low) = 0
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Daraus ergibt sich folgende konsistente Konfiguration fiir das TO:

Der Geberwert wird in Gn_XIST1 linksbuindig tibertragen, die nicht benutzten Bit der
Feinauflésung werden entsprechend PROFIdrive zu 0 gesetzt, sind aber in der
Feinaufldsung des Istwertes anzugeben. Es ergibt sich damit eine Feinauflésung von 32 Bit -
24 Bit = 8 Bit (28 ergibt als Faktor = 256).

Der Absolutwert in Gn_XIST2 hat entsprechend obiger Einstellung rechtsbiindige
Ausrichtung und damit eine Feinauflésung des Absolutwertes in Gn_XIST2 von 0 Bit (20
ergibt als Faktor = 1).

Geber iber PROFIdrive Achs Telegramm an ADI4 und IM174

Es muss mindestens eine elektrische oder hydraulische Achse auf ADI4/ IM174 projektiert
werden.

Die eingestellte Aktualisierungsrate (BaudRate) bei SSI-Gebern muss vom Geber unterstitzt
werden.

Beachten Sie bitte auch die Geberliste (Seite 63).

Weitere Hinweise zu Projektierung und Betrieb kénnen Sie dem Gerdtehandbuch ADI4 -
Analoge Antriebsschnittstelle fiir 4 Achsen bzw. dem Gerédtehandbuch Dezentrale
Peripherie, PROFIBUS Baugruppe IM174 entnehmen. Diese Dokumente finden Sie auf der
CD S/IMOTION SCOUT Add-onim Dokumentenverzeichnis unter
4_Ergaenzende_Dokumentation.

Hinweis

Ein Geber in einem PROFIdrive-Achstelegramm ist fiir ein TO Externer Geber oder flir den
Geber eines TO Achse im zyklischen Betrieb nur nutzbar, wenn auf das PROFIdrive-
Telegramm auch ein TO Achse angelegt und nicht deaktiviert ist.

Siehe auch
Einstellung als Reale Achse mit digitaler Antriebskopplung (Seite 39)
Geberliste (Seite 63)

25.8 Geberanschaltung als Direktwert im Peripheriebereich

68

Es konnen Geber verwendet werden, welche

e die Istwert-Information direkt als Absolutwert im Ein- / Ausgangsbereich zur Verfiigung
stellen.

® einen Zahlwert im Peripheriebereich zur Verfliigung stellen (ab V4.0).

® eine Istgeschwindigkeit im Peripheriebereich zur Verfiigung stellen.

Istwert-Information direkt als Absolutwert

Diese sind als Absolutwertgeber zu parametrieren und zu handhaben, z. B. bezliglich des
Referenzierens.
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Bzgl. der Anpassung an die Eigenschaften des Messwertes sind folgende
Einstellmdglichkeiten vorhanden:

e die Ausrichtung des Messwertes im Konfigurationsdatum
NumberOfEncoders.Encoder_n.AnalogSensor.Driverinfo.format

linksbuindig mit Vorzeichen (VALUE_LEFT_MARGIN)

rechtsbiindig mit Vorzeichen (VALUE_RIGHT_MARGIN)

linksblindig ohne Vorzeichen (VALUE_LEFT_MARGIN_WITHOUT_SIGN)
rechtsbiindig ohne Vorzeichen (VALUE_RIGHT_MARGIN_WITHOUT_SIGN)

Es ist zu beachten, dass der Messwert entsprechend den Angaben zur Ausrichtung auf
einen internen 32-Bit breiten, vorzeichenbehafteten Datenwert vom Typ DINT gemappt
wird und der gemappte Wert dann gegen die Maximalgrenzen (siehe unten
Maximalgrenzen) gepriift und mit dem Bewertungsfaktor fiir den Direktwert in
NumberOfEncoders.Encoder_n.AnalogSensor.ConversionData.factor, der die
technologische Auflésung oder Zuordnung des LSBs angibt, bewertet wird.

Bei Einstellung VALUE_RIGHT_MARGIN_WITHOUT_SIGN ist eine Geberauflésung bzw.
Messwertbreite von maximal 31 Bit zul&ssig.

Bei Einstellung VALUE_LEFT_MARGIN wird der Messwert bei der Einstellung der
Geberauflésung bzw. Messwertbreite

— <16Bit linksblindig auf einen internen 16 Bit breiten Datenwert gemappt, also auf die
niederwertigen Byte1 und Byte2 des internen Datenwertes vom Typ DINT. Dabei
werden die fehlenden Bits 15 minus Messwertbreite rechts mit Null(en) erganzt und
die héherwertigen Byte3 und Byte4 des internen Datenwertes entsprechend dem
Vorzeichen erganzt.

— 2 16Bit linksblindig auf den 32 Bit breiten Datenwert gemappt und dabei die fehlenden
Bits 31 minus Messwertbreite rechts mit Null(en) erganzt.

Bei Einstellung VALUE_LEFT_MARGIN_WIHTOUT_SIGN wird der Messwert bei der
Einstellung der Geberauflésung bzw. Messwertbreite

— <16Bit linksblindig auf einen internen 16 Bit breiten Datenwert gemappt, also auf die
niederwertigen Byte1 und Byte2 des internen Datenwertes vom Typ DINT. Dabei
werden die fehlenden Bits 16 minus Messwertbreite rechts mit Null(en) erganzt und
die héherwertigen Byte3 und Byte4 des Wertes mit Null erganzt.

— > 16Bit linksbiindig auf den 32 Bit breiten Wert gemappt und dabei die fehlenden Bits
32 minus Messwertbreite rechts mit Null(en) erganzt.

Da dieser gemappte Messwert gegen die Maximalgrenzen geprift wird, die vom
Datentyp DINT sind, ist bei der Einstellung VALUE_LEFT_MARGIN_WIHTOUT_SIGN
und einer Messwertbreite > 16 Bit als Wert des hdchstwertigsten Bit im Messwert nur
Null méglich. Der Messbereich ist damit auf max. 50% der Messwertbreite
eingeschrankt.
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e die Datenbreite des Messwertes ohne das Vorzeichenbit im Konfigurationsdatum
NumberOfEncoders.Encoder_n.analogSensor.Driverinfo.resolution

e die Obergrenze und Untergrenze, die Maximalgrenzen des Messwertes in den
Konfigurationsdaten

— NumberOfEncoders.Encoder_n.AnalogSensor.Driverinfo.maxValue

— NumberOfEncoders.Encoder_n.AnalogSensor.Driverinfo.minValue

Beispiel: Verwendung eines ET 200S, SSI-Moduls oder einer Analogeingabe.

Zahlwert(ab V4.0)

Der Geber wird als inkrementeller Geber eingestellt. Als Zahlwertbreite kbnnen 16 Bit oder
32 Bit eingestellt werden.

Beispiel: Verwendung eines ET 200S, COUNT-Moduls

Istgeschwindigkeit

Die Istwertinformation kann dabei die Anzahl von Impulsen zwischen zwei Abtastungen,
oder wahlweise die Zeitdauer zwischen zwei aufeinander folgenden Impulsen sein. Solche
Geber werden z. B. fiir die Erfassung der Istgeschwindigkeiten bei Hydraulikfunktionalitat
verwendet.

Beispiel: Verwendung eines ET 200S, COUNT-Moduls

Far den Direktwert als Absolutwert im 1/O Bereich kénnen folgende Bits konfiguriert werden
(ab V4.1 SP1):

e Ready-Bit Uber die Elemente des Konfigurationsdatums
analogSensor.readyStateMonitoring

® Fehler-Bit Uber die Elemente des Konfigurationsdatums
analogSensor.errorStateMonitoring

Eine vom Peripheriemodul zusatzlich zum Messwert zur Verfligung stehende Bereitkennung
und Fehlerkennung kann dartiber am TO Achse ausgewertet werden.

In SIMOTION V4.1 SP1 werden diese Konfigurationsdaten direkt in der Expertenliste
eingestellt.

Wird in den Kennungen im Betrieb der Zustand nicht bereit oder ein Fehler angezeigt und ist
das Ready-Bit bzw. Fehler-Bit konfiguriert, wird der Technologische Alarm 20005 mit der
Kennung Sensorfehler ausgeldst.

Ist im Hochlauf das TO Achse bereit, aber der Direktwert im Peripheriebereich noch nicht im
Zustand bereit, wird der Zustand WA/T_FOR_VALID Sensoram Sensor angezeigt.
(Systemvariable sensorData[n].state)

Ab Version V4.1 SP1 ist es mdglich, dass der Direktwert im Peripheriebereich nicht in jedem
Takt des aquidistanten Kommunikationszyklusses aktualisiert wird (z. B. wenn bei einem
schnellen Kommunikationstakt ein am Peripheriemodul angeschlossener Sensor aus
Messgriinden oder Bearbeitungszeitgriinden nicht in jedem Zyklus einen neuen Messwert
liefern kann). Der Istwert wird dabei von der Steuerung extrapoliert.
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Die Steuerung unterstitzt dabei folgende Mdglichkeiten:

® Das Peripheriemodul zeigt den neu gesetzten Messwert in einem Aktualisierungsbit /
Aktualisierungszahler an. Das Aktualisierungsbit / der Aktualisierungszahler wird im
Konfigurationsdatum analogSensor.UpdateCounter eingestellt.

Konfiguration UpdateCounter: Dieser kann ein (Toggle-Bit) oder mehrere Bits (Zahler)
breit sein.

e Der Refreshzyklus des Istwertes im Peripherie-Modul ist bekannt und wird direkt im
Konfigurationsdatum analogSensor.UpdateCounter.updateCycle eingestellt.

Defaulteinstellung mit Refreshzyklus = 1 (Standardverhalten bei Aktualisierung in jedem
Takt)

259 Geberwert iber Systemvariable

Es kann ein Positions- oder Geschwindigkeitsistwert auch direkt in einer Systemvariable
(sensorSettings.actualValue), z. B. aus dem Anwenderprogramm vorgegeben werden.
Daruber ist es z. B. moglich, fiir eine Achse den technologischen Istwert zu simulieren oder
von einem beliebigen Geber/Peripheriewert (fir den noch keine TO-Anbindung vorhanden
ist) den Wert Giber Anwenderprogramm aufzubereiten und der Achse als Istwert vorzugeben.

Das Verhalten wird im Konfigurationsdatum
TypeOfAxis.numberOfEncoders.Encoder_x.encoderldentification=SET_ACTUAL_VALUE
eingestellt.

Dieser Gebertyp kann an der Achse und am Externen Geber eingestellt werden.

Die Aktualisierungsrate der Vorgabe (updateCycle) und die maximale Anzahl der Servo-
Takte, in denen die Systemvariable nicht geschrieben wird (maxFailure), werden in der
Konfigurationsdaten-Struktur StructAxisSensorSetActualValueConfig angegeben.

Die Systemvariable sensorSettings.actualValue ist in der zyklischen Ebene zu versorgen, die
im Konfigurationsdatum
typeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_x.SensorSetActualValue.updateCycle eingestellt
ist. Wird z. B. im Anwenderprogramm der IPOsynchronousTask die Istposition zyklisch auf
sensorSettings.actualValue geschrieben, ist ~.updateCycle = IPO einzustellen.

Der in sensorSettings.actualValue vorgegebene Wert wird entsprechend der eingestellten
Aktualisierungsrate (SensorSetActualValue.updateCycle) ibernommen und dazwischen
linear extrapoliert.

SensorSetActualValue.maxFailures bezieht sich immer auf den Servotakt. Die Einstellung
SensorSetActualValue.updateCycle hat darauf keinen Einfluss.

Beispiel:
Wenn die Systemvariable sensorSettings.actualValue im IPO-Takt aktualisiert wird und

IPO:Servo gleich 2:1 eingestellt ist, dann ist in SensorSetActualValue.maxFailures = 1
einzutragen.
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2.5.10 Geber nichtexklusiv zuordnen (ab V4.1 SP1)

Siehe auch

Uber die Einstellung in typeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_x.interfaceAllocation kann
der Sensor/Geber der Achse exklusiv bzw. nichtexklusiv zugeordnet werden. Bei
nichtexklusiver Zuordnung ist anzugeben, ob die Geberschnittstelle beim Hochlauf des TO
aktiviert werden soll.

Die Funktionalitat unterstitzt die Projektierung eines Gebers an mehreren Achsen. Zu einem
Zeitpunkt ist der Geber aber nur an einer Achse auswertbar.

Eine Aktivierung/Deaktivierung der Geber-Schnittstelle im Betrieb und die Angabe des
Sensors erfolgt Uber die Befehle _enableAxisInterface(), bzw. _disableAxisinterface() und
dem Funktionsparameter sensor=<sensorNummer>. Der Funktionsparameter sensor wird
bitweise verschlisselt, dadurch ist es mdglich auch mehrere Geber gleichzeitig zu
aktivieren/deaktivieren. Bei nicht gesetzten Bit bleibt der Zustand der Geberschnittstelle
unverandert.

Der Status aktiviert/deaktiviert der Geberschnittstelle wird in der Systemvariable
sensorData.sensorData([i].input angezeigt.

Beispiel:

sensor=5 Aktivierung/Deaktivierung der Geberschnittstelle 1 und 3
Siehe auch Parameterbeschreibung in den Referenzlisten.

Diese Befehle stehen fur die Aktivierung/Deaktivierung der Aktor/Sensor-Schnittstelle an der
Hydraulikachse nicht zur Verfugung. Bzgl. Hydraulikfunktionalitdt siehe Zugriff auf das
gleiche Stellglied von mehreren Achsen (Seite 285).

Einstellung nichtexklusive Antriebszuordnung (ab V4.1 SP1) (Seite 54)

2.5.11 Diagnosemdglichkeiten

72

In der Systemvariablen sensorData.incrementalPosition werden die Messsystem-Inkremente
als 32 Bit-Information angezeigt.

Zunachst kann Uberprift werden, ob die Veranderung dieser Variablen lber eine
Geberumdrehung unter Einrechnung des Messgetriebes den Inkrementen des Gebers
entspricht. Sollte dies nicht der Fall sein, muss die Konfiguration der Achse und des Antriebs
(z. B. Messgetriebe, (Antriebs-)Parameter zur Einstellung der Auflésung: Anzahl
Inkremente/Umdrehung sowie Feinauflésung, ...) angepasst werden.

Weiter kann die Weg- (Winkel-) Veranderung/Umdrehung (sensorData.position) Gberpruft
werden. Wenn diese Uberprifung nicht OK ist, muss die Konfiguration der Achse (z. B.
Spindelsteigung, Getriebefaktoren, ...) Gberprift werden.
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2.6 Eingabegrenzen, technologische Begrenzungen

Systemseitige Eingabegrenzen

Alle eingebbaren Parameter besitzen eine untere und obere Grenze, die sich entweder aus
dem Formatbereich der Variablen oder aus den vom System vorgegebenen Grenzen der
einzelnen Parameter ergeben, siehe Referenzliste Systemvariablen TP Cam.

Intern gibt es zusatzlich fur die Positionsangaben Grenzen, die sich aus der Genauigkeit des
Datenformats der Variablen ergeben. Eine Uberschreitung dieser Grenzen fuhrt zu
Fehlermeldungen an der Achse: Interne Verfahrbereichsgrenze erreicht.

2.7 Einstellung zur Mechanik von Achse und Geber

2.7.1 Ubersicht Einstelimdglichkeiten zur Mechanik von Achse und Geber
Bei der Realen Achse ist antriebsseitig verfligbar:
® Berucksichtigung Lastgetriebe
® Bericksichtigung Spindelsteigung bei der Linearachse

® |nvertierung der Stellgréf3e / Antriebsrichtung

Bei der Realen Achse ist geberseitig verfligbar:
® Einstellung Geberanbauart
® Berlcksichtigung Messgetriebe

e FEinstellung Weg pro Umdrehung
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e Einstellungen zur Lastkompensation

e Berlicksichtigung der Zahlrichtung (Lageistwert invertieren)

Messsyshem:
[~ Messsystem ist gegensinnig [Lageistwert invertieren} Eine Inverierung beides \Were Geberparameter...
s f!e S o T emtspricht eines Invertierng des
telligrole imverberen N Antnebsiichtung,
| Gebersystem it stonsch 2 ﬂ

echanik:

Geberanbauart
Il_asl.seite 3
Pride (bersetzung? 3|
- Lastgetiebe - Messgelriebs | 1 Spindelsteigung
Anzahl Anzahl Weg pio
M ot aeumdrebwngen: 1 - Lastumdrebungen: 1 - Spindelumdiehung:
Anzahl Anzahl
Lastumdrehungen: 1 . Gebsumdrehunger: J‘ : 100 mim./rot
[™ Moduloachse:

™ Umkehrdosekompensation:

Bild 2-17 Ubersicht zur Mechanik Geber / Linearachse

Bei der Hydraulikfunktionalitat ist stellgliedseitig verfugbar:
e Bericksichtigung der Ausgangskennlinie
e |nvertierung der StellgréRen

Bei der Hydraulikfunktionalitat sind die in SIMOTION verfligbaren Geber verwendbar. Sie
kénnen im Register Geberkonfigurationen des Dialogs Konfiguration oder (iber die
Expertenliste konfiguriert werden. (Siehe SIMOTION SCOUT Online-Hilfe)

2.7.2 Invertierung des Lageistwertes

In der Maske Mechanik Geber / Linearachse kann ber die Checkbox Messsystem ist
gegensinnig die Zahlrichtung eines Inkremental- oder Absolutwertgebers invertiert werden.
Die Zahlrichtung wird damit der technologischen Sicht angepasst.

Nach Anderung der Einstellung zur Lageistwertinvertierung ist die Geberjustage mit dem
entsprechend neu eingestellten Absolutwertgeberoffset neu durchzufiihren, wie auch bei
einem Inkrementalgeber die Referenzpunktverschiebung neu zu bestimmen ist.

Besonderheiten Absolutwertgeber

Bei einem Geber mit n-Bit (Datenlénge n Bit) liegt die Inkrementalpostion zwischen 0...27-1.
Die Position ergibt sich dann abhangig von der Auflésung z. B. von 0...100 mm.
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Bei einem Vorzeichenwechsel durch Invertierung des Lageistwertes (gegensinniges
Messsystem oder Geber ist verdreht montiert) liegt die Inkrementalposition zwischen 2n-
1...0. Der Bereich der Position invertiert sich entsprechend z. B. auf 100...0 mm. Liegt die
Istposition in diesem Fall beim Einschalten ohne Vorzeichenwechsel bei 15 mm, so ist die
Position mit Vorzeichenwechsel dann 85 mm.

Beispiel:

Gegeben ist ein Linearmalstab mit einer Gitterteilung von 0,005 mm und einem
Messbereich von 30 mm bzw. 6000 Inkrementen. Der Maximalwert der Inkrementalposition
ist rechentechnisch in einem Datum mit 13 Bit Breite darstellbar (213 = 8192).

Die theoretische Maximalposition des Gebers betragt damit 40,96 mm (8192*0,005mm). Bei
einer Verschiebung der Achse in die positive Richtung lauft die angezeigte Geberposition in
Richtung gréfer werdender Werte von 0.0 bis 40,96 mm sowie die Inkrementalposition von 0
bis 8191 Inkremente. Eine Inkrementalposition von beispielsweise 1000 Inkrementen
entspricht einer Achsposition von 5.0 mm. An einem Geber mit aktivierter
Lageistwertinvertierung fiihren hingegen Lageanderungen der Achse in die positive Richtung
zu Anderungen der angezeigten Geberposition in Richtung kleiner werdender Werte von
46,96 bis 0.0 mm. Die invertierte Geberposition errechnet sich aus der Differenz zwischen
der theoretischen Maximalposition des Gebers und der aus der aktuellen
Inkrementalposition bestimmten Geberposition. Aus der im Beispiel genannten
Geberinkrementalposition von 1000 Inkrementen errechnet sich somit eine Position von
35,96 mm (40,96 mm - 5.0 mm = 35,96 mm).

2.7.3 Randbedingungen fiir Mechanikeinstellungen bei Moduloachsen
(Langzeitstabilitat)
Bei Moduloachsen wird geprift, ob die Langzeitstabilitdt gewahrleistet ist. Bei
Langzeitstabilitat ist sichergestellt, dass die vom Geber erfassten Positionen und die interne
Darstellung der Istwerte immer synchron sind. Damit kénnen Positionen auch nach beliebig
vielen Modulolberlaufen noch exakt angefahren werden. Kann die Langzeitstabilitat nicht

gewabhrleistet werden, wird bei der Konsistenzprifung im Engineering System eine der
beiden Fehlermeldungen ausgegeben:

e Konfigurierte Getriebefaktoren nicht darstellbar

e Konfigurierte Modulolange nicht darstellbar

Uberpriifung der Langzeitstabilitit ab V4.2

Ab V4.2 wird diese Uberpriifung aufgrund der Adaption der Geberdaten zur Laufzeit
ausgefiihrt. Der Zahler/Nennerquotient des Lastgetriebes wird bei der Umrechnung von der
Geberposition auf die mechanische Position ggf. Uber LREAL-Faktor berticksichtigt.

Bei eingeschrankter Langzeitstabilitat wird der Alarm 50024 ausgegeben.

Uberpriifung der Langzeitstabilitét < V4.2

Auch auf dem Zielgerat erfolgt zur Laufzeit eine Prifung der Langzeitstabilitat. Ist diese
aufgrund der Konfiguration nicht gegeben, kommt es zum Alarm 20006 Konfigurationsfehler,
Grund 3041.
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Ursache hierfir ist eine ungeeignete Wahl der Werte in den Konfigurationsdaten. Diese
mussen folgenden Bedingungen geniigen:

Berechnung von f1 fiir eine Modulo Rundachse
f1= Zahler Messgetriebe x 360 x Interne Auflésung x Lastumdrehungen "
Berechnung von f1 fiir eine Modulo Linearachse

fo = TRUNC(Spindelsteigung x Interne Auflésung) 2
Die Nachkommastellen von fo werden abgeschnitten. Die Spindelsteigung ist in der
Basiseinheit mm anzugeben.

f1 = Zahler Messgetriebe x fo x Lastumdrehungen ")

Berechnung von f2

f2 = Nenner Messgetriebe x Geberauflésung x Istwertfaktor x Motorumdrehungen
Berechnung von f11 und f 22

Von f1 und f2 muss nun der groRte gemeinsame Teiler k ermittelt und in folgende Formel
eingesetzt werden:

fi1=(f1/ k) < 2%
fo2=(f2/ k) < 231

Die Ergebnisse von f11 und f22 mussen kleiner als 231 sein. Ist dies nicht der Fall muss
geprift werden, ob durch geeignete Anderung der Parameter in den Formeln f1 und f2, Werte
fur f11 und f22 erreicht werden, welche den maximal zuldssigen Wert nicht iberschreiten.

Berechnung von fa1

Genligen f11 und f22 den oben beschriebenen Anforderungen und kommt es dennoch zu
einem Downloadabbruch mit der Meldung Konfigurationsfehler 20006 Grund 3041 kdnnen
folgende Untersuchungen angestellt werden:

fs = TRUNC(Modulolange - Interne Aufldsung)

Die Nachkommastellen von f3 werden abgeschnitten. Die Modulolange ist bei Linearachsen
in mm und bei Rundachsen in Grad anzugeben.

Jetzt kann der groRte gemeinsame Teiler k2 von f3 und f11 ermittelt werden und in die
anschlieBende Formel eingesetzt werden:

fa1=(f3 X f22 x f11) / (k2 x k2) < 262

An dieser Stelle muss nun Uberpriift werden, ob f31 kleiner als 262 ist. Falls dies nicht der Fall
ist, missen Uberlegungen angestellt werden, ob eine Verringerung der Moduloldnge mdglich
ist. Es kdnnen auch Anderungen an den Parametern in den Formeln f1 und f» vorgenommen

werden, es muss allerdings dann sichergestellt werden, dass die Forderungen fiir f11 und f22

noch erflllt sind.

1) Bei lastse

itigem oder externem Anbau des Gebers ist fiir Motorumdrehungen und Lastumdrehung jeweils 1in

die Formel einzusetzen.

2) Bei externem Anbau des Gebers ist anstatt der Spindelsteigung der konfigurierte Weg pro Umdrehung
einzusetzen.
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Tabelle 2- 16 Bedeutung der Parameter

Parameter

Kommentar / Konfigurationsdatum an der Achse

Zahler Messgetriebe

Zahler Ubersetzungsverhaltnis Messgetriebe
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AdaptDrive.numFactor
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AdaptExtern.numFactor
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AdaptLoad.numFactor

Nenner Messgetriebe

Nenner Ubersetzungsverhaltnis Messgetriebe
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AdaptDrive.denFactor
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AdaptExtern.denFactor
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AdaptLoad.denFactor

Motorumdrehungen Zahler fir Motorumdrehungen
TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.Gear.numFactor
Lastumdrehungen Zahler fur Lastumdrehungen

TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.Gear.denFactor

Interne Aufldsung

Interne Inkremente / Positionseinheit
Wird bei der Konfiguration mit dem Achswizard festgelegt.

Geberauflésung

Geberstrichzahl (Angabe auf dem Geber)
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.IncEncoder.incResolution
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AbsEncoder.absResolution

Multiplikationsfaktor Istwert
(Istwertfaktor)

= 1 bei SSI-Geber Onboard

= 4 bei Inkrementalgebern Onboard

= X" IncEncoder.incResolution MultiplierCyclic
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.IncEncoder.incResolution MultiplierCyclic
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.AbsEncoder.absResolution MultiplierCyclic

Modulolédnge

Modulo.length

Spindelsteigung pro
Umdrehung der Achse

LeadScrew.pitchVal

Weg pro Umdrehung

TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_1.pathPerResolution.length

1) X=0:Fir die Feinaufldsung ist der Defaultwert gemafR Tabelle Default-Einstellungen Feinaufldsungen in SIMOTION in
Kapitel Geberanschaltung tber PROFIdrive Telegramm (Geber im PROFIdrive Achs-Telegramm / Feinauflésung
(Gn_XIST1)) zu berticksichtigen. (In diesem Fall findet die Prifung der Langzeitstabilitat nur noch auf dem Zielgerat

statt. Es erfolgt keine Uberpriifung bei der Konsistenzpriifung im Engineering System.)

X<>0: Es ist der konfigurierte Wert fiir die Feinauflésung einzusetzen.

Hinweis

Weitere Informationen finden Sie auch unter FAQs > Technologie > Randbedingungen bei
der Bestimmung von Getriebeparametern in den SIMOTION Utilities & Applications, die im

Lieferumfang von SIMOTION SCOUT enthalten sind.

Siehe auch
Geberanschaltung iber PROFIdrive Telegramm (Seite 63)
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2.8 Vorbelegungen

An der Achse gibt es Systemvariablen, an denen Standardwerte fur die Achse eingestellt
werden kénnen. Die wichtigsten Standardwerte, z. B. fiir die Dynamik der Achse, sind in der
Maske fir Dynamik zusammengefasst. Diese Standardwerte werden verwendet, wenn Sie in
der Programmierung die Vorbelegung bzw. USER DEFAULT verwenden.

Tabelle 2- 17 Weitere Standardwerte, die tber die Expertenliste eingestellt werden kdnnen

Standardwerte fur Systemvariable
Klemmwerte userDefaultClamping
Dynamikwerte userDefaultDynamics
Umschaltung auf Kraftregelung userDefaultForceControl
Kraft-/Druckbegrenzung userDefaultForceLimiting
Referenzieren userDefaultHoming
Positionieren userDefaultPositioning
Hydraulik userDefaultQFaxis
Momentenbegrenzung userDefaultTorqueLimiting

Siehe auch

Vorbelegungen Dynamikparameter (Seite 152)
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2.9.1

Siehe auch

2.9 Referenzieren

Referenzieren

Ubersicht Referenzieren

Bei der Positionierachse werden Eingaben und Anzeigen zur Position auf das
Koordinatensystem der Achse bezogen.

Das Koordinatensystem der Achse ist dabei auf die reale, physikalische Position der Achse
abzugleichen.

Absolutwertgeber

Bei Absolutwertgebern muss die Einrechnung des Absolutwertgeberoffsets einmalig aktiviert
werden.

Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Zustande, die eine erneute
Absolutwertgeberjustage erfordern (Seite 91).

Inkrementeller Geber

Bei inkrementellen Gebern erfolgt die Synchronisation tber das Referenzpunktfahren mit
dem Setzen der Referenzpunktkoordinaten bzw. der Referenzpunktkoordinate unter
Berlcksichtigung der Referenzpunktverschiebung beim aktiven Referenzieren an einer
definierten mechanischen Position der Achse. Diese definierte mechanische Position der
Achse wird der Steuerung iber die Geber-Nullmarke des Messsystems oder Uber die
Externe Nullmarke angezeigt.

Soll ein direkter Bezug auf die Position hergestellt werden, ist bei inkrementellen Gebern das
Achs-Istwertsystem nach jedem Einschalten zu synchronisieren.

Hinweis

Verfahrbefehle mit relativer Positionsangabe kénnen immer ausgefiihrt werden. An der
Achse kann tber Konfiguration eingestellt werden, ob auch Verfahrbefehle mit absoluter
Positionsangabe bei nicht referenzierter Achse ausgefiihrt werden kénnen.
Konfigurationsdatum: referencingNecessary.

Referenzieren (Seite 312)
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2.9 Referenzieren

29.2 Begriffe

80

Referenzpunkt

Nach Synchronisation der Achse und Abfahren der Referenzpunktverschiebung steht die
Achse im Referenzpunkt und hat den in der Referenzpunktkoordinate angegebenen Wert.

Synchronisationspunkt

Im Synchronisationspunkt wird der Istwert der Achse aufgrund eines externen oder internen
Ereignisses auf den Wert Referenzpunktkoordinate minus Referenzpunktverschiebung
gesetzt.

Referenzpunktverschiebung

Eine Verschiebung zwischen Referenzpunkt und Synchronisationspunkt ist nur wirksam bei
aktivem Referenzieren. Sie wird nach der Synchronisation der Achse tiber den Homing-
Befehl mit herausgefahren. Bei Moduloachsen erfolgt das Ausfahren der
Referenzpunktverschiebung immer mit der Richtungseinstellung Shortest_Way. (Ausnahme:
Ab 4.1 SP1 kann die Richtung Uber die Einstellung "nur in eine Richtung referenzieren”
vorgegeben werden.)

Referenzmarke
Eine Referenzmarke ist ein Hardwaresignal, das zum Referenzieren verwendet wird.
® Geber-Nullmarke

Die Geber-Nullmarke eines Inkrementalgebers wird als Referenzmarke verwendet.
e Externe Nullmarke

Es wird ein externes Signal (Nullmarkenersatz) als Referenzmarke verwendet.
Referenznocken

Der Referenznocken gibt ein Freigabesignal fir das eigentliche Referenzsignal
(Geber-Nullmarke oder Externe Nullmarke) aus. Aufgrund der vom Referenznocken
gelieferten Schaltflanke reduziert der Antrieb die Geschwindigkeit und wartet auf das
nachste eintreffende Referenzsignal, um die Referenzierung durchzufiihren.

Hinweis
Geratespezifische Eigenschaften

Bei dem Referenzieren mit Referenznocken und Geber-Nullmarke wird der Referenznocken
an einen beliebigen Eingang der Steuerung angeschlossen.

Weitere Hinweise zu geratespezifischen Randbedingungen sowie zusatzlich erforderlichen
Parametereinstellungen entnehmen Sie den erganzenden Informationen zu den Antrieben
sowie den Geratehandbiichern.
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293 Referenzierarten
Die Steuerung unterstitzt folgende Referenzierarten:
o Aktives Referenzieren

Hierbei wird fir das Referenzieren eine spezielle Verfahrbewegung durchgefiihrt. Es sind
Uber die Konfiguration folgende Referenziermodi mdoglich:

— Referenzieren mit Referenznocken und Geber-Nullmarke
— Referenzieren nur mit Externer Nullmarke
— Referenzieren nur mit Geber-Nullmarke.

® Passives Referenzieren / Fliegendes Referenzieren

Hierbei erfolgt das Referenzieren wahrend einer nicht Gber den Referenzierbefehl
initiierten Bewegung. Es sind Uber die Konfiguration folgende Referenziermodi maglich:

— Referenzieren mit Referenznocken und Geber-Nullmarke

— Referenzieren nur mit Externer Nullmarke

— Referenzieren nur mit Geber-Nullmarke.
e Direktes Referenzieren / Referenzpunkt setzen

Die Achsposition wird gesetzt ohne dass eine Verfahrbewegung stattgefunden hat.
o Relatives direktes Referenzieren

Der Positionsistwert der Achse wird um ein vorgegebenes Offset verschoben, ohne dass
eine Verfahrbewegung stattgefunden hat.

e Referenzieren Absolutwertgeber / Absolutwertgeberjustage

Der Nullpunkt des Absolutwertgebers wird justiert.

Hinweis

Ab V4.2 kénnen die Eingdnge fir Referenznocken, fiur den Status der Externen
Nullmarke und Umkehrnocken statt mit einer logischen Adresse auch symbolisch auf
SINAMICS Eingénge verschaltet werden.

294 Aktives Referenzieren

Beim aktiven Referenzieren erfolgt das Referenzieren entsprechend dem eingestellten
Modus Uber eine durch den Referenzierbefehl initiierte Bewegung.

Eine Referenzpunktverschiebung ist wirksam und wird nach der Synchronisation mit der
Referenzmarke herausgefahren. Nach dem Abfahren der Referenzpunktverschiebung hat
die Achsposition den in der Referenzkoordinate angegebenen Wert.

Bei aktivem Referenzieren sind die Geschwindigkeitsangaben fir die
Referenzpunktanfahrgeschwindigkeit, Referenzpunktabschaltgeschwindigkeit und
Referenzpunkteinfahrgeschwindigkeit wirksam.
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Die Achse besitzt nach dem Erkennen der Referenzmarke den Status synchronisiert bzw.
referenziert.

Hinweis

Die Anfahrrichtung auf den Referenznocken oder die Referenzmarke muss vom
Anwenderprogramm vorgegeben werden. Die Verwendung von Hardware-Endschaltern als
Umkehrnocken wird ab V4.1 unterstitzt.

Aktives Referenzieren mit Referenziermodus Referenznocken und Geber-Nullmarke

Der Referenzierbefehl bewirkt die Bewegung der Achse auf den Referenznocken. Nach dem
Erkennen und Verlassen des Referenznockens wird auf die ndchste Geber-Nullmarke des
Wegmesssystems gefahren. Ob es sich hierbei um die Geber-Nullmarke in positiver oder
negativer Verfahrrichtung handelt, kann tber ein Konfigurationsdatum eingestellt werden. Mit
der ersten nach dem Referenznocken erkannten Geber-Nullmarke wird die Achse
synchronisiert. Anschlie3end wird die Referenzpunktverschiebung mit der
Referenzpunkteinfahrgeschwindigkeit verfahren. Die Achsposition besitzt dann den in der
Referenzpunktkoordinate angegebenen Wert.

Aklives Feferenzieren | Passives Referenzieren I

| Geber_1 - Inkrementeller Geber - PROFIdrive Prafil

Referenzieren natwendia: I riein < l

Referenziemadus: |Heferenznocken und Geber-Mullmarke ﬂ

Geber-Mullmarke: I wor Referenznocken j

Eingang Referenznocken;

Referenzpunktiahrt: IStalt in positiver Richtung j IF'l E4.0 _I
Anfahrgeschwindigkeit: | | \\\_\\ [~ max Wen hiz Feferenznocken

Iﬁg_gmm.-’s & W -
Einfahrgeschwindigkeit: / . ™ max. Weg bis Geber-Mullmarke

lmg— mmes / / o 00 o
Ahschaltgeschwindigkeit:

100 s il A/ ' -
| T ——

¥ neg. Umkehmacken venwendsn Referenzpunktkoordinate: Feferenzpunktverschisbung: ™ pos. Umkehmocken verwenden
neq. HW-Endschalter als 0o il poz. Hw-Endschalter als
r Umkehmacken versenden I mm I mm r Urnkehmocken verwenden
Eingang Umkehrmocken: Eingang Umkehrhocken:
[Presn L] [Fr7oD ]
Bild 2-18 Parameter beim Aktiven Referenzieren mit Referenznocken und Geber-Nullmarke
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Der zeitliche Ablauf kann in 3 Phasen aufgeteilt werden:
® Phase 1
Fahren auf den Referenznocken

Die Achse fahrt mit der Anfahrgeschwindigkeit auf den Referenznocken. Die
Anfahrrichtung wird parametriert.

® Phase 2
Synchronisation mit der Geber-Nullmarke

Die Achse fahrt mit Abschaltgeschwindigkeit auf die Geber-Nullmarke des inkrementellen
Wegmessgebers. Die Lage der Geber-Nullmarke zum Referenznocken ist
parametrierbar. In Abh&ngigkeit hiervon wird die Bewegung in die gleiche Richtung
fortgesetzt oder es erfolgt ein Richtungswechsel. Die Steuerung synchronisiert sich mit
der ersten Geber-Nullmarke, die entsprechend der Einstellung in der Konfiguration
erkannt wird. Die Achse gilt mit dem Erkennen der Geber-Nullmarke als synchronisiert,
die Achsposition wird auf den in der Referenzpunktkoordinate angegebenen Wert minus
der Referenzpunktverschiebung gesetzt.

® Phase 3
Fahren auf den Referenzpunkt

Nach dem Erkennen der Geber-Nullmarke wird auf den Referenzpunkt mit der
Einfahrgeschwindigkeit gefahren.

Referenznocken Nullmarke Achse steht auf
i erreicht
Referenzpunktanfah- erre‘lcht . Referenzpur?kt
rgeschwindigkeit Van 1 | | |
| |
N - ! !
Referenzpunkteinfah- | | I U L o |
rgeschwindigkeit Vein i ! |
| |
Y Sy |
Referenzpunktabschalt- [ ! i
geschwindigkeit Vab ! !
| |
| |
| |
: 3 : L
| | |
| Phase 1 | Phase2 | Phase 3 }
ﬂ—»ﬂ—»ﬂ—b‘
Bild 2-19 Referenzieren bei inkrementellen Messsystemen

Hardware-Endschalter als Referenznocken (ab V4.1 SP1)

Es kénnen die Hardware-Endschalter auch als Referenznocken eingestellt werden.
Referenziert wird nach Richtungsumkehr infolge Anfahrens des Hardware-Endschalters auf
die erste Gebernullmarke. Ein Weiterfahren in Richtung des Hardware-Endschalters wird
nicht zugelassen.

Dies entspricht einem Referenzieren mit Referenznocken und Gebernullmarke, wobei die
Gebernullmarke vor Referenznocken liegt.

Alternativ sind ein linker und rechter Hardware-Endschalter méglich (Anfahrrichtung positiv
oder negativ). Beim Referenzieren wird in diesem Fall der Hardware-Endschalter unwirksam
gesetzt.
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Aktives Referenzieren nur mit Externer Nullmarke

Der Referenzierbefehl bewirkt die Bewegung auf Externe Nullmarke. Nach Erreichen der
konfigurierten Flanke der Externen Nullmarke wird die Referenzpunktverschiebung mit der
Referenzpunkteinfahrgeschwindigkeit verfahren. Die Achsposition besitzt dann den in der
Referenzpunktkoordinate angegebenen Wert.
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Hinweis

Beim Referenzieren auf Externe Nullmarke von Achsen mit digitaler Antriebskopplung tber
PROFIdrive muss die Externe Nullmarke als digitaler Eingang am Antrieb projektiert werden
(Projektierung Nullmarkenersatz bei SIMODRIVE 611U, SINAMICS).

Es muss das Externe Nullmarkensignal dort angeschlossen werden, wo auch der Geber
erfasst wird, d. h. am Antrieb, am ADI4/IM174 bzw. an den vorgesehenen Eingangen fur
Externe Nullmarken des C2xx.

SINAMICS

Bei SINAMICS wird bei positiver Fahrrichtung auf eine positive Triggerflanke synchronisiert
und bei negativer Fahrrichtung auf eine negative Triggerflanke, also jeweils an der linken
Seite des Externen Nullpunktsignals.

Durch Invertierung des Signals (Einstellmdglichkeit am Antrieb: SINAMICS-Parameter tiber
P490) kann auch an der rechten Seite des Externen Nullpunktsignals synchronisiert werden.

Das Referenzieren auf Geber-Nullmarke oder Externe Nullmarke wird in SINAMICS in P495
eingestellt.

Um bei tGiber PROFIdrive angekoppelten Antrieben erkennen zu kénnen, dass die Achse auf
der Externen Nullmarke steht, muss der Zustand der Externen Nullmarke an der Achse
bekannt gemacht werden. Da das entsprechende Statusbit nicht im PROFIdrive-Telegramm
des Antriebs-DOs vorgesehen ist, kann ab V4.1 SP1 ein zusatzliches Eingangsbit, welches
den Zustand der externen Nullmarke enthalt, an der Achse im Konfigurationsdatum
incHomingEncoder.stateDriveExternalZeroMark konfiguriert werden. Bei der Kopplung mit
SINAMICS wird das entsprechende Statusbit im PZD2 des Telegramms 390 bzw. 391 der
CU an die Steuerung Ubertragen.

Bei aktivierter symbolischer Zuordnung kann der Status der externen Nullmarke Gber den
Zuordnungsdialog direkt der entsprechenden Onboard-Klemme der Control Unit zugeordnet
werden.

Die Zuordnung der Digitaleingdnge des Antriebs zu den Statusbits des PZD2 entnehmen Sie
der SINAMICS Dokumentation.

Steht die Achse bereits auf der externen Nullmarke, wird dies durch das System erkannt. Es
wird entgegen der Anfahrrichtung von der externen Nullmarke gefahren. AnschlieRend
erfolgt der normale Referenziervorgang.

SIMODRIVE 611U

Bei SIMODRIVE 611U sind bei positiver Verfahrrichtung nur negative Flanken und bei
negativer Verfahrrichtung nur positive Flanken zugelassen, d. h. es wird immer die gleiche
Nockenseite verwendet.

Ein Invertieren ist bei SIMODRIVE 611U nicht méglich. Die Flanken kénnen durch den
Einsatz von Initiatoren in invertierter Bauart oder Uber eine applikative L6sung (ungenau)
invertiert werden.

MASTERDRIVES
Bei MASTERDRIVES-Motion Control sind nur positive Flanken zugelassen.
OnBoard C2x0

Bei OnBoard sind nur positive Flanken zugelassen.
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Aktives Referenzieren I Pazsives Referenzieren I
| Geber_1 - Inkrementeller Geber - PROFIdrive Profil
Referenzieren notwendig: Inein 'l
Referenziemodus: I nur Exterme Mullmarke j
Sighaliibergang:  High -> Low [negativ]
an Seite von Externer Mullmarke: Irechts j
Fieferenzpunktfahrt: IStart in positiver Richtung j
Anfahrgeschwindigkeit: | [ max wieq bis Ext Nulmarke
[500 o [ 003 -
Einfahrgeschwindigkeit:
IZD-D mm/'s / \ / =
Abschaltgeschwindigkeit: - +
|1 I mms ) @ I\
¥ neg. Umkehmacken verwenden Referenzpunktkoordinate;  Fieferenzpunkiverschisbung: ¥ pos. Umkshinacken verwenden
neg. Hw!-Endschalter als ID_D ID_D pos. Hw'-Endschalter als
r Umkehrnocken verwenden mm mm r Urmkehrmocken verwenden
Eingang Umkehrnocken: Eingang Umkehmocken:
[Frean L] 700 [
Bild 2-20 Parameter beim Aktiven Referenzieren nur mit Externer Nullmarke
Hinweis
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- Bei einem Resolver mit Polpaarzahl > 1 ist nur Referenzieren mit Referenznocken und

Gebernullmarke sinnvoll.

- Bei digitaler Kopplung zu SINAMICS S12_(_) werden die Einstellungen zum Referenzieren
auf Anforderung vom Antrieb ausgelesen. Anderungen werden nicht in den Antrieb

zurtickgeschrieben.
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Aktives Referenzieren nur mit Geber-Nullmarke (ohne Referenznocken)

Das Referenzieren ohne Referenznocken wird beispielsweise bei Achsen angewendet,
deren Geber im gesamten Verfahrbereich der Achse nur eine Geber-Nullmarke besitzt. Mit
dem Referenzierbefehl wird die Achse auf die Geber-Nullmarke gefahren. Nach Erkennen
der Geber-Nullmarke wird die Referenzpunktverschiebung mit der
Referenzpunkteinfahrgeschwindigkeit verfahren. Die Achsposition besitzt dann den in der
Referenzpunktkoordinate angegebenen Wert.

Aklives Referenzieren I Passives Referenzieren |

| Geber_1 - Inkrementeller Geber - PROFIdnive Profil

Referenzieren nobwendig: I nein &7 I

Referenziermodus: | nur Geber-Mullmarke j
Feferenzpunkttahet: | Start in positiver Richtung j
Einfahrgeschwindighsit: \ ™ max. Weg bis GeberMullmarke
IQD-E| s "
100 T
Abzchalbgeschwindigh eit: ] -
|1D.D— s
| I I |
/ N
W' neg. Umkehmocken venwenden Referenzpunkikoordinate:  Referenzpunkiverschiebung: ¥ pos. Umkehmocken venwenden
rieg. Hw/-Endschaler als [ili] no poz. Hw'-Endzchalter als
r Umkehmacken versenden I mm I mm r Umkehrmacken verwenden
Eingang Umkehmocker: Eingang Umkehrnocken:
[PreaD -] [Pr7on ]
Bild 2-21 Parameter beim Aktiven Referenzieren nur mit Geber-Nullmarke
Hinweis

Bei einem Resolver mit Polpaarzahl > 1 ist nur Referenzieren mit Referenznocken und
Geber-Nullmarke sinnvoll.

Umkehrnocken fir Referenzieren (ab V4.1 SP1)

Die Umkehrnocken wirken nur beim aktiven Referenzieren und dienen dazu, dass beim
Fahren auf einen Umkehrnocken die Richtung der Referenzpunktfahrt umgekehrt wird.

Die Umkehrnocken werden als zwei zusatzliche Eingangssignale projektiert. Der linke
Umkehrnocken und der rechte Umkehrnocken sind getrennt einstellbar und aktivierbar. Die
Umkehrnocken sind einmal an der Achse definiert. Sie sind nicht geberspezifisch vorgebbar.

Das folgende Bild stellt Referenzierablaufe abhangig von der Lage des Startpunktes zum
Referenznocken dar.
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(-) ! off [on]off Referenznocken (+)

on | Off Eingang fur Umkehrnocken  of on

o[1]
D
a—- S

—

Alle Beispiele sind programmiert mit Anfahrrichtung Links (negativ)
1 Startpunkt vor dem Referenznocken

2 Achse steht auf Referenznocken
Dies wird durch das System erkannt und die Achse fahrt entgegen der Anfahrrichtung vom
Referenznocken. AnschlieRend erfolgt normales Referenzieren.

3 Achse steht links hinter dem Referenznocken
Es wird das normale Referenzieren mit Anfahrrichtung Links gestartet. Am Umkehrnocken
kehrt die Achse um und fahrt entgegen der Anfahrrichtung bis Uber den Referenznocken.
AnschlieRend erfolgt normales Referenzieren.

Bild 2-22 Umkehrnocken fir Referenzieren

Es kdnnen auch die Hardware-Endschalter als Umkehrnocken definiert werden. Beim
Referenzieren wird in diesem Fall der Hardware -Endschalter unwirksam gesetzt.

Die Umkehrnocken werden Uber das Konfigurationsdatum
typeOfAxis.homing.reverseCamPositive und typeOfAxis.homing.reverseCamNegative
eingestellt.

Referenzieren nur in eine Richtung (ab V4.1 SP1)

Ab V4.0 kann im Konfigurationsdatum typeOfAxis.homing.direction eingestellt werden, dass
beim Referenzieren eine Richtungsumkehr unterdriickt wird und die eingestellte
Verfahrrichtung immer beibehalten wird. Die Einstellung wirkt nur beim Aktiven
Referenzieren.

Das folgende Bild zeigt als Anwendungsbeispiel eine Rundachse, die keine
Reversierbewegung durchfiihren darf.

(-) off |on [off 0°  Referenznocken off | on | off 0 (+)
1) |
i e —
2

one revolution

Ve

Alle Beispiele sind programmiert mit Anfahrrichtung Rechts
1) Startpunkt vor dem Referenznocken

Referenznocken wird im Modulobereich gefunden.
2) Achse steht auf Referenznocken

Dies wird durch das System erkannt. Die Achse fahrt in der programmierten Anfahrrichtung bis
zum nachsten Referenznocken, auch wenn der Modulobereich Gberfahren wird.

Bild 2-23 Beispiel Referenzieren nur in eine Richtung

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
Funktionshandbuch, 02/2012



Grundlagen Achse
2.9 Referenzieren

295 Passives Referenzieren / Fliegendes Referenzieren

Beim passiven Referenzieren erfolgt das Referenzieren entsprechend dem eingestellten
Modus Uber eine nicht durch den Referenzierbefehl initiierte Bewegung. Passives
Referenzieren ist in Verbindung mit Bewegungsbefehlen im lagegeregelten Modus maglich.
Eine Referenzpunktverschiebung ist nicht wirksam. Die Achse besitzt nach dem Erkennen
der Referenzmarke den Status synchronisiert bzw. referenziert. Die Angabe zur
Referenzpunktanfahrgeschwindigkeit, Referenzpunktabschaltgeschwindigkeit und
Referenzpunkteinfahrgeschwindigkeit sind nicht wirksam.

Referenziermodus Voreinstellung (DEFAULT_PASSIVE)

Bei dieser Einstellung wird der Referenziermodus vom System abhangig vom Gebertyp
eingestellt:

® Bei inkrementellen sin/cos- Gebern, TTL-Gebern oder Resolvern wird auf Geber-
Nullmarke referenziert.

® Bei als inkrementeller Geber eingestellten Endat-Gebern wird auf Externe Nullmarke
referenziert.

Passives Referenzieren mit Referenziermodus mit Referenznocken und Geber-Nullmarke

Nach dem Erkennen des Referenznockens ist die ndchste Geber-Nullmarke entsprechend
der Konfiguration zu Synchronisation wirksam. Mit der ersten nach dem Referenznocken
erkannten Geber-Nullmarke erfolgt die Synchronisation. Die Achse wird beim Erkennen der
Geber-Nullmarke auf den in der Referenzpunktkoordinate angegebenen Wert gesetzt und
erhalt den Zustand synchronisiert bzw. referenziert.

Passives Referenzieren nur mit Externer Nullmarke

Mit dem Erkennen der Externen Nullmarke entsprechend der Konfiguration erfolgt die
Synchronisation. Die Achse wird beim Erkennen der Externen Nullmarke auf den in der
Referenzpunktkoordinate angegebenen Wert gesetzt und erhalt den Zustand synchronisiert
bzw. referenziert.
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Passives Referenzieren nur mit Geber-Nullmarke

Das Referenzieren ohne Referenznocken wird beispielsweise bei Achsen angewendet,
deren Geber im gesamten Verfahrbereich der Achse nur eine Referenzmarke besitzt. Mit
dem Erkennen der Referenzmarke entsprechend der Konfiguration erfolgt die
Synchronisation, die Achse wird beim Erkennen der Referenzmarke auf den in der
Referenzpunktkoordinate angegebenen Wert gesetzt und erhalt den Zustand synchronisiert
bzw. referenziert.

Hinweis

Verwenden Sie bei Messsystemen mit mehr als einer Geber-Nullmarke im Verfahrweg der
Achse die Einstellung "Referenznocken und Geber-Nullmarke" zum Referenzieren. Damit
wird sichergestellt, dass auf eine exakte, reproduzierbare Referenzposition gefahren wird.

Alternativ kdnnen Sie die Einstellung "Nur Externe Nullmarke" verwenden. Die erreichbare
Referenzposition ist jedoch aufgrund des externen Signals ungenauer.

29.6 Direktes Referenzieren / Referenzpunkt setzen

Die aktuelle Position der Achse wird auf den in der Referenzpunktkoordinate angegebenen
Wert gesetzt. Eine Referenzpunktverschiebung ist nicht wirksam. Eine Verfahrbewegung
findet dabei nicht statt. Die Achse hat mit der Ausfihrung des Befehls den Status
synchronisiert bzw. referenziert.

Die Einstellung der Parameter fiir das Referenzieren der Achsen ist hier ohne Bedeutung.
Die Referenzpunktkoordinate wird am Befehl angegeben.

Siehe auch
Positionieren (Seite 315)
Synchronisation / Referenzieren bei Inkrementalgebern (Seite 367)
297 Relatives direktes Referenzieren / Referenzpunkt relativ setzen (ab V3.2)

90

Die aktuelle Position der Achse wird um den in der Referenzpunktkoordinate angegebenen
Wert verschoben. Die Referenzpunktkoordinate ist hier als Offset zu betrachten.

Diese Referenziermethode lasst sich auch im Betrieb (wahrend einer Verfahrbewegung)
anwenden.

Die Einstellung der Parameter fiir das Referenzieren der Achsen ist hier ohne Bedeutung.
Die Referenzpunktkoordinate wird am Befehl angegeben.
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2.9.8 Zustande, die bei inkrementellen Gebern erneutes Referenzieren erfordern

Bei inkrementellen Gebern wird der Status in folgenden Fallen auf nicht referenziert
zurlckgesetzt:

® Fehler im Sensorsystem/Geberausfall

® Neuer Homing-Befehl

® Netzaus

e SCOUT Download mit Anwahl der Einstellung /nitialisierung aller remanenten Dafen
e Anderungen der Achskonfiguration, die einen Download oder Restart erfordern

® TO-Restart am TO-Achse

o mit Anstol3 des aktiven Referenzierens

299 Referenzieren Absolutwertgeber / Absolutwertgeberjustage

Die aktuelle Achsposition wird mit dem Befehl _homing() im Referenziermodus
ENABLE_OFFSET_OF_ABSOLUTE_ENCODER gleich dem Geberwert +
Absolutwertgeberoffset gesetzt.

Gebernullposition Achsnullposition
4 4
| |
....................... »
Absolutgeberoffset

Bild 2-24 Achsnullposition ist Gebernullposition plus Absolutwertgeberoffset

Der Absolutwertgeberoffset (ab V3.2) kann dabei additiv oder absolut gesetzt werden.

Der Absolutwertgeberoffset wird im NV RAM gespeichert und wirkt bis zum nachsten
Justieren des Absolutwertgebers. Die Funktion ist bei der Inbetriebnahme der Steuerung
daher einmalig durchzufiihren.

Der Wert des Offsets und die Verrechnung des Offsets werden bei der Konfiguration
eingestellt.

Offset durch
Absolutwertgeberjustage Korrektur zur Laufzeit
(permanent)

l wirksam bei
Geberposition NETZ-EIN, Restart
Absolutwertgeber > () »(+ Istposition der Achse

Bild 2-25 Einrechnung des Absolutwertgeberoffsets

Uber die Konfigurationsdaten absHomingEncoder.setOffsetOfAbsoluteEncoder und absshift
kann ein Wert als Gesamtoffset gesetzt werden.
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Offset additiv setzen

Einstellung absHomingEncoder.setOffsetOfAbsoluteEncoder=RELATIVE (Defaultverhalten):
e Achsistwert: = Geberistwert + (bereits wirksamer, bisheriger Offset + absshift)
® (neuer) Offset = bisheriger Offset + absshift

Mit jedem neuen Aufruf der Funktion _homing() wird absHomingEncoder.absshift zu dem
bestehenden Absolutwertgeberoffset addiert.

Offset absolut setzen (ab V3.2)

Einstellung absHomingEncoder.setOffsetOfAbsoluteEncoder=ABSOLUTE (ab V3.2):

Mit dem Aufruf der Funktion _homing() wird absHomingEncoder.absshift als
Absolutwertgeberoffset gesetzt.

® Achsistwert = Geberistwert + absshift
Beispiel fiir Offset ABSOLUTE mit Geberistwertposition = 100.000:

absshift = 5.000
Erster Aufruf des Befehls _homing() - Position 105.000
Zweiter Aufruf des Befehls _homing() - Position 105.000
absshift = 7.000
Dritter Aufruf des Befehls _homing() - Position 107.000

Achse auf vorgegebene Position setzen (ab V4.1 SP1)

Offset anzeigen

92

Mit der Einstellung des Funktionsparameters
homingMode=SET_OFFSET_OF_ABSOLUTE_ENCODER_BY_POSITION am Befehl
_homing() wird der im Parameter homePosition stehende Wert als die aktuelle Position
gesetzt und daraus der sich ergebende Absolutwertgeberoffset berechnet und in der
Systemvariablen absoluteEncoder[n].totalOffsetVaule angezeigt und im System als Retain-
Variable gespeichert.

Der Wert im Konfigurationsdatum absHomingEncoder.absshift wird nicht geandert.

Das Offset kann ausgelesen werden. (ab V3.1)

Das Gesamtoffset wird in der Systemvariable absoluteEncoder[x].totalOffsetValue
angezeigt, der Aktivierungsstatus des Gesamtoffsets in der Variablen
absoluteEncoder[x].activationState.

Zusétzlich wird der Status angezeigt, ob nach Projektdownload die Funktion _homing() mit
homingMode= ENABLE_OFFSET_OF_ABSOLUTE_ENCODER mindestens einmal durchge-
fihrt wurde.
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Absolutwertgeberjustage

Siehe auch

Gehen Sie bei der Absolutwertgeberjustage wie folgt vor:

1.

3.

Deaktivieren Sie die Software-Endschalter, da bei aktivem Software-Endschalter keine
Absolutwertgeberjustage maéglich ist.

. Fuhren Sie die Absolutwertgeberjustage durch:

— _homing() mit homingMode= ENABLE_OFFSET_OF_ABSOLUTE_ENCODER

Mit dem einmaligen Aufruf des Befehls wird der Wert des Konfigdatums
absHomingEncoder.absshift eingerechnet. (absHomingEncoder.absshift ist ein online
anderbares Konfigdatum, eine Anderung wird sofort wirksam.)

bzw.

— _homing() mit
homingMode=SET_OFFSET_OF_ABSOLUTE_ENCODER_BY_POSITION (ab V4.1
SP1)

Fahren Sie die Achse auf die gewilinschte Bezugsposition und rufen Sie einmalig den
Befehl auf.

Damit wird der im Parameter homePosition stehende Wert als die aktuelle Position
gesetzt und daraus der sich ergebende Absolutwertgeberoffset berechnet und in der
Systemvariablen absoluteEncoder[n].totalOffsetVaule angezeigt und im System als
Retain-Variable gespeichert.

Der Wert im Konfigdatum absHomingEncoder.absshift wird nicht geandert.

Aktivieren Sie die Software-Endschalter wieder (falls erforderlich).

Beachten Sie, dass die Absolutwertgeberjustage nur als Offset zum Absolutwertgeber Wert
wirkt. Der Offset der Absolutwertgeberjustage und der Wert des Absolutwertgebers sind fur
die Position nach NETZ-AUS oder Restart entscheidend. Wahrend des Betriebs wird die
aktuelle Istposition auRerdem durch die Modulo-Einstellungen der Achse und durch
Lagesetz- oder Lagekorrekturauftrage beeinflusst.

Zusténde, die eine erneute Absolutwertgeberjustage erfordern

Nach dem Laden eines neuen Projektes in die Steuerung ist das gespeicherte Offset
nicht mehr vorhanden.

Befindet sich vor dem Laden schon ein Projekt in der Steuerung und wird der TO-Name
nicht geandert, bleibt das gespeicherte Offset erhalten (ab V4.1 SP1). Dieses Verhalten
gilt auch im Falle einer Hochriistung, ist also versionsunabhangig.

Nach Aus-/Einschalten ist der Offset geldscht, sofern das Projekt nicht im ROM
gespeichert wurde.

Nach dem Urldschen

Geber fiir Position (Seite 58)
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2.9.10 Referenzmarkeniiberwachung

Wird die Referenzmarke nicht innerhalb des parametrierten Weges erreicht, wird ein Alarm
ausgelost. Bei Referenzieren mit Referenznocken und Referenzmarke wird der Weg erst
nach Verlassen des Referenznockens uiberwacht.

Bei vorhandenen Umkehrnocken wird bei Richtungsumkehr infolge der Umkehrnocken die
Uberwachung neu aufgesetzt.

Eine aktivierte Referenzmarkeniiberwachung ist sowohl beim aktiven als auch beim
passiven Referenzieren wirksam.

2.9.11 Referenznockeniiberwachung

Wird der Referenznocken nicht innerhalb des parametrierten Weges erreicht, wird ein Alarm
ausgelost.

I?ei vorhandenen Umkehrnocken wird bei Richtungsumkehr infolge der Umkehrnocken die
Uberwachung neu aufgesetzt.

Eine aktivierte Referenznockenliiberwachung ist sowohl beim aktiven als auch beim passiven
Referenzieren wirksam.

2.9.12 Anzeige Istwertanderung beim Referenzieren (ab V4.0)

Die Anderung des Istwerts beim Referenzieren wird in der Systemvariablen
homingCommand.positionDifference angezeigt.

29.13 Verfahren mit nicht referenzierter Achse

Mit dem Konfigurationsdatum referencingNecessary wird festgelegt, ob an einer
unreferenzierten Achse mit absoluten Positionen gearbeitet werden kann.

Einstellungen:
e referencingNecessary = NO

— Relative und absolute Bewegung ist mdglich.

— Die Software-Endschalter werden liberwacht bei Einstellung swlimit.state = YES.
e referencingNecessary = YES

Bei nicht referenzierter Achse:

— Nur relative Bewegung ist moglich

— Die Software-Endschalter werden auch bei der Einstellung swlimit.state = YES nicht
Uberwacht.
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2.9.14

Siehe auch

2.9.15

Siehe auch

2.9 Referenzieren

Lagekorrektur der Istposition/Sollposition auRerhalb von Referenzieren

Die Lagekorrektur kann auch zur Manipulation der Istwerte und der Sollwerte der einzelnen
Koordinaten (Basis-Koordinaten, Uberlagernde Koordinaten) verwendet werden.

Der Referenzierstatus der Achse (referenziert / nicht referenziert) wird nicht verandert.

Neusetzen von Soll- und Istposition (Seite 327)

Differenzpositionsmessung (ab V3.2)

Die Achsposition wird nicht direkt gemessen, sondern als Differenz zweier Geber/Istwerte
ermittelt. Diese Differenzposition wird vom System als Istposition genommen und als
Absolutwert verwendet.

Die Geber der Einzelpositionen selbst kdnnen Absolutwertgeber oder inkrementelle Geber
sein.

Ein Referenzieren der Differenzposition wird nicht zugelassen.

Das Offset zur Differenzposition ist (iber das Konfigurationsdatum
positionDifferenceMeasurement.Offset online dnderbar.

Die Differenzposition wie auch die Positionssensoren werden als Encoder eingestellt.

Positionsdifferenzwert =
Position (humberEncoderA) - Position (numberEncoderB)

Bei der Einstellung Gber die Expertenliste gehen Sie wie folgt vor:
® Mindestens zwei Positionssensoren an der Achse konfigurieren.

® |n die Expertenliste den Wert von TypeOfAxis.NumberOfEncoders.NumberOfEncoders
um 1 erhdhen.

® Den weiteren Sensor als "Differenzpositionssensor" tiber das Konfigurationsdatum
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_n.EncoderType mit
SENSOR_POSITION_DIFFERENCE_MEASUREMENT einstellen.

® Die Sensoren, deren Werte verwendet werden und die einzelnen Faktoren werden in den
Elementen der Struktur
TypeOfAxis.NumberOfEncoders.Encoder_n.PositionDifferenceMeasurement eingestellt.

Expertenliste fur Achse verwenden (Seite 244)
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2.10 Uberwachungen / Begrenzungen

2.10.1 Ubersicht Uberwachungen / Begrenzungen (Blockschaltbild)

Vorsteuerung

Symmetrier- | + Stellgréssentiberwachung
l — fiter | Drehzahl(/Moment)

Anpassung
Y. . Geberfrequenz S
al h (/-beschleunigung) ]
»n
Dynamische - Positionieriiberw.
. " Hardware- | Null-

nglr\e’v[;%f:&l%r- - Stillstandsiiberw. endlagen |* marke
£
s
Uberwachungen k=)
o

Bild 2-26 Blockschaltbild Uberwachungen der Positionierachse
2.10.2 Dynamische Schleppabstandsiiberwachung

Die Schleppfehleriiberwachung an der lagegeregelten Achse erfolgt auf Basis einer
geschwindigkeitsabhangigen Schleppabstandsgrenze.

Der zulassige maximale Schleppabstand ist von der Sollgeschwindigkeit abhangig.

Bei Geschwindigkeiten kleiner als eine vorgebbare untere Geschwindigkeit ist der maximal
zulassige Schleppabstand konstant und wird in
typeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_N.DynamicFollowing.minPositionTolerance
eingestellt. Der untere Geschwindigkeitswert fiir die Kennlinie des maximalen
Schleppabstandes wird in
typeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_N.DynamicFollowing.minVelocity eingestellt.

Oberhalb dieser unteren Geschwindigkeit wird der maximal zuldssige Schleppabstand
proportional zur Sollgeschwindigkeit bis zur maximal zulassigen Geschwindigkeit vergroRert.

Der bei der maximalen Geschwindigkeit der Achse maximal zulassige Schleppabstand wird
in typeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_N.DynamicFollowing.maxPositionTolerance
eingestellt. Der Steigungsfaktor der Kennlinie fiir den maximalen Schleppabstand berechnet
sich aus diesen Einstellungen.

In dem Konfigurationsdatum dynamicFollowing.warningLimit kann eine Schwelle als
Prozentwert bezogen auf den maximalen zulassigen Schleppabstand der jeweiligen
Sollgeschwindigkeit angegeben werden, bei deren Uberschreitung eine Warnung erfolgt.
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motionStateData.commandVelocity

l servoMonitoring.dynamicFollowingWarning
Uberwachungen servoMonitoring.dynamiCFoIISWingError
auf Obergrenze/ v

Untergrenze*

servoData.followingError

*Ober- und Untergrenze sind von der aktuellen Geschwindigkeit abhangig

Bild 2-27 Dynamische Schleppabstandsiiberwachung

Pozitionieren und Stillstand  Schleppabstand | Stillstandssignall Kraft- Druckl Geschwindigheitsfehler

v dynamizche Schleppabstandsiiberwachung aktiv

masimal zuldssiger

Schleppabstand: b Schleppabstand
I‘I ana il
berechneter
Schleppabstand:
I‘I 0.000000  mm
kanstanter Geschwindigkett
Schleppabstand: gingeben
Im_g i |1U.U s
Sollgeschwindigkeit
max. Geschwindigkeit:
minimale Geschwindighkeit bei dyn.
Schleppabstandsiibenmachung: 10.0 mm's |5DE'-El mm:s
Bild 2-28 Funktion und Parameter zur Schleppabstandsiiberwachung

Schleppfehlerbestimmung ohne DSC

Der Schleppfehler wird bestimmt Uber die Differenz aus dem nicht symmetrierten Sollwert
vor Einrechnung der Dynamikanpassung und dem in der Steuerung vorliegenden Istwert.

Die Ubertragungszeiten des Sollwertes zum Antrieb und des Istwertes zur Steuerung sind
daher im Schleppfehler mit enthalten.

Schleppfehlerbestimmung mit DSC

Der Schleppfehler wird bestimmt tber die Differenz aus dem nicht symmetrierten, um die
Ubertragungszeiten (Ti+To+Tap+ Tservo) + systemDeadTimeData.additionalTime verzdgerten
Sollwert vor Einrechnung der Dynamikanpassung und dem in der Steuerung vorliegenden
Istwert.

Die Ubertragungszeiten des Sollwertes zum Antrieb und des Istwertes zur Steuerung sind
aus dem Schleppfehler herausgerechnet, um sich auf dem am Lageregler im Antrieb
vorliegenden Schleppfehler zu beziehen.
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2.10.3 Positionier- und Stillstandsiiberwachung

Paositionieran und Stillztarnd | Schleppabstandl Stillstandssignall Kraft- / Druckl Geschwindigkeitsfehlerl

Positionieriberwachung

Fositionierfenster: I‘I.EI i
3 L . .
N Pasitioniertoleranzzeit: |1.D 3

1 Stillstandsfenster(*3): |1 a mm

L,
MOTION_DOME !

2l —  Solwert

L
Istwert

X .
EMD_OF_INTERFOLATION Villz g |U-D s

[bei Verlaszen Stillstandsfenster]:
. .. Mindestvenseildausr I—
Stillstandsiiberwachung [im Positionierfenster(*1]]: 00 s

[*1]: Werlazst der |stwert wahrend der Mindestvenweildauer das Positionierfenster, wird die Positioniertoleranzzeit neu gestartet,

[#2]: Start Stilstandsiberwachung

[*3]: Ez ist die Betragsabweichung zum Zielwert anzugeben

Bild 2-29 Funktion und Parameter zur Positionieriiberwachung

Positionieriiberwachung

Das Verhalten der Istposition am Ende der Sollwertinterpolation wird Gberwacht.
(Positionieriberwachung)

Bei dieser positionsbezogenen Uberwachung wird dabei nicht unterschieden, ob sich das
Ende der Sollwertinterpolation aus dem sollwertseitigen Erreichen der Zielposition, oder
einem lagegeregelten, vom Interpolator gefihrtem Anhalten wahrend der Bewegung (z. B.
durch einen _stop() Befehl) ergibt. Die Uberwachung wird als Positionieriiberwachung
bezeichnet, wobei die Position nicht identisch mit der Zielposition zu sein braucht. Das
angegebene Toleranzfenster bei dieser Uberwachung wird als Positionierfenster bezeichnet.

ositioningState.commandPosition e . servoMonitoring.positionin
P 9 >3 Positionier- st

Uberwachung

positioningState.actualPosition

Bild 2-30 Positionieriiberwachung
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Ablauf:

e Mit dem Ende der Sollwertinterpolation wird die Uberwachungszeit
typeOfAxis.positionMonitoring.posWinTolTime gestartet.

e \Wenn der Istwert vor Ablauf dieser Zeit ein einstellbares Fenster
typeOfAxis.positionMonitoring.tolerance um die bei Ende der Sollwertinterpolation
vorhandene Position erreicht, wird die Uberwachung der Mindestverweildauer
typeOfAxis.positionMonitoring.posWinTolDelayTime gestartet. Das Fenster wird in
typeOfAxis.standStillMonitoring.stillStandTolerance als Abweichung angegeben, d. h. es
wird die halbe Fensterbreite eingestellt.

Wenn der Istwert innerhalb der Uberwachungszeit
typeOfAxis.positionMonitoring.posWinTolTime das Fenster nicht erreicht, wird der Alarm
50106 (Positionieriberwachung) ausgegeben.

® Falls der Istwert dieses Fenster wahrend der Mindestverweildauer
typeOfAxis.positionMonitoring.posWinTolDelayTime wieder verlasst wird die
Uberwachungszeit typeOfAxis.positionMonitoring.posWinTolTime neu gestartet, bei
jedem erneuten Eintritt in dieses Fenster wird die Mindestverweildauer
typeOfAxis.positionMonitoring.posWinTolDelayTime neu gestartet.

o \Wenn der Istwert dieses Fenster fir die Mindestverweildauer
typeOfAxis.positionMonitoring.posWinTolDelayTime nicht verlasst, wird der Zustand
MOTION_DONE in der Systemvariablen motionStateData.motionCommand gesetzt und
die Stillstandsiiberwachung gestartet.

Zusétzlich werden die einzelnen Phasen der Uberwachung in
servoMonitoring.positioningState angezeigt (ab V4.1 SP1):

e ACTUAL_VALUE_OUT_OF_POSITIONIG_WINDOW = Sollwertinterpolation beendet,
Istwert hat Positionierfenster noch nicht erreicht

e ACTUAL_VALUE_INSIDE_POSITIONIG_WINDOW = Istwert ist innerhalb
Positionierfenster, Stillstandsiiberwachung noch nicht gestartet

Wenn der Istwert das Positionierfenster wieder verlasst, wird der Zustand
ACTUAL_VALUE_OUT_OF_POSITIONIG_WINDOW angezeigt.

e STANDSTILL_MONITORING_ACTIVE = Stillstandsiiberwachung aktiv, Positionierung
auf die am Ende der Sollwertinterpolation erreichte Position hat stattgefunden.

e INACTIVE

Hinweis

Positionsbezogene Uberwachungen (z. B. Schleppfehleriiberwachung oder
Positionieriiberwachung) werden mit dem Aktivieren der Druckregelung oder dem Befehl
zur Druckbegrenzung oder Momentenreduzierung deaktiviert.

Stillstandsiiberwachung

Die Stillstandsiiberwachung ist definiert durch das Stillstandsfenster und die Toleranzzeit, fir
die das Stillstandsfenster verlassen werden darf, ohne dass der Alarm 50107
(Stillstandsiiberwachung) ausgegeben wird.

Die Stillstandsiiberwachung wird gestartet, wenn die Mindestverweildauer im
Positionierfenster abgelaufen ist.
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Das Stillstandsfenster wird in typeOfAxis.standStillMonitoring.stillStandTolerance als
Abweichung angegeben, d. h. es wird die halbe Fensterbreite eingestellt.

Der Status der Stillstandsiiberwachung wird in servoMonitoring.stillstand angezeigt. Die
Stillstandsiiberwachung ist an der Drehzahlachse nicht verfiigbar.

2104 Stillstandssignal

Das Stillstandssignal motionStateData.stillstandVelocity ist ACTIVE, wenn die aktuelle
Geschwindigkeit mindestens fir die Dauer der Verzégerungszeit kleiner als eine
konfigurierte Geschwindigkeitsschwelle ist.

Hinweis

Unterhalb dieser Geschwindigkeit wird die Bewegung bei _stopEmergency() mit Sollwert Null
ohne vorparametrierte Bremsrampe gestoppt.

Bei einer drehzahlgesteuerten Bewegung ist das Kriterium fiir das Beenden des Befehls die
Stillstandsiiberwachung. Die Beendigung von Befehlen bei lagegeregelten Bewegungen ist
bei der Positionier- und Stillstandsiiberwachung beschrieben.

motionStateData.actualVelocity Stillstands- motionStateData.stillstandVelocity
»
signalbildung*

»

* Das Stillstandssignal wird gebildet, wenn die Istgeschwindigkeit kleiner ist als die bei
der Konfiguration eingestellte Geschwindigkeit fir das Stillstandssignal.

Bild 2-31 Stillstandssignalbildung
Das Stillstandssignal ist an der Positionierachse und Drehzahlachse verfiigbar.

Pazitiohieran und Slillslandl Schleppabstand — Stillstandssignal | Kraft- / Druckl Geschwindigkeitsfehlerl

Stillztandzsignal

Geschwindigkeitzzchwelle Stillstandzsignal: |5EI.IJ s

v l

__J{_ —

-
=t

Zeibverzogerung Signalausgabe: |1 .e-002 T

|stwert

Bild 2-32 Funktion und Einstellparameter Stillstandssignal
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Siehe auch

Positionier- und Stillstandsiiberwachung (Seite 98)

2.10.5 StellgréReniiberwachung

Zur Uberwachung der parametrierten Drehzahlgrenzen werden die Maximalwerte der
StellgroRen begrenzt. Uberschreiten die StellgréRen einen im Konfigurationsdatum
MaxSpeed festgelegten Maximalwert, so wird die Warnung "50005
Drehzahlsollwertiberwachung" ausgegeben.

Mit Hilfe der Anstiegsiiberwachung der Stellgrofie wird die maximal mogliche
Beschleunigung und damit das maximale Moment Uberwacht. Bei eingeschalteter
Uberwachung und Uberschreiten der im Konfigurationsdatum MaxAcceleration eingestellten
Beschleunigung wird der Alarm 50003 (Begrenzung der Drehzahlsollbeschleunigung aktiv)
ausgegeben und der Parameter SetPointChangeRate auf LIMIT_EXCEEDED gesetzt.
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2.10.6 StellgréRenbegrenzung (Ricklaufsperre) (ab V3.1)
Statizche Reglerdaten |Zusat2werte| Dynamizche Hegleldatenl Heibkompensationl
= Stellgrdfent
ellgribenbegrenzung ~ Antish
dynamische ¥ Begrenzung ein
I~ -FEJHgICB]bSStBUBfUHQ oherer Grenzwert: max Motordrehzahl:
|5EID.EI Timy's ISDEID.EI 1/min
i unterer Grenzwert:
143 ' Stellgriite
E ...Reglereinstellung | I'ID.D ID.D mn/s invertieren
Sollwert + =+
- + v r7"| Stellardhen-
- Z - e anschiuss
i+ U(v)
; .
[T Richtungs-
urnkehr |shwert
|stwsert- v Diiftkampensation
atizchiuss
Feininterpolator: — Dynamikfilter
bezchleunigungsstetige Interpolation j ¥ Dynamikfiter ein
Zeitkonstante T1: ID.D ]
Zeitkonstarte T2 IU.D S
Totzeit: ID.D ]
Worsteuening
IV Warsteuerung ein Symmetrierfilker:
WWichtungsfaktor: I‘IDD.D S Ierweiterte& Sornmnetrierilber aktiv j
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Bild 2-33 StellgroRenbegrenzung in den statischen Reglerdaten

Die StellgréRenbegrenzung an einer elektrischen Positionierachse im Servo ist eine absolute
Begrenzung des Stellbereichs auf einen oberen und einen unteren Begrenzungswert.

Die Begrenzung findet vor der Invertierung statt.

Die Werte sind online &nderbar (sofort wirksam).

Ist der obere Wert positiv und der untere Wert 0, kann eine Achse z. B. nur in positiver
Richtung verfahren werden.

Uber das Konfigdatum speedLimitation kann die StellgréRenbegrenzung aktiviert und
eingestellt werden. Die Geschwindigkeit Null muss dabei im zul&ssigen Bereich liegen, um

den Stillstand der Achse zu erméglichen.
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Es wird nur der Sollwert begrenzt, ein Reversieren des Antriebes muss zusatzlich verhindert
werden.

Hinweis

Bei aktiver Funktion Dynamic Servo Control (Lageregler im Antrieb) ist die Riicklaufsperre
(Begrenzung der StellgréRe zum Antrieb) nur fur die Vorsteuerung wirksam.

Daher muss bei aktivem DSC die Riicklaufsperre im Antrieb gebildet werden.

2.10.7 Hardware-Endlageniberwachung

Uber digitale Eingénge und Endlagenschalter werden Verfahrbereichsgrenzen tberwacht.
Hardware-Endlagenschalter sind immer als Offner ausgepragt und sollten immer auBerhalb
des zuldssigen Verfahrbereichs aktiv sein.

zulassiger Verfahrbereich

Hardware- Hardware-
Endlagenschalter Endlagenschalter

Sicherheitsbereich

Bild 2-34 Uberwachen des zuléssigen Verfahrbereiches durch Endlagenschalter

Anfahren der Endlagenschalter 16st den Technologiealarm 50007 aus.
Der Zustand kann auf zwei Arten behoben werden:
® Freifahren von Hand (ohne Antrieb)

Die Achse wird von Hand in den zulassigen Verfahrbereich zuriickgebracht. Die
Systemvariablen sind solange im Zustand LIMIT_EXCEEDED, bis der Endlagenschalter
verlassen wird. Der Alarm kann erst dann quittiert werden.

e Freifahren mit Antrieb

Der Technologiealarm muss quittiert werden. Die Warnung 50009: Endlagenschalter
iiberfahren bleibt erhalten. Die Achse kann so lange nur in der Freifahrrichtung verfahren
werden wie der Endlagenschalter aktiv ist. Die entgegengesetzte Richtung wird mit einem
Technologiealarm und Sperren der Freigaben beantwortet. Nach Verlassen des
Endlagenschalters nehmen die Systemvariablen sensorMonitoring.hwLimitSwitchMinus
und sensorMonitoring. hwLimitSwitchPlus den Zustand O_K ein, die Warnung
Endlagenschalter Giberfahren kann nun quittiert werden.
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2.10.8
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Beim Anfahren des Endlagenschalters wird dessen Position gespeichert. Erst nach dem
Zuruckfahren von der Position gilt der Endlagenschalter als verlassen.

ACHTUNG

Nach Ube[_fahren der Endlagenschalter darf die Steuerung nicht ausgeschaltet werden,
damit die Uberwachung der Polung der Endlagenschalter und des Uberfahrens der
Endlagenschalter in Richtung des zuldssigen Bereichs nicht kollidieren.

Wird die Steuerung dennoch ausgeschaltet, so geht die Information der Polung der
Endlagenschalter verloren. Die Achse muss anschliefend vom Anwender in den
zulassigen Bereich gefahren werden.

Beim Einschalten der Steuerung muss sich die Achse im zuldssigen Verfahrbereich
befinden.

Werden die Hardware-Endschalter beim Referenzieren als Umkehrnocken oder als
Referenznocken eingestellt, kénnen die Hardware-Endschalter beim Referenzieren
Uberfahren werden, auch wenn sie aktiviert sind.

Wird der Endlagenschalter Giberfahren und die Konfiguration nachgeladen, gehen interne
Zustande verloren. Nachladen ist nur innerhalb des giiltigen Bereiches ohne Verlust der
Anfahrinformation méglich. Ausnahme: Deaktivieren der Endlageniberwachung nach einem
Verpolungsfehler.

Kabelbruch kann nur durch Power On oder einmaliges Deaktivieren der Funktion
rickgesetzt werden.

Die Hardware-Endlagenschnittstelle kann uber die Befehle _enableAxisInterface() und
_disableAxisInterface() an der Achse aktiviert bzw. deaktiviert werden.

Der Status aktiviert/deaktiviert der Hardware-Endlagenschnittstelle wird in der
Systemvariable sensorMonitoring.hwLimitSwitchinput angezeigt.

Software-Endlageniiberwachung

Software-Endschalter kbnnen angegeben und Uberwacht werden, sobald die Istwerte gliltig
sind. Die Uberwachung wird tiber die Systemvariable swLimit.state aktiviert / deaktiviert. Die
Software-Endschalterpositionen sind in der Systemvariable swLimit definiert. Die Software-

Endschalter sollen innerhalb der Hardware-Endschalter liegen.

Wird eine Bewegung an der Achse bzw. eine Gleichlaufbewegung oder eine Bahnbewegung
durch das Anfahren des Software-Endschalters abgebrochen, da das Fortfahren der
Bewegung den Software-Endschalter verletzen wiirde, wird mit den maximalen
Dynamikwerten der Bremsrampe auf den Software-Endschalter gefahren. Der
Technologische Alarm 40106 "SW-Endschalter angefahren" wird erst mit dem Erreichen des
Software-Endschalters ausgegeben.

Sollen die Software-Endschalter auch bei nicht referenzierter Achse tGberwacht werden, ist
im Konfigurationsdatum homing.referencingNecessary = NO einzustellen.

Bei der Einstellung Referenzieren notwendig ist eine aktivierte Endlageniiberwachung nur
wirksam, wenn die Achse referenziert ist. Ist die Einstellung Referenzieren notwendig nicht
angewahlt, ist eine aktivierte Endlageniberwachung immer wirksam.
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Die Software-Endlageniberwachung ist auch bei Gleichlaufbewegung und Bahnbewegung
wirksam. Bei einer Verletzung der Software-Endlagen wird die Gleichlaufbewegung bzw.
Bahnbewegung abgebrochen und mit maximaler Verzégerung und maximalem Ruck auf den
Software-Endschalter gefahren.

Liegen bei einem drehzahlgeregelten Verfahren giiltige Istwerte vor, gelten diese als
Grenzen fir die Software-Endlagentberwachung.

Uberwachung der Software-Endschalter bei Bewegungsstart (ab V3.2)

Die Steuerung uberprtft auf Verletzung der Endlagen vor Beginn der Bewegung. Bei
Verletzung des Software-Endschalters wird auf die Software-Endschalterposition begrenzt
und der Alarm 40105 ausgegeben.

Bei wirksamen Alarm 40105 werden keine Bewegungsbefehle mehr angenommen und es
wird mit den programmierten Dynamikwerten auf den Endschalter gefahren. Der Fehler
muss erst quittiert werden um z. B. Uber Anwenderprogramm vor dem Endschalter anhalten
oder in Gegenrichtung verfahren zu kénnen.

Wenn z. B. eine zweite Bewegung uberlagert wird und gegensinnig wirkt, kann es
vorkommen, dass mit Aktivierung der ersten Bewegung die Software-Endlageniiberwachung
einen Alarm meldet, aber der Software-Endschalter nicht erreicht wird.

Mit dem Konfigurationsdatum monitoringAtMotionStart kann die Uberpriifung bei
Bewegungsbeginn aktiviert / deaktiviert werden.

Hinweis

Die zyklische Priifung der Software-Endlageniberwachung wahrend der Bewegung wird
immer durchgefuhrt.

Uberfahren eines Software-Endschalters

Wenn die Achse z. B. durch Umkonfigurieren des Software-Endschalters hinter dem
Software-Endschalter steht oder die Achse im drehzahlgeregeltem Modus den Software-
Endschalter Gberfahren hat, wird der Alarm 40107 SW-Endschalfer wurde tiberfahren
ausgegeben.Die Achse kann abhangig von der eingestellten lokalen Fehlerreaktion am
Alarm 40107, z. B. bei der Einstellung FEEDBACK_EMERGENCY_STOP, anschlieRend im
lagegeregelten Modus aus dem Endschalterbereich gefahren werden.

Fir das Freifahren im drehzahlgeregelten Modus kann ein Toleranzfenster mit dem
Konfigurationsdatum relieveWindow definiert werden. Das Toleranzfenster bezieht sich
immer auf den aktuellen Istwert. Ein Jittern des Istwertes fiihrt somit nicht zu einem erneuten
Ansprechen des Software-Endschalters beim Freifahren. Eine Verfahrbewegung ist
innerhalb des Toleranzfensters in beide Richtungen méglich.

2.10.9 Uberwachung der Gebergrenzfrequenz

Die Einhaltung der Gebergrenzfrequenz wird (iberwacht. Die Uberwachung l6st einen Alarm
aus. Sie hat keine Auswirkung auf die Bewegung der Achse.
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2.10.10 Uberwachung des Geschwindigkeitsfehlers

Zur Uberwachung des Geschwindigkeitsfehlers (Sollwert minus Istwert) an der Achse muss
ein Geber angeschlossen und konfiguriert sein. Es wird die Regelstrecke tber ein PT1
Modell nachgebildet, dieses mit dem Sollwert als Eingangswert versorgt und die Differenz
des Ausgangswertes mit dem realen Istwertverlauf verglichen. Die Zeitkonstante fiir das
PT1-Modell wird bei der Konfiguration der Achse im Konfigurationsdatum
dynamicData.velocityTimeConstant, bzw. in dynamicQF Data.velocityTimeConstant
eingestellt. Die Geschwindigkeitsfehleriiberwachung ist bei der Drehzahlachse relevant und
bei der Positionierachse im Modus SPEED_CONTROLLED.

2.10.11 Uberwachung der Messsystemdifferenz / Schlupf

106

Es kann vom System eine Messsystemdifferenz / Schlupf zwischen zwei Gebern an der
Achse auf einen vorgebbaren, maximalen Wert (iberwacht werden. Die Uberwachung wird
mit _enableMonitoringOfEncoderDifference() aktiviert und mit
_disableMonitoringOfEncoderDifference() deaktiviert.

Der Maximalwert wird im Befehl _enableMonitoringOfEncoderDifference() im
Funktionsparameter maximalEncoderDifference angegeben und bei Ausfiihren des Befehls
in die Systemvariable sensorMonitoring.maximalSensorDifference (ibernommen bzw. es
wird wahlweise, einstellbar tiber Funktionsparameter maximalEncoderDifference Type, der
vorhandene Wert in der Systemvariable sensorMonitoring.maximalSensorDifference
verwendet.

Wird die maximale Messsystemdifferenz in sensorMonitoring.maximalSensorDifference bei
aktivierter Uberwachung iiberschritten, wird der Alarm 20009 "Die zuléssige Differenz
zwischen Geber (/1/%d) und (/2/%d) ist Gberschritten" generiert und in der Systemvariablen
sensorMonitoring.slippageTolerance mit LIMIT_EXCEEDED angezeigt.

Prifen Sie vor Aktivierung der Funktion und ggf. wahrend der aktiven Funktion, ob beide an
der Messsystemdifferenz beteiligten Geber giiltig sind. Die Uberpriifung kann z. B. anhand
der Systemvariablen sensormonitoring.cyclicinterface=ACTIVE und sensordata.state=VALID
erfolgen.

Der Absolutwertgeber wird beispielsweise beim Auswechseln liber Datensatzumschaltung
neu aufgesetzt und kann dann Uber einige wenige Takte andere Werte liefern, so dass in
diesem Fall die Messsystemdifferenziiberwachung ansprechen kann.
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2.11 Positionierachse mit Lageregelung
2.11.1 Ubersicht Positionierachse mit Lageregelung

Das Bild zeigt das Blockschaltbild der Positionierachse mit Lageregelung.

servoData.compensatedServoCommandValue

servoMonitoring.controlstate

IPO-Sollwerte

positioningState.commandPosition
motionStateData.commandVelocity
motionStateData.commandAcceleration

servoData.servoCommandValue

servoData.totalServoCommandValue

actorData.setpoint

]
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9 »
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1 | Vorpar.Bremsrampe »| interpolation »1  (berlagerun Vorsteuerun H i
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1 1 * - *
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*3 PT2 Glied mit T1, T2

Bild 2-35 Ubersicht Positionierachse mit Lageregelung

motionStateData.actualAcceleration 1

sensorData.position
sensorData.velocity
sensorData.accleration

Hinweis

In der Onlinehilfe finden Sie Uber den Button PDF Dokumente Funktionsplane mit den

Signalverlaufen.

Im Projektnavigator kénnen Sie unter dem Objekt Achse Signalflussplane aufrufen. Die
Signalflussdarstellung verdeutlicht den Signalverlauf und ermdglicht die Parametrierung der
wichtigsten Konfigurationsdaten und Systemvariablen anhand des Signalflusses.
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2.11.2 Lageregelung

Bei aktiver Lageregelung sind Regler, Uberwachung und Kompensation aktiv. Es gibt Modi,
in denen Uberwachungen deaktiviert werden, z. B. Momentenbegrenzung und
Druckbegrenzung die positionsbezogenen Uberwachungen.

Alle Kompensationen lassen sich aktivieren/deaktivieren.

Bei nicht aktiver Lageregelung sind Gebersysteme, Istwertberechnung und Uberwachungen
istwertseitig aktiv. Kompensationen werden nicht beriicksichtigt.

Die Systemvariable servoMonitoring.controlState zeigt an, ob der Lageregler aktiv ist.

In SIMOTION sind der P-Regler mit / ohne Vorsteuerung sowie ein PID-Regler verfigbar.

Regler mit Vorsteuerung

servoData.compensatedServoCommandValue

servoMonitoring.controlstate

servoData.totalServoCommandValue

servoData.servoCommandValue actorData.setpoint

IPO-Sollwerte

] |
i i
Freigaben Fein- Sollwert- Dynamik- Reglermit | \ i Stelorofen
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- A \
- - -
- - -
PR - \ sensorData.position
-7 \ sensorData.velocity
_-- \ sensorData.accleration
servoData.preControlValue
Vorsteuerung
Differen /
" |tiation Kpe /100 servoData.symmetricServoCommandVelogit
servoData.compensatedServoCommandValue Sy Y
\ Differen
> tiation Lageregler
| symme- . v y Solldrehzahl
trierfilter ¢
servoData.controllerOutput actorData.setpoint
Anpassung
bsc | servoData.controllerDifference

*2 einstellbar
*3 PT2 Glied mit T1, T2

servoData.symmetricServoCommandPosition

sensorData[1].position

servoData.followingError

Bild 2-36

108

P-Regler mit Vorsteuerung
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Bild 2-37

Statische Reglerdaten

— Dwnamikfilter
v Dynamikfilter ein

Zeitkonstante T1: ID.D z
Zeitkonstante T2 ID.D ]
Totzeit: ID.D z

Symmetrierfilter:

Symmetrierfilter aktiv

Stellgrofen-

ahechluzz

Hinweis

In der Onlinehilfe finden Sie Uber den Button PDF Dokumente Funktionsplane mit den

Signalverlaufen.
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Defaulteinstellungen des Achsassistenten

Vorsteuerung

110

e P-Regler mit Vorsteuerung fiir die elektrische Achse

® DSC zur Verbesserung der Regelgute (hdherer Kv-Werte) bei digital gekoppelten
Antrieben (nur bei P-Regler mit Vorsteuerung)

® PID-Regler bei hydraulischen Achsen (dabei kann wahlweise der Istwert direkt auf den D-
Anteil geschaltet werden).

Siehe auch Lageregelung bei Einstellung Positionierachse mit Hydraulikfunktionalitat
(Seite 275).
Lagekreisverstarkung Kv-Faktor

Bei einem P-Regler ohne/mit Vorsteuerung kann Gber Kv-Faktor die Verstarkung des
P-Reglers angegeben werden. Uber den Kv-Faktor wird aus dem Regelfehler die Stellgrofie
/ der Anteil der Verfahrgeschwindigkeit aus der Regelung gebildet.

Die mathematische (proportionale) Beziehung lautet:
Kv-Faktor = (Verfahrgeschwindigkeit v / Regelfehler As) [1/s]

Der Kv-Faktor wirkt auf folgende Kenngré3en:
e Positioniergenauigkeit und Halteregelung
® (Gleichférmigkeit der Bewegung

® Positionierzeit

Je besser die konstruktiven Voraussetzungen der Achse (grof3e Steifigkeit), desto gréf3er der
erzielbare Kv-Faktor, desto besser die Achsparameter aus technologischer Sicht (geringerer
Schleppabstand und héhere Dynamik).

Die Geschwindigkeits-Vorsteuerung kann verwendet werden um den
geschwindigkeitsabhangigen Schleppfehler bei der Lageregelung zu minimieren. Dadurch
kann ggf. auch eine schnellere Positionierung erzielt werden.

Bei Vorsteuerung wird zusatzlich der Geschwindigkeitssollwert additiv auf den Ausgang des
Lagereglers geschaltet. Dieser zusatzliche Sollwert kann mit einem Faktor gewichtet
werden.
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Symmetrierfilter fiir Vorsteuerung

Interpolator

Sollwert ‘ Y drehzahl N, Xigq
— === : -------- —>O—> V_ > V —

Bild 2-38

Das Symmetrierfilter ist ein vereinfachtes Modell des Drehzahlregelkreises. Es wird
verwendet um ein Ubersteuern der GeschwindigkeitsstellgréRe durch den Lageregler in den
Beschleunigungs- und Verzégerungsphasen zu verhindern. Dazu wird der Positionssollwert
des Lagereglers um die Symmetrierzeit im Bezug zur Geschwindigkeitsvorsteuerung
verzdgert.

Funktion des Symmetrierfilters

aktiv
Vorsteuerung K {
2 0—>r—o!
d '
— | at - >
Symmetrierfilter Lageregler Drehzahiregelkreis
Ve v Soll-

Istposition

Symmetrierfilter - Beispiel elektrische Achse ohne DSC

Die Drehzahl wird vorgesteuert, dazu wird der Lagesollwert differenziert oder direkt aus der
Fuhrungsgréfienberechnung tibernommen und die Sollgeschwindigkeit direkt an den
Drehzahlregler vorgegeben. Der Lageregler hat dann nur noch die Aufgabe einen trotz
Vorsteuerung ggf. vorhandenen Lagefehler auszugleichen.

Der Lagefehler wird deshalb aus dem um die Ersatzzeit des Drehzahlregelkreises
verzogerten Lagesollwert und den vorliegenden Lageistwert gebildet.

Einstellungen und Konfigurationsdaten

Die Einstellung kann tber den Dialog Regelung unter Dynamische Reglerdaten
(Expertenmodus aktivieren) erfolgen.
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Im Symmetrierfilter kann bei aktiver Vorsteuerung das Verhalten des Drehzahlregelkreises
vor Bildung der Regeldifferenz aus Sollposition und Istposition eingerechnet werden.

e Bei der Einstellung des Konfigdatums balanceFilterMode=OFF wird der Symmetrierfilter
ausgeschalten.

e Bei der Einstellung des Konfigdatums balanceFilterMode=MODE_1 wird ein PT1-Filter
als Symmetrierfilter verwendet.

— Bei der elektrischen Achse ohne DSC:

Als Zeitkonstante fiir das Symmetrierfilter in dynamicData.velocity TimeConstant ist
einzustellen: TSymmetrierﬁIter=TDrehzahIregelkreisersatzzeit+Ti+T0+po+Tservo

Die Ubertragungstotzeiten und das Prozessverhalten (Drehzahlreglerersatzzeit) sind
in der Zeitkonstante zu bericksichtigen.

systemDeadTimeData.additionalTime wird nicht additiv vom System im
Symmetrierfilter eingerechnet.

— Bei der elektrischen Achse mit DSC:

Als Zeitkonstante fir das Symmetrierfilter in dynamicDgta.veIocityTimeConstant ist
einzustellen: Tsymmetrierfiiter= T Drehzahiregelkreisersatzzeit, da die Ubertragungstotzeiten beim
Lageregler im Antrieb im Lageregelkreis nicht vorhanden sind.

systemDeadTimeData.additionalTime wird nicht additiv vom System im
Symmetrierfilter eingerechnet.

— Bei der hydraulischen Achse:

Als Zeitkonstante fir das Symmetrierfilter in

dynamicQF Data.qOutputvelocityTimeConstant ist einzustellen:

T symmetrierfiter= T qoutputEsatzzeit + Kommunikationszeiten entsprechend der
Sollwertausgabe/Istwertanschaltung.

(Tqoutputesatzzeit als Ersatzzeit fir das QOutput-Prozessverhalten)
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e Bei der Einstellung des Konfigdatums balanceFilterMode=MODE_2 (ab V3.1) wird im
Symmetrierfilter die Ersatzzeit des Drehzahlregelkreises und die vom System ermittelte
Totzeit zum Antrieb und eine additiv vom Anwender eingebbare Totzeit berticksichtigt.

Maximale Zeitkonstante = 16 X Tservo
— Bei der elektrischen Achse ohne DSC:

Als Zeitkonstante fiir das Symmetrierfilter in dynamicData.velocityTimeConstant ist
einzustellen: TSymmetrierﬁIter=TDrehzahIregeIkreisersatzzeit

Ti+To+TaptTservo Wird vom System beriicksichtigt.

Der in systemDeadTimeData.additionalTime eingestellte Wert wird additiv vom
System im Symmetrierfilter eingerechnet.

— Bei der elektrischen Achse mit DSC:

Als Zeitkonstante fir das Symmetrierfilter in dynamicDgta.veIocityTimeConstant ist
einzustellen: Tsymmetrierfilter= T Drehzahiregelkreisersatzzeit, da die Ubertragungstotzeiten beim
Lageregler im Antrieb im Lageregelkreis nicht vorhanden sind.

systemDeadTimeData.additionalTime wird nicht additiv vom System im
Symmetrierfilter eingerechnet.

— Bei der hydraulischen Achse:

Als Zeitkonstante fir das Symmetrierfilter in

dynamicQF Data.qOutputvelocity TimeConstant ist einzustellen:

T symmetrierfilter= T qoutputEsatzzeit + Kommunikationszeiten entsprechend der
Sollwertausgabe/Istwertanschaltung

(Tqoutputesatzzeit als Ersatzzeit fir das QOutput-Prozessverhalten)
Am Symmetrierfilter wird die Einstellung des balanceFilterMode=MODE_2 empfohlen.

Bei einem zu kleinen Wert fiir dynamicData.velocityTimeConstant ist ein Uberschwingen
erkennbar. Bei einem zu groflen Wert ist die Achse wenig dynamisch und kriecht in die
Endposition ein.

Die Regeldifferenz ist die Differenz aus dem symmetrierten Sollwert und dem Istwert.

Systemvariable: servoData.ControllerDifference

Hinweis

Ab Runtime-Version V4.1 SP1 wird bei DSC die am Lageregler im Antrieb vorliegende
Regeldifferenz angezeigt. Diese wird in der Steuerung tber ein Modell berechnet (siehe Bild
Regelungsstruktur im folgenden Kapitel).

Fir die Versionen <V4.1 SP1 wird bei DSC die in der Steuerung vorliegende Regeldifferenz
angezeigt.
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Regelkreisstrukturen

Beim Umschalten vom drehzahlgesteuerten in den lagegeregelten Betrieb wird wahrend der
Bewegung fir das Aufsetzen des Sollwertes die Ersatzzeit des Lagereglers bendtigt. Diese
wird bei der Konfiguration in dynamicData.positionTimeConstant (elektrische Achse) bzw. in
dynamicQFData.positionTimeConstant (Hydraulikfunktionalitat) eingestellt.

Quantisierung des Regelfehlers bei Schrittmotoren oder niedrig aufldésenden Gebern

Uber das Konfigurationsdatum commandValueQuantization.enable=YES kann eine
Quantisierung der Regeldifferenz aktiviert werden. Es erfolgt eine Quantisierung der
Regeldifferenz entsprechend der Geberauflésung (Weg pro Inkrement) bzw. Schrittweite des
Schrittmotors.

Damit wird z. B. ein Pendeln des Motors im Stillstand zwischen zwei Inkrementwerten
verhindert.

Der Wert fir die Quantisierung der Regeldifferenz kann bei der Einstellung
commandValueQuantization.mode=DIRECT auch direkt in
commandValueQuantization.value vorgegeben werden (ab V4.1 SP1). Dies ist sinnvoll,
wenn bei Schrittmotoren mit Gebern der Geber eine héhere Auflésung wie die Schrittweite
des Schrittmotors besitzt.

Hinweis

Die Quantisierung der Regeldifferenz sollte bei Schrittmotoren aktiviert werden.

Achsdatenséatze

Die Reglerdaten kénnen, wie weitere Konfigurationsdaten der Achse, mehreren Datensatzen
zugeordnet werden. Jede Achse hat beim Anlegen einen Datensatz.

Achsdatenséatze werden verwendet, um mehrere Reglereinstellungen gleichzeitig aktiv
setzen zu kénnen.

Die Achsdatensatze konfigurieren sie an der Achse unter Konfiguration im Register
Achsdatenséatze.

Siehe auch
Ubersicht Inbetriebnahme Lageregler von Positionierachsen (Seite 141)
Hydraulikachse mit Lageregelung / Geschwindigkeitsregelung (Seite 275)
Datensétze (Seite 198)
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2.11.3 Dynamic Servo Control (DSC)

Bei der Funktion Dynamic Servo Control wird der dynamisch wirksame Teil des Lagereglers
im Antrieb in der Frequenz des Drehzahlkreises ausgefihrt.

Damit ist es mdglich, einen wesentlich groReren Lageregler-Verstarkungsfaktor Kv
einzustellen. Dies erhéht die Dynamik fir FihrungsgréRenfolge und StorgréRenausregelung
bei hochdynamischen Antrieben.

Bei einer Positionierachse mit Lageregelung und zugeordnetem SINAMICS-Antrieb wird vom
System standardmafig DSC eingestellt, sofern am Antriebs DO-Typ verfiigbar, z. B. bei
Zuordnung eines Servoantriebs.

Vorteile von DSC (gegeniber einem Lageregler in der Steuerung)
® Hoherer Kv (Lageregler-Verstarkung) moglich
® Grolere Bandbreite -> hdhere Dynamik

e Kirzere Reaktionszeiten fiir Storverhalten

Detailinformationen

Im PROFIdrive-Telegramm werden zusatzlich zum Drehzahl-Vorsteuerwert die
Positionsdifferenz (XERR) und der Verstarkungsfaktor fir den Lageregler im Antrieb
Ubertragen.

Um die Funktion DSC zu aktivieren, muss der Lageregler als PV-Regler (P-Regler mit
Vorsteuerung) eingestellt werden. Zudem ist an der Achse der Geber in
typeOfAxis.NumberOfEncoders. DSCEncoderNumber anzugeben, auf dessen Inkremente
die Positionsdifferenz (XERR) im Antrieb normiert wird. Dies ist im SINAMICS
standardmafig der Motorgeber. typeOfAxis.NumberOfEncoders.DSCEncoderNumber ist auf
den ersten Geber des TO Achse voreingestellt.

DSC wird von MASTERDRIVES (Standard Telegramm 5 und 6 nach PROFIdrive) sowie von
SIMODRIVE 611U und SINAMICS S120 (zusatzlich SIEMENS Telegramm 105 und 106)
unterstutzt.

Als Inbetriebnahmeunterstiitzung bei MASTERDRIVES steht ein SCRIPT zur Verfliigung.
Bei SINAMICS, SIMODRIVE 611U und MASTERDRIVES wird firr die Normierung der
Positionsdifferenz im Antrieb das Motormesssystem verwendet.

Bei DSC ist zu beriicksichtigen:

e Bei DSC wird XERR (Positionsfehler) und Kpc (Verstarkung Positionsregelkreis) mit
Ubertragen, man bendtigt also ein 8 Byte langeres Sollwerttelegramm.

® Bei DSC werden bei der Schleppfehlerermittiung beim Sollwert die
Kommunikationszeiten berlcksichtigt, da der eigentliche Soll/Ist-Vergleich im Antrieb im
Drehzahlreglertakt gebildet wird.

® Die Reaktionszeit auf Anderung des Positionsistwertes ist 1 Drehzahlreglertakt.
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e Bei DSC und Gleichlauf mit Istwert-Kopplung ist die Extrapolationszeit um einen Servo-
Takt groRRer einzustellen.

® Bei DSC mit deaktivierter Vorsteuerung wird bei den Systemvariablen mit Bezug auf den
Reglerausgang oder Stellwert Null angezeigt.

Systemvariablen:

— servodata.controllerOutput

— actorData.setPoint

— actorData.compensatedSetPoint

— actorData.totalSetPoint

Die Achse wird infolge der an den Antrieb gegebenen Regeldifferenz (XERR) verfahren.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
116 Funktionshandbuch, 02/2012



Grundlagen Achse

2. 11 Positionierachse mit Lageregelung

Struktur
I"cmd NC Pos. Transmission Interpolation
Path control delay: (TPC) Speed filter Speed control
Interpolation X X n* | | @
cmd err NC Drive
OO~ =~ — Q-
pc
Xscene E:I Speed
_ calculation
T
pc
act
Zero Offset ‘and
Master Controller (NC) CompEnEEiEm Drive Controller
N..q speed command X, Position errorcommand position control sampling time (=T,,,..)
X g POsition command X, actual position kpé position control gain
Bild 2-39 Struktur des Lageregelkreises mit der Geschwindigkeitssollwertschnittstelle zum Antrieb
ohne DSC
IPO-Takt Servo-Takt : Antriebs-Takt
1
i
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1
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T. L=

Schleppfehler

—

Lageregelkreis

Bild 2-40 Regelungsstruktur ohne DSC (vereinfacht)
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Bild 2-41 Struktur des Lagekreisreglers mit der Funktionalitat DSC im Antrieb
i |
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Bild 2-42 Regelungsstruktur mit DSC (vereinfacht)
Weitere Informationen zu DSC finden Sie in der entsprechenden Antriebsdokumentation,

z. B. fur SINAMICS im SINAMICS_S120_Inbetriebnahmehandbuch.

Siehe auch

Ubersicht Inbetriebnahme Lageregler von Positionierachsen (Seite 141)
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2114 Feininterpolation

Bei unterschiedlichem Taktverhaltnis zwischen Interpolator (IPO) und Regler (Servo) besteht
die Aufgabe des Feininterpolators (FIPO) in der Generierung von Zwischensollwerten fir die
Sollpositionswerte.

Interpolationsarten

Bei der Konfiguration kénnen iber das Konfigurationsdatum Finelnterpolator._type folgende
Interpolationsarten eingestellt werden:

e DIRECT_MODE: wenn keine Feininterpolation gewUlnscht
o |INEAR_MODE: lineare Interpolation (positionsstetig bei Positionierachse)
Verwendung bei unstetigen Geschwindigkeitssollwerten (keine Vorsteuerung)

o QUADRATIC_MODE: quadratische Interpolation (geschwindigkeitsstetig bei
Positionierachse)

Verwendung bei geschwindigkeitsstetigen Sollwertverlaufen
e CUBIC_MODE (Empfehlung, Default-Einstellung): kubische Interpolation

Verwendung bei geschwindigkeitsstetigen oder beschleunigungsstetigen
Sollwertverlaufen

Bei der Einstellung als Positionierachse wird die Sollposition interpoliert.

Bei der Einstellung als Drehzahlachse wird entsprechend die Sollgeschwindigkeit
interpoliert.

211.5 Dynamische Reglerdaten

Die Ersatzzeit des Stromregelkreises wird in dem Konfigurationsdatum
dynamicData.torqueTimeConstant eingestellt. Die Ersatzzeit des Stromregelkreises wird
z. Zt. nicht verwendet.

Die Ersatzzeit des Drehzahlregelkreises wird in dem Konfigurationsdatum
dynamicData.velocityTimeConstant eingestellt und im Symmetrierfilter verwendet. Siehe
auch Symmetrierfilter fiir Vorsteuerung in Lageregelung (Seite 108).

Die Einstellung kann tber den Dialog Regelung unter Dynamische Reglerdaten
(Expertenmodus aktivieren) erfolgen.

Die Ersatzzeit des Positionsregelkreises wird in dem Konfigurationsdatum
dynamicData.positionTimeConstant eingestellt. Die Ersatzzeit des Positionsregelkreises wird
in folgenden Fallen verwendet:

® \orparametrierte Bremsrampe

e Umschalten von SPEED_CONTROLLED in POSITION_CONTROLLED
® Umschalten von druck- in lagegeregelten Betrieb

e Beim Freigeben einer bewegten Achse mit _enableAxis()

Wurde die Ersatzzeit des Positionsregelkreises nicht richtig eingestellt, kann es bei
Umschaltvorgangen zu Ausgleichsbewegungen kommen.
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Bei DSC kann die Ersatzzeit des Positionsregelkreises folgendermalen eingestellt werden:
e Ohne Vorsteuerung:

PTC = 1/Kv
® Bei 100 % Vorsteuerung des Geschwindigkeits-Sollwertes:

Es kann die Ersatzzeit des Positionsregelkreises gleich der Ersatzzeit des
Drehzahlregelkreises gesetzt werden (PTC = VTC).

(Regelkreisoptimierung auf minimales Uberschwingen)

Statische Fleglerdatenl Zuzatzwerte  Dynamizche Reglerdaten | Heibkompensationl

Erzatzzeit Ersatzzeit Ersatzzeit
Stromregelkreis Diehzahiregelkreiz Fozitiong-Fegelkreis
|5.e-DDE ] ID.D ] ID.D ]

wFegler

L

Bild 2-43 Dynamische Reglerdaten
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2.11.6 Sollwertiiberlagerung

Der vom Interpolator vorgegebene Sollwert kann im Servo Uber zyklisch wirksame
Systemvariable (servoSettings.additionalCommandValue,
servoSettings.additional CommandValueSwitch) tberlagert werden.

servoData.compensatedServoCommandValue

servoMonitoring.controlstate

IPO-Sollwerte
positioningState.commandPosition

motionStateData.commandVelocity
motionStateData.commandAcceleration

servoData.totalServoCommandValue

servoData.servoCommandValue actorData.setpoint

R R P T !
: i Freigaben i A\ i i 3 :
! Bewegung | Fein- Sollwert- Dynamik- Regler mit '+ StellgroBen-
; > Notstop »! interpolation > iiberlagerun Vorsteuerun i fberei i
| ! " . i t i
' IPO ! Betriebsmodi P 9 9 anpassung 9 1 auibereitung
: ! bl 2 "3 : :
""""""" Vi ~ “ STTTTTTTmmmmooe
/’ S ~
’ ~ N
’ ~ Fommmmmmmmmmmmoeo '
’ RS : i
/ - ' !
< <+— |
, positioningState.actualPosition / 1 Istwertsystem 1
’ motionStatéData.actualVelocity | i
// motionStateDafa.actualAcceleration A
N
’ S ~
’ Se sensorData.position
/' Se sensorData.velocity

S~ sensorData.accleration

Data. C dVal
servobata.servot.ommandvaiue servoSettings.additionalCommandValue[0]

¢servoSettings.additionaICommandVaIueSwitch

»| servoSettings.additionalCommandValue[1] H*
*1 Wenn keine Freigabe oder Notstop IPO im * letzter Wert vor dem Offnen wird gehalten
Nachfihrbetrieb, d. h. IPO-Sollwert = IPO-Istwert 3+ >
*2 einstellbar: linear, kubisch, quadratisch, direkt servoData.totalServoCommandValue

*3 PT2 Glied mit T1, T2

Bild 2-44 Sollwertiberlagerung
Die Uberlagerung wirkt bei der Positionierachse auf die Position. Diese ist auch bei aktiver
Lageregelung und Interpolator (IPO) im Nachfihrbetrieb wirksam.

Bei Verfahren der Achse im Modus SPEED_CONTROLLED und bei aktiver Kraft-
/Druckregelung erfolgt keine Sollwertiiberlagerung.
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Wird die Sollwertiiberlagerung weggeschaltet, so wird der letzte Wert der
Sollwertiberlagerung gehalten. Wenn der Wert nicht mehr wirken soll, muss er explizit auf
Null gesetzt werden.

Hinweis

Wahrend der Ausfiihrung der Alarmreaktion FEEDBACK_EMERGENCY_STOP und bei der

Ausflihrung von _stopEmergency() mit stopMode=STOP_WITH_COMMAND_VALUE_ZERO

e wird der Istwert (Position und Geschwindigkeit) einmalig ibernommen und die
vorparametrierte Bremsrampe ausgefiihrt

e wird der Uberlagerte Sollwert abgeklemmt (ab V4.0)

o wird der Schalter fiir den iberlagerten Sollwert gedffnet (Status wird in Systemvariable
angezeigt)

¢ wird ein SchlieRen des Schalters verhindert bzw. beim SchlieRen des Schalters Uber die
Systemvariable der Alarm 50021 " Das Schreiben der Systemvariable
ServoSettings(Element /1/%d) wird aufgrund einer Stoppreaktion abgelehnt" abgesetzt.

Bei der Alarmreaktion FEEDBACK_EMERGENCY_STOP erfolgt keine
Sollwertiberlagerung.

Bei der parametrierten Stopprampe (z. B.
_stopEmergency(...WITH_COMMAND_VALUE_ZERO) ) werden die Uberlagerungen
geldscht und in die Sollwertgenerierung tibernommen. Es wird die Warnung 50020
"Systemvariable Servosettings (Element /1/%d) wird aufgrund einer Stoppreaktion
zurueckgesetzt" abgesetzt.

Beim Umschalten in SPEED_CONTROLLED (ab V4.1 SP1) und in Druckregelung (ab V4.1
SP1) ist die Sollwertiiberlagerung nicht aktiv.
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211.7 Dynamikanpassung

Um das dynamische Verhalten von Achsen zueinander anpassen zu kdnnen, befindet sich
im Sollwertzweig ein parametrierbarer PT2 Sollwert-Filter mit den Zeitkonstanten T+, T2 und
Tt. Damit kdnnen Achsen mit héherer Dynamik an die Achse mit der geringsten Dynamik
(Achse mit der grof3ten Ersatzzeitkonstante des Lagereglers Tir) angeglichen werden.

Das dynamische Verhalten der Achsen wird durch die resultierende Gesamtzeitkonstante
Tres bestimmt.

Tres = TLr 1 (Achse mit der geringsten Dynamik)
Tres = Tda + Tir 2 (betrachtete, dynamische Achse)

Die Dynamikanpassung Tda ist so zu wahlen, dass die resultierenden Gesamtzeitkonstanten
bei allen anzupassenden Achsen gleich werden.

Die Dynamikanpassung setzt sich zusammen aus
Tda=T1+ T2+ Tt

T+ additive Zeitkonstante 1
(Einstellung im Konfigurationsdatum:
NumberOfDataSets.DataSet_1.DynamicComp.T1)

T2 additive Zeitkonstante 2
(Einstellung im Konfigurationsdatum:
NumberOfDataSets.DataSet_1.DynamicComp.T2)

Ti(ab V4.1 SP1) Totzeit
(Einstellung im Konfigurationsdatum:
NumberOfDataSets.DataSet_1.DynamicComp.deadTime)

TRes (gewlnschte) resultierende Gesamtzeitkonstante der Achse
Tir Ersatzzeitkonstante des geschlossenen Lageregelkreises der Achse
(siehe dynamic~Data.positionTimeConstant)

Die Funktion wird (iber dynamicComp.enable aktiviert/deaktiviert.

Hinweis

Verfahrensbedingt ist eine Sollwertverzégerung tber die Angabe einer Totzeit exakt
umsetzbar.
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Bild 2-45 Istwertsystem

Die Uberwachung der Istgeschwindigkeit und der Istbeschleunigung wird zur Identifizierung
von Fehlern im Regelkreis der Antriebe herangezogen. Ubersteigt der Anstieg des Istwertes
die Gebergrenzfrequenz, so wird ein Alarm ausgelost.

Hinweis

In der Onlinehilfe finden Sie Uber den Button PDF Dokumente Funktionsplane mit den
Signalverlaufen.

Anzeige
Anzeige der Istdaten bei jeden Sensor / Geber erfolgt Giber:
e sensorData[n].position
e sensorData[n].velocity
e sensorData[n].acceleration

Die Systemvariablen zu sensorData werden im Servotakt berechnet.
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Die Anzeige des Istwertes der Achse, der fir Regelung, IPO-Takt, Leitwertkopplung aktiv ist,
erfolgt Gber:

® positioningState.actualPosition

® motionStateData.actualVelocity

e motionStateData.actualAcceleration

Die Systemvariablen zu positioningState und motionState werden im IPO-Takt berechnet.

Diese Istwerte bilden den Bezug fir die Nockenberechnung im IPO-Takt, fur die
Istwertkopplung bei Externen Geber ohne Extrapolation, fur den Istwertbezug im IPO-Takt,
z. B. furr istpositionsbezogene Profile.

Verrauschte Gebersignale fihren zu hohen Geschwindigkeitsspriingen. Durch geeignete
Filtereinstellungen kénnen diese reduziert oder kompensiert werden.

Filterung der Geschwindigkeit

Das Konfigurationsdatum smoothingFilter bezieht sich auf die Geschwindigkeit, die im IPO-
Takt berechnet wird. Hier kann ausgewahlt werden, ob ein PT1-Filter auf die Daten
angewendet werden soll, oder ob die Daten aus dem Mittelwert gebildet werden. Der
Mittelwert wird aus dem Verhaltnis Servo- zu IPO-Takt ermittelt.

Das Konfigurationsdatum numberOfEncoders.encoder_1.filter bezieht sich auf die
Geschwindigkeit die im Servo-Takt berechnet wird. Es wird ein PT1-Filter angewendet.

Bei Gleichlauf mit Leitwert-Bezug auf die Achsistwerte werden diese separat gebildet (siehe
Funktionsbeschreibung Gleichlauf, Istwertkopplung).

Filterung der Istposition (ab V4.1 SP1)

Extrapolation

Es ist ein sensorspezifisches, d. h. geberspezifisches Positionsistwertfilter verfligbar.

Das Istwertfilter wird in typeofAxis.numberOfEncoders.encoder_1.positionfilter.T1 und ~.T2
eingestellt und Gber ~.enable aktiviert.

Das positionFilterist bei der Einstellung Geschwindigkeitsgeber
encoderValueType=VELOCITY nicht wirksam.

Die Istgeschwindigkeit und Istbeschleunigung wird aus der gefilterten Position abgeleitet.

Das positionFifter wird bezogen auf die Istwerte in SIMOTION gerechnet und ist daher bei
aktivem DSC fir die Istwerte des unterlagerten Regelkreises im Antrieb nicht wirksam.

Das vorhandene positionFilter am Analogsensor-Eingang (Rohwertefilterung) ist von dem
hier beschriebenen Filter unabhangig.

Bei einem Gleichlaufverbund mit Istwertkopplung (z. B. Leitwert ist Geberistwert einer Achse
oder eines Externen Gebers) entstehen prinzipbedingt Verzugszeiten durch
Buskommunikation, Systemtakte bzw. Taktuntersetzungen, Feininterpolation,
Positionssollwertfilter und Reglereinstellungen. Diese Zeiten kdnnen durch eine
Extrapolation (Extrapolation.extrapolationTime) kompensiert werden.
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Extrapolation bedeutet, man kennt die Historie und wagt einen Blick in die Zukunft
(Extrapolationszeit). Die Extrapolationszeit sollte bei dynamischen Leitwertdnderungen
mdglichst gering sein. Ein Taktverhaltnis IPO : Servo von 1:1 ist giinstig.

Hinweis

Das Andern der Extrapolationszeit zur Laufzeit muss sehr behutsam vorgenommen werden,
da sonst Schlage in der Maschine auftreten!

TO Achse und

Externer Geber:
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filteredPosition \ [ tra Data.position| € ,_value Gleich-
; polation | _| : L o
g it Dx S lauf--
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SmoothingFilter | Tt »
SV: Systemvariable
Bild 2-46 Istwertkopplung mit Extrapolation bei TO Achse und TO Externer Geber
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Die Filterung auf den Geschwindigkeitsistwert bei Leitwertextrapolation erfolgt separat tber
ein PT1-Filter bzw. Mittelwertbildung, was tber typeOfAxis.extrapolation.Filter eingestellt
wird.

Der Positionsistwert fiir den Gleichlauf kann (ber ein PT2-Glied in der Extrapolation
gesondert gefiltert werden. (ab V4.1 SP1)

Der Filter ist wie die Extrapolation nicht fiir jeden Sensor/Geber vorhanden, sondern einmal
an der Achse. Er wird in typeOfAxis.extrapolation.positionFilter.T1 und ~.T2 eingestellt. Der
Filter wirkt auf die Istposition flr die Extrapolation, siehe auch Funktionshandbuch
Technologieobjekte Gleichlauf, Kurvenscheibe Kapitel /stwertkopplung mit Extrapolation.

Die Geschwindigkeit fiir die Extrapolation wird vor Durchlaufen des Glattungsfilters
(typeOfAxis.smoothingFilter) aus dem Istwertsystem der Achse bzw. des Externen Gebers
Ubernommen.

Der Geschwindigkeits-Filter (Extrapolation.Filter) beeinflusst nicht die Extrapolationszeit, hat
aber Einfluss bei dynamischen Leitwertanderungen (durch die verzégerten Werte).
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Der vorhandene Filter fur die Geschwindigkeit bei der Extrapolation ist davon unabhangig.

Es wird empfohlen den Geschwindigkeitsfilter (Extrapolation.Filter) als erstes einzustellen
und wenn das Ergebnis nicht ausreichend ist, zusatzlich den Positionsfilter zu verwenden.
Die Zeiten des Positionsfilters sind zusatzlich in der Extrapolationszeit zu beriicksichtigen

Es kann bei der Extrapolation in typeOfAxis.extrapolation.extrapolatedVelocitySwitch
eingestellt werden, ob die Leitwertgeschwindigkeit neu aus der extrapolierten Position
berechnet wird oder ob die fiir die Extrapolation gebildete Geschwindigkeit auch als
Leitwertgeschwindigkeit verwendet wird.

Die extrapolierten und gefilterten Istwerte kdnnen in folgenden Systemvariablen Gberpriift
werden:

e gefiltert und extrapoliert
— extrapolationData.position
— extrapolationData.velocity
— extrapolationData.acceleration
e gefiltert und nicht extrapoliert
— extrapolationData.filteredposition
— extrapolationData.filteredvelocity

(Ausflhrlich wird das Thema im Funktionshandbuch 7echnologieobjekte Gleichlauf,
Kurvenscheibe unter Istwertkopplung mit Extrapolation beschrieben.)

Hinweis

Ein Tool zur Unterstitzung der Berechnung der Extrapolationszeiten finden Sie unter 7oo/s
und Dokumentationen > Berechnung der Extrapolationszeit fiir Istwertigekoppelten Antrieb in
den S/IMOTION Utilities & Applications. Die SIMOTION Utilities & Applications sind im
Lieferumfang von SIMOTION SCOUT enthalten.

Istgeschwindigkeit aus dem Antrieb (ibernehmen (ab V4.1 SP1)

Geschwindigkeitsspriinge gehen bei Geschwindigkeitsvorsteuerung direkt in das
Fuhrungsverhalten ein (Quantisierungsspriinge vor allem bei niedrig auflésenden Gebern).

Es kann wahlweise ber die Einstellung
typeOfAxis.numberOfEncoders.encoder_n.encoderValueType=POSITION_AND_PROFIDRI
VE_NIST_B die im PROFIdrive NIST_B Ubertragene Drehzahl in eine Geschwindigkeit
umgerechnet und als Istgeschwindigkeit des Gebers/Sensor ibernommen werden. Die
Differentiation der Istposition des Sensors zur Bildung der Istgeschwindigkeit ist in diesem
Falle nicht erforderlich.

Bei der Einstellung typeofAxis.numberOfEncoders.encoder_n.encoderValueType=
POSITION_AND_DIRECT_NIST kann ein im Peripheriebereich tbertragener und wie
NIST_B normierter Drehzahlwert als Istwert genommen und in eine Istgeschwindigkeit
umgerechnet werden. 4000H entspricht dabei 100%. Die Adresse wird in der Einstellung
typeofAxis.numberOfEncoders.encoder_n.sensorNist.logAddress, der Bezugswert wird in
typeofAxis.numberOfEncoders.encoder_n.sensorNist.referenceValue eingestellt.
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Bei Gebern mit N-Ist-Auswertung kann die vom Geber ermittelte Drehzahl und die daraus
resultierende Geschwindigkeit vom Geber Gibernommen werden. Die Differentiation der
Istposition des Sensors zur Bildung der Istgeschwindigkeit ist in diesem Falle nicht
erforderlich.

Zur Ubertragung stehen zwei Méglichkeiten zur Verfiigung:

e Ubertragung im PROFIdrive Telegramm

e Ubertragung im Peripheriebereich

Anzahl Moduloumdrehungen (ab V3.2)

Die Anzahl der Moduloumdrehungen wird unter folgenden Einschrankungen in den
Systemvariablen positioningState.commandModuloCycles,
positioningState.actualModuloCycles und sensorData.moduloCycles angezeigt:

® Der Wert wird zu Beginn nicht initialisiert.

Der Startwert muss im Anwenderprogramm gespeichert werden, um z. B. spater die
Anzahl Umdrehungen seit Start berechnen zu kénnen.

e Der Wert wird im Betrieb exakt mitgezahlt, aber bei Einschalten und
Initialisierungsaufgaben wie Istwertsystem setzen (_redefinePosition()) oder
Referenzieren (_homing()) neu gesetzt.

e Es erfolgt keine spezielle Uberlaufbehandlung des Zahlwertes.

Ein Zahlertberlauf muss im Anwenderprogramm beriicksichtigt werden.

Tabelle 2- 18 Systemvariablen zum Ermitteln der Modulo-Umdrehungen

Variable Zustand Bedeutung
positioningState.commandModuloCycles siehe Datentyp StructAxisPositioningState Sollwert der Modulo-
gemal Referenzliste der Systemvariablen Umdrehungen
positioningState.actualModuloCycles siehe Datentyp StructAxisPositioningState Istwert der Modulo-
gemal Referenzliste der Systemvariablen Umdrehungen
positioningState.moduloCycles siehe Datentyp StructAxisSensorData gemafRy | Istwert der Modulo-
Referenzliste der Systemvariablen Umdrehungen
Siehe auch

Istwertkopplung mit Extrapolation
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2.11.9 StellgréRenaufbereitung elektrische Achse

actorData.totalSetpoint

actorData.setpoint actorData.compensatedSetpoint actorData.normalizedSetpoint

Stellaré® Anstiegs- _ E"""":
f'Ite groben- + begrenzer 1 Normierung | Begrenzer -1 Freigaben Treiber 1  Aktor
iter i (Uberwachung) ! !
actorData.frictionCompensationValue
(actorData.frictionCompensation = ACTIVE)
Haftreibungs-
kompensation
servoSettings.setpointOffsetCompensation
Drift-
kompensation
StellgréRen- actorData.actualAdditionalSetpoint

Uberlagerung

Bild 2-47 StellgréRenaufbereitung
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2.11.10 StellgréReniiberlagerung

actorData.actualAdditionalSetpoint

Stellgrofen-
Uberlagerung

servoSettings.additionalSetpointValue[0]
servoSettings.additionalSetpointValueSwitch

v

P e

servoSettings.additionalSetpointValue[1]

Bild 2-48 StellgroReniiberlagerung

Die StellgréRenuberlagerung wird Gber den Schalter zugeschaltet.

Die StellgroRentberlagerungen bleiben bei aktivem Antrieb wirksam. Der Anwender ist fur
die Behandlung dieser Uberlagerungen zustandig.

Ab V4.1 SP1 ist bei der Alarmreaktion FEEDBACK_EMERGENCY_STOP und dem Befehl
_stopEmergency() mit stopMode=STOP_WITH_COMMAND_VALUE_ZERO die
StellgréReniberlagerung nicht wirksam.

2.11.11 StellgréRenfilterung (ab V4.1 SP1)

Es kann ein StellgroRenfilter als PT1-Filter hinter dem Regler, nach Addition des
Vorsteuerwertes und der additiven StellgréRenwertes (additionalSetpoint) im
Konfigurationsdatum setpointFilter eingestellt werden.

Eine Anderung der Filterdaten ist sofort wirksam.

Das StellgréRenfilter ist bei der Einstellung DSC nur fir die Vorsteuerung wirksam.
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2.11.12 Drift- / Offsetkompensation

Das analoge Ausgabesignal bei analog gekoppelten Antrieben kann eine Drift beinhalten.
Diese kann Uber einen Offset an der Achse kompensiert werden.

Die Drift wird Uber das Konfigurationsdatum DriftEnable aktiviert / deaktiviert. Der Wert wird
in der Systemvariablen servoSettings.setpointOffsetCompensation angegeben.

Der Wert der Systemvariable servoSettings.setPointOffsetCompensation wird bei
_disableAxis() (oder bei der Alarmreaktion RELEASE_DISABLE) auf 0.0 zuriickgesetzt. Soll
ein Wert ungleich 0.0 beim Einschalten der Achse wirksam werden, dann ist der Wert vor
dem Einschalten der Achse (vor dem Absetzen von _enableAxis()) neu zu setzen.

21113 Haftreibungskompensation

Zur Uberwindung von Haftreibungskraften steht eine einfache Kompensation zur Verfiigung.
Beim Anlauf aus dem Stillstand fligt ein DT1-Glied der StellgréRe
ein Haftreibungskompensationssignal hinzu.

Dampfungszeit
Amplitude

Bild 2-49 Haftreibungskompensation

Die Aufschaltung der Haftreibung erfolgt bezogen auf dem Geschwindigkeitssollwert. Sie ist
nur beim Verfahren von Bewegungsvorgaben wirksam, bei Kraft- / Druckregelung ist sie
nicht wirksam.

Die Stillstandskennung fiir die Haftreibungskompensation kann separat eingestellt werden,
ebenso wie die Amplitude und das Abklingverhalten. Die Amplitude und das
Abklingverhalten werden bei der Konfiguration eingestellt.
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Statizche Reglerdaten I Zuzatzwerte I Dynamische Feglerdaten  Rieibkompensation
‘wiirkzam bel Bewegungsinterpolation [nicht bei Kraft-/Druckregelung)

¥ Reibkompensation akliviensn

Anplitude:

|5-D s

I\—v_l I

Dampfungszeit: /
|5. e-002 3 L (bergang der Sollgeschwindigkeit

won 0 - ungleich O

A —

| Fegler Antriebsbegrenzer

Bild 2-50 Haftreibungskompensation

2.11.14 Umkehrlosekompensation

Bei der Kraftibertragung zwischen einem bewegten Maschinenteil und dem dazugehdrigen
Antrieb tritt in der Regel Umkehrlose (Spiel) auf.

Lose
>
Iy

$o'd

i
oiM Tl i
. E

G: Geber Xs
M:  Motor

X, Geberistwert
X,: Achsposition

Bild 2-51 Umkehrlose

Trotz der Umkehrlose muss die Achsposition eindeutig von der Geberposition abzuleiten und
ein genaues Verfahren, Positionieren und Gleichlauf der Achse moglich sein. SIMOTION
stellt daflir die Funktionalitdt Losekompensation zur Verfiigung.

Die Lose wird in absBacklash.length bzw. incBacklash.length, die
Losekompensationsgeschwindigkeit in absBacklash.velocity bzw. incBacklash.velocity
angegeben.
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Die Umkehrlosekompensation wirkt nur bei motorseitiger Geber-Anbauart und wird bei
jedem Geber geberspezifisch eingestellt. Ein direktes Messsystem misst die technologische
GroRe unmittelbar, ohne dazwischen liegender Lose. Eine ggf. vorhandene Lose wird bei
Regelung auf das direkte Messsystem daher direkt ausgeregelt.

® Positive Lose

Eine positive Lose wird mit absBacklash._type = POSITIVE bzw. incBacklash._type =
POSITIVE eingestellt.

Einstellung =POSITIVE bedeutet, dass die mechanische Position dem Geberistwert
nacheilt. Das ergibt sich z. B., wenn die Kugelrollspindel Spiel hat und der Geber am
Motor angebracht ist (Normalfall, Voreinstellung).

Bei Richtungsumkehr wird die Lose mit der Losekompensationsgeschwindigkeit vom
System herausgefahren.

Im Folgenden wird, wenn nicht anders angegeben, von der Einstellung POSITIVE
ausgegangen.

Negative Lose
Die Einstellung incBacklash._type = NEGATIVE wird nicht unterstitzt.
Die Einstellung absBacklash._type = NEGATIVE wird nicht untersttitzt.

Referenzieren bei inkrementellem Geber

Beim Referenzieren wird dem Geberwert abhangig vom Referenzsignal einer
Referenzmarke eine eindeutige (mechanische) Achsposition zugeordnet.

Bei Vorhandensein einer Lose muss die Achse beim Referenzieren immer von derselben
Seite auf den Synchronisationspunkt gefahren werden. Damit ist die Zuordnung der
Steuerungsistposition auf die mechanische Stellung der Achse eindeutig.

Das gqilt fir:
o Referenzieren auf Gebernullmarke
o Referenzieren auf Externe Nullmarke

e Referenzieren Uber Istwert setzen (Achsistwert auf vorgegebenen Wert setzen)

Hinweis

Es ist nicht relevant, um welchen Anteil der Lose die Achse bei Fahrt in die
Referenzierrichtung nacheilt. Durch das Referenzieren erfolgt eine eindeutige Zuordnung
der mechanischen und angezeigten Achsposition zum Geberwert. Beim Fahren in diese
Richtung stellen sich immer identische Verhaltnisse ein.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
Funktionshandbuch, 02/2012 133



Grundlagen Achse

2. 11 Positionierachse mit Lageregelung

Richtungsumkehr und Einschaltverhalten bei inkrementellem Geber

Bei Richtungsumkehr und incBacklash._type=POSITIVE wird vom Motor der Losebereich
durchlaufen. Wahrend dieser Motorbewegung andert sich die mechanische und damit die
angezeigte Istposition der Achse nicht, wohl aber der Geberwert in
sensordata.incrementalPosition. Anschlieend wird die Achse um den kommandierten Weg
bzw. auf die kommandierte Position verfahren.

Die Losekompensation bei Richtungsumkehr ist unabhangig vom Status 'Referenziert'. Nach
dem Einschalten der Steuerung wird die erste Bewegung jedoch ohne Losekompensation
durchfahren.

Ist der Losebereich einmal vollstandig durchfahren (gleichgiltig welche Richtung), wird bei
Richtungsanderung anschlief3end die eingestellte Lose kompensiert, wenn die
Losekompensation aktiviert ist. Dies ist unabhangig vom Referenzierstatus, und gilt fir
relatives oder ggf. absolutes Verfahren der Achse im nicht-referenzierten Zustand.

Referenzieren bei absolutem Geber

Beim Referenzieren mit Absolutwertgeber bzw. der Absolutwertgeberjustage wird dem
absoluten Geberwert Giber die Vorgabe des Absolutwertgeberoffsets eine mechanische
Achsposition zugeordnet.

Es ergibt sich damit auch beim Absolutwertgeber eine Richtungsabhangigkeit, da bei
Einstellung des Absolutwertgeberoffsets bzw. der mechanischen Achsposition die Lage der
Lose zu Geberwert/Achsstellung relevant ist.

Nach der Absolutwertgeberjustage wird bei Weiterfahren in die gleiche Richtung keine
Umkehrlose ausgefiihrt, wohl aber bei Richtungsumkehr.

Wird die Steuerung aus-/eingeschaltet, wird dem Geberistwert Gber den
Absolutwertgeberoffset die mechanische Achsposition zugewiesen/angezeigt. Entsprechend
dem Weiterverfahren nach der Absolutwertgeberjustage ist bei Verfahren nach dem
Einschalten in die gleiche Richtung wie bei der Absolutwertgeberjustage keine
Losekompensation auszufiihren, wohl aber bei Verfahren in die entgegengesetzte Richtung.

Im Konfigdatum absBacklash.startupDifference ist die entgegengesetzte Richtung zu der
Bezugsrichtung flir das Setzen des Absolutwertgeberoffsets einzutragen. Z. B. bei Bezug
des Absolutwertgeberoffsets zu einer positiven Bewegungsrichtung ist
absBacklash.startupDifference= NEGATIVE zu setzen, da hier bei dem unmittelbaren
Verfahren nach Einschalten in negative Richtung die Lose kompensiert werden muss. Dies
ist unabhangig von der Lage der Lose zur mechanischen Achsistposition zum
Einschaltzeitpunkt.

Hinweis

Direkt nach dem Einschalten wird die mechanische Achsposition nur dann korrekt angezeigt,
wenn die Lage der Lose zum Einschaltzeitpunkt der Lage der Lose zur mechanischen
Achsposition beim Setzen des Absolutwertgeberoffsets entspricht. Ansonsten kann sich eine
Abweichung der mechanischen Achsposition von der angezeigten Achsposition bis maximal
der GroRRe der Lose ergeben, da die Steuerung im Einschaltzeitpunkt zwar den Geberistwert
erfassen, aber ohne Verfahren der Achse nicht auf die Lage der Lose schlieen kann.
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Richtungsumkehr und Einschaltverhalten bei absolutem Geber

Statusanzeige

Bei Richtungsumkehr und Einstellung absBacklash._type=POSITIVE wird vom Motor der
Losebereich durchlaufen. Wahrend dieser Motorbewegung éndert sich die mechanische und
damit die angezeigte Istposition der Achse nicht, wohl aber der Geberwert in
sensordata.incrementalPosition (auch beim Absolutwertgeber). Anschlief3end wird die Achse
um den kommandierten Weg bzw. auf die kommandierte Position verfahren.

Die Losekompensation bei Richtungsumkehr ist unabhangig vom Status 'Referenziert' (hier
der Absolutwertgeberjustage).

Nach dem Einschalten der Steuerung und wenn noch keine Absolutwertgeberjustage
durchgefiihrt wurde, wird die erste Bewegung in beide Richtungen ohne Losekompensation
durchfahren. Ist der Losebereich einmal vollsténdig durchfahren (gleichgtiltig welche
Richtung), wird bei Richtungsénderung anschlieRend die eingestellte Lose kompensiert,
wenn die Losekompensation aktiviert ist.

In der Systemvariable sensorMonitoring.passingBacklash wird angezeigt, dass die Lose
durchfahren wird und der Achsistwert sich somit nicht andert.

Da eine Uberlagerung der Verfahrvorgabe aus der Bewegungsvorgabe und der Vorgabe
zum Herausfahren der Lose stattfindet, ist diese Anzeige nicht identisch mit der Vorgabe
zum Herausfahren der Lose.

Hinweis

Um die Reaktionszeiten durch die Lose nicht zu beeintréchtigen, wird die Losekompensation
gleichzeitig mit der Bewegung gestartet.
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Sollwertgeschwindigkeit aus Bewegungsvorgabe

Geschwindigkeitsvorgabe zum Herausfahren der Lose

[ 1 S

Anderung Motorposition

B

Anderung Istposition / mechanische Position / angezeigte Position

Statusanzeige in Systemvariable
sensorMonitoring.passingBacklash

—

Bild 2-52 Ablauf Umkehrlosekompensation
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Siehe auch

2. 11 Positionierachse mit Lageregelung

Verfahren der Positionierachse ohne Lageregelung

Die Positionierachse kann auch ohne aktive Lageregelung verfahren werden.

Verfahrbewegungen mit _move() oder als Geschwindigkeitsprofile kdnnen an der
Positionierachse / Gleichlaufachse lagegeregelt oder auch nur als Geschwindigkeitsvorgabe
abgefahren werden.

Tabelle 2- 19 Einstellung Uber den Parameter movingMode am Befehl

Befehle Funktion

_move() fur das Verfahren mit programmierbarem
Geschwindigkeitsprofil

_runTimeLockedVelocityProfile() fur das Verfahren mit frei definierbarem
Geschwindigkeitsprofil

_runPositionLockedVelocityProfile() fur das Verfahren mit positionsbezogenem
Geschwindigkeitsprofil

Der Ubergang von der lagegeregelten, druckgeregelten oder druckgesteuerten Bewegung
auf eine Bewegung nur mit Geschwindigkeitsvorgabe / Drehzahlvorgabe kann im Stillstand
der Achse, aber auch wahrend der Bewegung erfolgen, ebenso der Ubergang von der
Bewegung mit Drehzahlvorgabe auf die lagegeregelte Bewegung.

Bei der Umschaltung von lagegeregelten, kraft- / druckgeregelten bzw. kraft- /
druckgesteuerten Betrieb in den Betrieb mit Geschwindigkeitsvorgabe / Drehzahlvorgabe
kann im Konfigurationsdatum decodingConfig.speedModeSetpointZero eingestellt werden,
ob die aktuelle Geschwindigkeit beibehalten wird, oder im Umschaltzeitpunkt die
Geschwindigkeit gleich Null gesetzt wird.

Die Dynamikparameter und die Maximalwerte fiir die Drehzahlvorgabe werden von den
Einstellungen fir den lagegeregelten Betrieb der Achse abgeleitet.

Die positionsbezogenen Uberwachungen werden ausgeschaltet. Die Gebergrenzfrequenz
kann Uberschritten werden.

Es ist moglich, die lagegeregelte Achse bei _enableAxis() nur fir die
Geschwindigkeitsvorgabe zu aktivieren.

Setzen und Wegnehmen der Achsfreigaben (Seite 296)
Bewegen (Seite 314)

Achse Uber Geschwindigkeitsvorgabe verfahren (Seite 158)
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2.11.16 Schrittantriebe

Bei der Parametrierung einer Schrittmotorachse sind die Besonderheiten der
Momentenkennlinie eines Schrittmotors und das Verhalten bei Uberlastung zu
berucksichtigen.

Funktionalitat von Schrittmotorachsen
Folgende Funktionen sind Uber das TO Achse realisierbar:
® Positionierachse ohne zuséatzlichen Geber
— Referenzieren mit Flanke der Externen Nullmarke
— Drehldberwachung mit Externer Nullmarke
e Positionierachse mit zusatzlichem Inkremental- oder Absolutwertgeber

— Die Achse arbeitet gleichartig wie mit einem Stellmotor mit Analogschnittstelle +/-10V.

Verhalten eines Schrittmotors

Ab einer bestimmten Drehzahl des Schrittmotors (etwa bei 500U/min) fallt das vom Motor
aufgebrachte Drehmoment logarithmisch ab und geht bei einer Maximaldrehzahl gegen den
Wert O (etwa bei 3000U/min). Die konkreten Daten sind dem Datenblatt des eingesetzten
Motors zu entnehmen.

A
M
Mmt |

I I

| | >
10 100 n [rpm]

50 f [kHZ]
Bild 2-53 Beispiel einer Momentenkennlinie eines Schrittmotors

Folgen des Betriebes im Uberlastungsbereich

Wenn der Schrittmotor einmal das abgeforderte Moment nicht aufbringen kann verliert er die
Synchronisation auf die vorgegebene Frequenz und seine Drehzahl bricht zusammen. Das
kann bis zum Stillstand fiihren.

Eine erneute Bewegungsaufnahme in diesem Zustand ist nur nach einer zwischenzeitlichen
Sollwertvorgabe von 0 sichergestellt.

Bei einer Positionierachse ohne zusatzlichen Geber geht dadurch die Wegposition und damit
die Synchronisation der Achse verloren.
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Vermeidung des Betriebes im Uberlastungsbereich

Bei der Auslegung der Achse ist Uiber das technologisch erforderliche Moment M_t eine
Maximaldrehzahl des Motors zu ermitteln, die einer Maximalgeschwindigkeit der Achse
entspricht. Hierbei darf die Maximalfrequenz des Schrittmotors nicht Uberschritten werden.

2.11.17 Gebersignalausgabe (ab V4.0)

Die reale Achse mit der Einstellung typeOfAxis=REAL_AXIS_WITH_SIGNAL_OUTPUT kann
dazu verwendet werden, Uber das SINAMICS-Modul TM41 Encoder-Signale auszugeben.

Steuerung

Folgeachse
(nur Signalausgabe)

Folgeachse

Antrieb WSG

n \/

Bild 2-54 Anwendung der Achse flir Encodersignalausgabe

Anwendung

Es soll die Achsposition (ein Leitwert) iber Encodersignalnachbildung einer zweiten
Steuerung als Gebersignal zur Verfliigung gestellt werden.

Zwischen Steuerung und Antrieb wird Standardtelegramm 3 eingestellt. Ein Offset fur die
Nullimpulsausgabe kann applikativ vorgegeben werden.
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SIMOTION

TO Achse

IPO

Servo

A

—----Standardtelegramm 3

SINAMICS

Y

DO TM41

7S

U

TM41

Bild 2-55 Ankopplung TM41 / DO41 an TO-Achse

Um bleibende Positionsabweichungen im ausgegebenen Signal auszuschlieen, kann an
der Achse ein PI-Regler auf die von TM41 / DO41 riickgegebene Istposition angewendet
werden.

Einstellung als Achse nur mit Signalausgabe tiber TM41 Modul

Einstellung der Achse als Achse nur mit Signalausgabe Uber das Enumerator-Element
REAL_AXIS_WITH_SIGNAL_OUTPUT in TypeOfAxis.

Mit dieser Einstellung sind folgende Funktionen nicht sinnvoll bzw. nicht aktivierbar:
® Aktives Referenzieren ist unzulassig

® Messen Uber digitalen Antrieb ist unzuléssig

o Kompensationen werden deaktiviert

® Schleppabstandsiiberwachungen werden deaktiviert

® Schleppabstandsiiberwachung wird deaktiviert

® Positionieriberwachung wird deaktiviert
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Stillstandstiberwachung wird deaktiviert

Hardware-Endlageniiberwachung wird deaktiviert

Hinweis

Weitere Informationen finden Sie auch unter FAQs in den SIMOTION Utilities &
Applications, die im Lieferumfang von SIMOTION SCOUT enthalten sind.

Siehe auch

Einstellung als Reale Achse mit Gebersignalnachbildung (ab V4.0) (Seite 54)
212 Inbetriebnahme Lageregler von Positionierachsen
2121 Ubersicht Inbetriebnahme Lageregler von Positionierachsen

Grundsatzliches Vorgehen

Bei der Inbetriebnahme des Lagereglers sollte eine grundsatzliche Vorgehensweise
eingehalten werden, die im Folgenden kurz zusammengefasst wird. Detaillierte
Informationen sind in den folgenden Kapiteln zu finden.

Einstellungen fiir Reglertyp, Lastgetriebe, Messgetriebe, Normierung der
Drehzahlsollwertschnittstelle, Spindelsteigung, Geber, Ventilkennlinie (Hydraulikachsen)
vornehmen/Uberpriifen

Einstellung des Drehzahlreglers auf dem Antrieb

Achsdatensatz (Seite 198) auf SIMOTION-Steuerung vorwahlen, dessen
Reglerparameter optimiert werden sollen (ggf. auch den passenden Datensatz auf dem
Antrieb vorwahlen)

Einstellung der Reglerparameter

Als Hilfsmittel stehen hier die SIMOTION-Messfunktionen (Seite 253) fir die manuelle
Optimierung und die Automatische Reglereinstellung (Seite 245) zur Verfigung.

Einstellung der Ersatzzeitkonstante des Lagereglers

Nichtfliichtige Speicherung der Parameter auf dem Zielgerat und im Offline-Projekt

Eine Inbetriebnahmeanleitung finden Sie auch unter FAQs in den SIMOTION Utilities &
Applications, die im Lieferumfang von SIMOTION SCOUT enthalten sind.
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Ubersicht Automatische Reglereinstellung (ab V4.1 SP1) (Seite 245)

Siehe auch
SIMOTION Messfunktionen (Seite 253)
Achssteuertafel (Seite 260)
Datensétze (Seite 198)

2.12.2 Konfigurationsdaten

Konfigurationsdaten im Achsdatensatz

Die Konfigurationsdaten eines Datensatzes befinden sich in der Struktur
TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_n (n: Nummer des Datensatzes).

Tabelle 2- 20 Konfigurationsdaten im Achsdatensatz

Parameter

Konﬁg_]urationsdatum

Allgemeine Parameter der Positionsregelung

Reglertyp

controllerStruct.conType

VTC

Ersatzzeit Drehzahlregelkreis
(Zeitkonstante des Symmetrierfilters
Bei Einstellung MODE_2 im
Symmetrierfilter ist VTC mit einem
maximalen Wert von 16 Servotakten
wirksam.)

o Elektrische Achse

Achsdatensatz: dynamicData.velocityTimeConstant

e Hydraulische Achse

controllerStruct.DynamicQFData.qOutputTimeConstant

PTC
Ersatzzeit Positionsregelkreis

o Elektrische Achse

dynamicData.positionTimeConstant
e Hydraulische Achse

dynamicQFData.positionTimeConstant

P-Lageregler mit Vorsteuerung fiir elektrische Antriebe (Reglertyp = PV)

Typ des Symmetrierfilters

controllerStruct.PV_Controller.balanceFilterMode

Aktivierung von Dynamic Servo Control
(DSC)

controllerStruct.PV_Controller.enableDSC

Kpc
Wichtung der Geschwindigkeits-
vosteuerung

controllerStruct.PV_Controller.kpc

Kv
Verstarkung des P-Reglers

controllerStruct.PV_Controller.kv

Aktivierung der Geschwindigkeits-
vorsteuerung

controllerStruct.PV_Controller.preCon

PID-Lageregler ohne/mit istwertabhéngigen D-Anteil fiir hydraulische Antriebe (Reglertyp = PID/PID_ACTUAL)

Typ des Symmetrierfilters

controllerStruct.PID_Controller.balanceFilterMode

Aktivierung der Integratorbegrenzung

controllerStruct.PID_Controller.enableAntiWindUp
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Parameter

Konfigurationsdatum

Verzdgerungszeit DT1-Glied

controllerStruct.PID_Controller.delayTime

Kd controllerStruct.PID_Controller.kd
Verstarkung des D-Anteils

Ki controllerStruct.PID_Controller ki
Verstarkung des I-Anteils

Kp controllerStruct.PID_Controller.kp

Verstarkung des P-Anteils

Kpc
Wichtung der Geschwindigkeits-
vorsteuerung

controllerStruct.PID_Controller.kpc

Aktivierung der Geschwindigkeits-
vorsteuerung

controllerStruct.PID_Controller.preCon

Mechanik

Lastgetriebe

e Lastumdrehungen

Gear.denFactor

e Motorumdrehungen:

Gear.numFactor

Tabelle 2- 21 Konfigurationsdaten, die sich nicht im Achsdatensatz befinden

Parameter

‘ Konfigurationsdatum

Normierung Antriebsschnittstelle (elektrischer Antrieb)

Maximale Drehzahl (rotatorischer Antrieb)

TypeOfAxis.setPointDriverinfo.DriveData.maxSpeed

Maximale Verfahrgeschwindigkeit
(Linearantrieb)

TypeOfAxis.setPointDriverinfo.LinearMotorDriveData.maxSpeed

Normierungsdrehzahl (rotatorischer
Antrieb)

TypeOfAxis.setPointDriverinfo.DriveData.nominalSpeed

Bezugsgeschwindigkeit (Linearantrieb)

TypeOfAxis.setPointDriverinfo.LinearMotorDriveData.nominalSpeed

Referenz fir Normierungsdrehzahl
(rotatorischer Antrieb)

TypeOfAxis.setPointDriverinfo.DriveData.speedReference

Referenz fur Bezugsgeschwindigkeit
(Linearantrieb)

TypeOfAxis.setPointDriverinfo.LinearMotorDriveData.speedReference

Mechanik

Spindelsteigung

‘ leadScrew.pitchValue

Feininterpolation

Feininterpolator im Servo-Takt

‘ Fineinterpolator._type

Geber

Geberparameter

Geberdatensatzes)

Die Gebereinstellungen befinden sich im Geberdatensatz:
TypeOfAxis.NumberOfEncoder.encoder_x (x: Nummer des
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2123 Beispiel fiir die Inbetriebnahme eines P-Reglers mit Vorsteuerung

Im Folgenden wird am Beispiel eines P-Reglers mit Vorsteuerung (PV-Regler) ein Vorgehen
beschrieben, wie die Regelparameter einer elektrischen Achse manuell ermittelt werden
kdnnen.

Dieses Vorgehen ist unabhangig davon, ob die Einstellung DSC verwendet wird oder nicht.

Voraussetzungen

® Die Einstellungen fir Reglertyp (PV-Regler), Geschwindigkeitsvorsteuerung,
Lastgetriebe, Messgetriebe, Normierung der Drehzahlsollwertschnittstelle,
Spindelsteigung und Geber wurden vorgenommen.

® Der Feininterpolator ist auf kubische (beschleunigungsstetig) oder quadratische
(geschwindigkeitsstetig) Interpolation zu stellen, damit die Geschwindigkeitsvorsteuerung
in den Beschleunigungs- und Verzdgerungsphasen stetige Werte liefert.

® Der Achsdatensatz, dessen Regelparameter ermittelt werden sollen, ist aktiv (ggf. ist
auch der entsprechende Datensatz auf dem Antrieb anzuwahlen).

e Uberwachungen und Kompensationen deaktivieren
— Drift- und Reibungs-Kompensation
— dynamische Schleppabstandsiiberwachung

— Positioniertiiberwachung

Test der Schnittstelle zum Antrieb

Bevor die eigentliche Achsoptimierung durchgefiihrt wird, sollte Gberprift werden, ob die
Schnittstelle zwischen SIMOTION-Steuerung und Antrieb richtig konfiguriert wurde.

Dazu ist folgender Test hilfreich:

Die Achse wird mit konstanter Geschwindigkeit verfahren und mit SIMOTION-Trace im
SCOUT der Regelfehler aufgezeichnet. Der Verstarkungsfaktor Kv sollte fiir diesen Test auf
einen niedrigen Wert (z. B. Defaultwert: Kv = 10/s) eingestellt sein.

-> Regelfehler: servoData.controllerDifference

Wird die Achse mit 100 Prozent Geschwindigkeitsvorsteuerung betrieben, muss wahrend
der Konstantfahrt der Regelfehler im eingeschwungenen Zustand im Mittel Null sein.

Ist die Geschwindigkeitsvorsteuerung nicht wirksam, dann errechnet sich der Reglerfehler im
eingeschwungenen Zustand wie folgt:

Regelfehler = Sollgeschwindigkeit/Kv

Stellt sich ein anderer Regelfehler ein, dann ist die Konfiguration der Schnittstelle zwischen
der SIMOTION-Steuerung und Antrieb fehlerhaft konfiguriert.

Héaufige Ursache fur das fehlerhafte Verhalten ist die unterschiedliche Konfiguration der
Normierungsdrehzahl zwischen der SIMOTION-Steuerung und dem Antrieb. Uberpriifen Sie
folgende Einstellung:

Fall 1: TypeOfAxis.setPointDriverinfo.DriveData.speedReference = MAX_VALUE

Hierflr gilt Normierungsdrehzahl Antrieb =
TypeOfAxis.setPointDriverinfo.DriveData.maxSpeed
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Fall 2: TypeOfAxis.setPointDriverinfo.DriveData.speedReference = NOMINAL_VALUE

Hierfur gilt Normierungsdrehzahl Antrieb =
TypeOfAxis.setPointDriverinfo.DriveData.nominalSpeed

Hinweis

Typischerweise sind die Antriebe mit PROFIdrive (Uber PROFIBUS / PROFINET) mit der
SIMOTION-Steuerung gekoppelt. Folgend sind die Parameter zur Einstellung der
Normierungsdrehzahl fir die Antriebssysteme SINAMICS, MASTERDRIVE MC und
SIMODRIVE 611U gelistet.

Far SINAMICS kann die Normierungsdrehzahl im Achswizard vom Antrieb ibernommen
werden bzw. wird ab V4.2 zur Laufzeit adaptiert. Siehe Einstellung als Reale Achse mit
digitaler Antriebskopplung (Seite 39).

Tabelle 2- 22 Parameter zur Einstellung der Normierungsdrehzahl

Antriebssystem Parameter
SINAMICS P2000
MASTERDRIVES MC P353
SIMODRIVE 611U P880

Ermittlung der Reglerparameter

Folgende Reglerparameter des aktiven Achsdatensatzes sollen ermittelt werden:

Kv controllerStruct.PV_Controller.kv
Verstarkung des P-Reglers

VTC dynamicData.velocityTimeConstant

Ersatzzeit des unterlagerten Antriebs
(Zeitkonstante des Symmetrierfilters)

PTC dynamicData.positionTimeConstant
Ersatzzeit des Positionsregelkreis

Es kdnnen im Wesentlichen zwei Optimierungsziele unterschieden werden:

1. Hohe Dynamik fiir kontinuierliche Bewegungen und Gleichlaufverbande. Dabei ist es
erlaubt, dass die Achse etwas Uberschwingt.

2. Hohe Dynamik bei diskontinuierlichen Bewegungen, d. h. schnelle, zeitoptimierte
Positionierbewegungen ohne Uberschwingen.

Als erster Schritt wird die automatische Drehzahlregeroptimierung und im Anschluss daran
die automatische Lageregleroptimierung (wenn DSC mdéglich) durchgefihrt.

Fir die oben genannte erste Strategie liefert diese Optimierung bereits sehr gute
Ergebnisse.

Die Optimierung fiir Bewegungen ohne Uberschwingen ist im nachfolgenden beschrieben.
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Voraussetzung:

Der Drehzahlregler des Antriebs wurde bereits (nahezu) tiberschwingfrei eingestellt. Dies
kann prinzipiell durch die Verwendung eines Tiefpasses als Drehzahlsollwertfilter oder durch
den Einsatz eines Streckenmodells (Referenzmodell) fir den I-Anteil des Drehzahlreglers
erreicht werden. Weitere Informationen entnehmen sie bitte der entsprechenden
Antriebsdokumentation.

Ermittlung der Verstarkung Kv des P-Reglers

Geschwindigkeitsvorsteuerung und Symmetrierfilter in den Konfigurationsdaten der Achse
deaktivieren.

controllerStruct.PV_Controller.kpc =0

dynamicData.velocityTimeConstant =0

Die Achse mit hoher Verzogerung und trapezoidalem Geschwindigkeitsprofil zyklisch
positionieren und die Systemvariablen fir Soll- und Istposition der Achse mit SIMOTION-
Trace im SCOUT aufzeichnen. Dabei sollte darauf geachtet werden, dass die Achse die

konstante Geschwindigkeitsphase erreicht. Zudem ist die Verzdgerung so zu wahlen, dass
im Antrieb der Strom bzw. das Moment nicht begrenzt wird.

Sollposition: servoData.symmetricCommandPosition
Istposition: servoData.actualPosition

Beginnend mit Kv = 10 den Verstarkungsfaktor in 5 Prozent Schritten solange erhéhen, wie
der Istwert beim Einfahren in die Zielposition nicht Gber- bzw. unterschwingt.

Von diesem maximalen Kv-Wert 10 Prozent abziehen und auf dem Zielgerat einstellen.
Einstellung des Symmetrierfilters

Das Einlaufverhalten der Positionierung sowie die Regelfehler in den Beschleunigungs- und
Verzogerungsphasen kénnen bei der Verwendung der Geschwindigkeitsvorsteuerung durch
die Zeitkonstante des Symmetrierfilters (VTC) beeinflusst werden.

VTC: dynamicData.velocityTimeConstant

Fir die Ermittlung der Zeitkonstante ist die Geschwindigkeitsvorsteuerung zu aktivieren.

controllerStruct.PV_Controller.kpc =100

controllerStruct.PV_Controller.preCon = YES

Achse mit hoher Verzégerung zyklisch Positionieren und den Reglerfehler mit SIMOTION-
Trace im SCOUT aufzeichnen. Dabei sollte darauf geachtet werden, dass die Achse die

konstante Geschwindigkeitsphase erreicht. Zudem ist die Verzdégerung so zu wahlen, dass
im Antrieb der Strom bzw. das Moment nicht begrenzt wird.

Regelfehler:  servoData.controllerDifference

Die Zeitkonstante des Symmetrierfilters (VTC) schrittweise so lange erhéhen, bis die Achse
Uberschwingfrei/unterschwingfrei in die Zielposition einfahrt.
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Muss eine sehr groRe Zeitkonstante eingestellt werden, damit es nicht mehr zum Uber-
/Unterschwingen kommt und "kriecht" die Achse in ihre Zielposition kann evtl. durch die
Verwendung des Geschwindigkeitsprofils SMOOTH ein weicherer Sollwertverlauf erzielt
werden. Der Ruck am Bewegungsbefehl ist dann fur den Einlauf in die Zielposition zu
begrenzen und anschlieltend die Optimierung des Symmetrierfilters erneut durchzufiihren.

Fuhrt dies auch nicht zum gewlinschten Ergebnis sollte nochmals die Einstellung des
Antriebs Uberprift werden. Unter Umstanden wurde dieser noch nicht Gberschwingfrei
optimiert.

Eventuell kann auch ein geringes Uber-/Unterschwingen beim Einlauf in die Zielposition zu
Gunsten eines schnelleren Ausregelverhaltens zugelassen werden.

Bei Achsen mit unterschiedlichen Symmetrierfilter-Einstellungen in einem Gleichlaufverbund
ist zusatzlich eine Dynamikanpassung empfehlenswert, sieche Dynamikanpassung
(Seite 123).

Einstellung der Ersatzzeit des Lagereglers

Fir das Aufsetzen der vorparametrierten Stopprampe der Achse (z. B. im Fehlerfall) benétigt
das System die Ersatzzeitkonstante des Lagereglers (PTC).

PTC: dynamicData.positionTimeConstant

Diese wird in diesem Beispiel wegen der Verwendung der Geschwindigkeits-Vorsteuerung
(mit 100%) von der Zeitkonstante des Symmetrierfilters (VTC) abgeleitet. Es gilt der
Zusammenhang:

PTC =VTC

Wird die Geschwindigkeitsvorsteuerung nicht aktiviert ergibt sich fir PTC:
PTC = 1/Kv

Speichern der Regelparameter

Wurden die Regelparameter in die entsprechenden Konfigurationsdaten im Zielgerat
eingetragen, missen diese noch nichtfllichtig gespeichert werden, damit sie auch nach dem
nachsten Hochlauf der Steuerung noch zur Verfiigung stehen. Dazu stehen folgende Online-
Funktionen unter dem Zielgerat im SCOUT zur Verfligung.

Tabelle 2- 23 Online-Funktionen zum Speichern

Funktion Kommentar

ACTUAL nach RAM kopieren Kopieren der Konfigurationsdaten in den RAM-Speicher auf dem
Zielgerat

RAM nach ROM kopieren Nichtflichtige Speicherung der Konfigurationsdaten auf der
Memory Card

Um die gednderten Konfigurationsdaten in die Projektierung zu ilbernehmen, muss unter
dem Zielgerat im SCOUT die Funktion Laden der Konfigurationsdaten in PG angewahlt und
anschlielend das Projekt gespeichert werden.

Nach der Optimierung des Lagereglers mussen ggf. die unter "Voraussetzungen" genannten
Kompensationen und Uberwachungen wieder zurlickgestellt werden.
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2.13 FlihrungsgréRenberechnung

2.13.1 Geschwindigkeitsprofile

148

Vorgaben von Geschwindigkeitsdnderungen fiir Achsen (anfahren, anhalten, sonstige
Geschwindigkeitsdnderungen) werden iber Geschwindigkeitsprofile herausgefahren.

Das Geschwindigkeitsprofil definiert das Verhalten der Achse beim Anfahren, Bremsen und
bei Geschwindigkeitsanderungen.

Folgende Geschwindigkeitsprofile sind verfiigbar:
® Trapezférmiges Geschwindigkeitsprofil (TRAPEZOIDAL)

Das trapezformige Profil wird fir konstante Beschleunigung und Verzégerung in positiver
und negativer Bewegungsrichtung eingesetzt

o Stetiges Geschwindigkeitsprofil (SMOOTH)

Das Profil wird fiir einen stetigen Beschleunigungs- und Verzégerungsverlauf eingesetzt,
der Ruck ist vorgebbar

Die Parameter Profil, Geschwindigkeit, Beschleunigung und Ruck kénnen am Befehl
parametriert werden, oder es werden die eingestellten userDefault-Werte verwendet.

Der Parameter fir das Geschwindigkeitsprofil wird durch den Bewegungsbefehl vorgegeben
(velocityProfile) oder als Vorbelegungswert in der Systemvariable
userdefaultdynamics.profile hinterlegt.

Bei Einzelachsbewegungen und bei Bahnbewegungen wird bei Vorgabe eines stetigen
Beschleunigungsverlaufs bei Uberschleifen im Ubergang auf die Bewegung des neuen
Befehls auf Beschleunigung Null gefahren.

Bei Einzelachsbewegungen, bei Bahnbewegungen, beim Synchronisieren von
Gleichlaufbewegungen und bei Vorgabe eines stetigen Beschleunigungsverlaufs wird bei
einem ggf. erforderlichen Reversieren im Umkehrpunkt der Bewegungsrichtung die
Beschleunigung auf Null gefahren. D. h. die Beschleunigung/Verzdgerung wird vor dem
Reversieren Uber den Ruck abgebaut, nach dem Reversieren tber den Ruck wieder
aufgebaut.

Dies gilt nicht fiir die Bewegungsvorgabe liber anwenderdefinierte Profile sowie fiir das
Verfahren nach Bewegungsvektoren (MotionIn-Interface).
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Beschleunigung Verzdgerung
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v - velocity (Geschwindigkeit)
a - acceleration (Beschleunigung)
j - jerk (Ruck)
t - time (Zeit)
Bild 2-56 Trapezformiges Geschwindigkeitsprofil
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v - velocity (Geschwindigkeit)
a - acceleration (Beschleunigung)

j - jerk (Ruck)
t - time (Zeit)

Bild 2-57

Stetiges Geschwindigkeitsprofil
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2.13.2

Festlegen der Beschleunigungen und Verzégerungen

Die Parameter fiir Beschleunigung und Verzdgerung der Achse kénnen im
Konfigurationsdatum decodingConfig.directionDynamic mit richtungs- oder
zustandsbezogener Wirksamkeit eingestellt werden.

Parameter bei richtungsbezogener Einstellung

e positiveAccel: Beschleunigung bei positiver Bewegungsrichtung und Verzégerung bei
negativer Bewegungsrichtung

e negativeAccel: Beschleunigung in negativer Bewegungsrichtung und Verzdgerung bei
positiver Bewegungsrichtung

150

Die Moglichkeit zur Parametrierung richtungsabhangiger Dynamik ist z. B. bei hdngenden
Achsen sinnvoll.

2 3

positiveAccel negativeAccel

3 2

ENNEN SEEN

- positiveAccelStartJerk
- positiveAccelEndJerk 4 1
- negativeAccelStartJerk
- negativeAccelEndJerk

negativeAccel positiveAccel

Bild 2-58 Wirkpunkte der Beschleunigungs- und Ruckparameter

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
Funktionshandbuch, 02/2012



Grundlagen Achse

2. 13 Fihrungsgrof3enberechnung

Parameter bei zustandsabhangiger Einstellung

e positiveAccel: Beschleunigung der Achsbewegung, unabhangig von der

Bewegungsrichtung
® negativeAccel: Verzdgerung der Achsbewegung, unabhangig von der
Bewegungsrichtung
2 3
positiveAccel negativeAccel

1 4

positiveAccel negativeAccel

- positiveAccelStartJerk
- positiveAccelEndJerk 2 3
- negativeAccelStartJerk
- negativeAccelEndJerk

FNERUNN

Bild 2-59 Wirkpunkte der Beschleunigungs- und Ruckparameter

Durch den Befehl vorgegeben, bzw. Gber Systemvariable einstellbare Werte
e velocity
® positiveAccel
® negativeAccel
® positiveAccelStartJerk
e positiveAccelEndJerk
® negativeAccelStartJerk
® negativeAccelEndJerk

Die Dynamik-Parameter werden durch Parameter am Bewegungsbefehl vorgegeben oder
als Vorbelegungswerte in den Systemvariablen der Struktur userdefaultdynamics hinterlegt.

2133 Override

Der aktuellen Verfahrgeschwindigkeit bzw. Beschleunigung / Verzégerung kénnen online
Faktoren Uberlagert werden. Der Geschwindigkeitsoverride wirkt auf die Geschwindigkeit,
der Beschleunigungsoverride wirkt auf die Beschleunigung und Verzégerung.

Die Overridewerte sind Uber Systemvariablen vorgebbar und lesbar.
Der Override fiir die Geschwindigkeit ist von 0 bis 200% einstellbar.

Der Override fiir die Beschleunigung / Verzégerung ist von 1% bis 1000% einstellbar.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
Funktionshandbuch, 02/2012 151



Grundlagen Achse

2. 13 Fiihrungsgréf3enberechnung

Systemvariablen
® override.velocity

® override.acceleration

2134 Vorbelegungen Dynamikparameter

Vorbelegungs - Werte kinnen hier fir die Achze vorgegeben und im Prograrmm wvenwendet werden, zum Beizpiel in
Befehl "Positionieren'.

Dies geschieht beim Programmieren im MCC durch die Eingabe des Textes "Worbelegung' in der Befehlzmaske, beim
tertuellen Programmieren mit ST durch ‘Weglassen des Befehlsparameters oder durch die Angabe von
USER_DEFALULT.

Dynamik | kraft-/Druckbegrenzung | Drehmomentarenze | Defaulbwerte

Diwnamik, voreinstellen |
Riichtung: | pasitiv =]
Geschwindigkeit. |100.0 mms
Geschwindigkeitzprofil: Itrapezfoermiges Geschwindigkeitsprofil j
Ruck: Ruck:

|1 000000.0 mm's* I‘I 0000000 mrn/s*

| 1
Beschleunigung: i | Yerzogerung:
I I
|1 o000 s . i I‘I oon.0 s
I I
Ruck: : : Ruck:
| 1
1 1
1 |

|1 000000.0 mm's* I‘I 000000.0 mrm/s?

Haltezeit: IEI.D 3

Bild 2-60 Vorbelegungswerte Dynamikparameter

Haltezeit

Diese Zeit wird wirksam, wenn bei _stopEmergency() und Einstellung
stopDriveMode=STOP_IN_DEFINED_TIME der Vorbelegungswert fir die Zeitangabe
genommen wird.
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Dynamik voreinstellen

Dynamik voreinstellen |

Abk&ngig won den Einstellungen zur masimalen Dynarik kidnnen Sie Dynamikwerte im System
voreinztellen, Die Einstellungen zur maximalen Dynamik. geben Sie durch die masimale Gezchwindigheit und
die Hochlaufzeit auf die maxinale Geschwindigkeit an.

Einstellung der maximalen Dynamik;

b aximale Geschwindigk.eit: IEDD.D s
Hochlaufzeit auf maxinmale Geschwindigkeit: ID.DE 3
M arimale Bezchleunigung: |1 Qoon.o s
Hochlaufzeit auf marimale Bezchleunigung: ID.EIEI25 T
Maximaler Ruck: |4DDDDDD.D mnrids?

kit "Dynamikwerte schreiben' erfolgt eine Vorbeleguing von weiteren Dynamikvariablen im Systen.

| Dynamikiwerte schreiben I Schiiefen Hilfe |

Bild 2-61 Dynamik voreinstellen

Bei Anwahl der Maske werden die Felder Maximale Geschwindigkeit, Maximale
Beschleunigung und Maximaler Ruck entsprechend der Einstellung im jeweiligen
Konfigdatum angezeigt. Daraus ergeben sich Hochlaufzeit auf maximale Geschwindigkeit
und Hochlaufzeit auf maximale Beschleunigung.

Wird die Maximale Geschwindigkeit oder die Hochlaufzeit auf maximale Geschwindigkeit
geandert, werden die abhangigen Werte neu berechnet und angezeigt. Die
Konfigurationsdaten werden dabei direkt geschrieben und bleiben auch bei SchlieRen ohne
Dynamikwerte schreiben auf den gednderten Werten.

Die Hochlaufzeit auf maximale Geschwindigkeit wird dabei als Hochlaufzeit unter der
Annahme einer Uber diese Zeit konstanten maximalen Beschleunigung gewertet, d. h. ohne
Berlcksichtigung der Zeit fiir Beschleunigungsaufbau und -abbau infolge des maximalen
Rucks.

Durch Dynamikwerte schreiben werden entsprechende Werte in den Konfigurationsdaten
und Systemvariablen angepasst, siche Dynamikbegrenzungen (Seite 154).

Siehe auch
Geschwindigkeitsprofile (Seite 148)
Festlegen der Beschleunigungen und Verzdgerungen (Seite 150)

Vorbelegungen (Seite 78)
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2.13.5 Dynamikbegrenzungen

Maximalwerte

Aus den Eigenschaften des Antriebs und der Mechanik ergeben sich Maximalwerte fiir
Geschwindigkeit, Beschleunigung und Ruck. Die Werte werden in den Variablen
maxVelocity, maxAcceleration, maxJerk eingestellt.

Technologische Maximalwerte

Fir die Programmierung sind weitere Dynamikgrenzwerte in den Systemvariablen
plusLimitsOfDynamics und minusLimitsOfDynamics verfiigbar. Diese sind im Programm
lesbar und schreibbar.

Die Technologischen Maximalwerte bei zustandsabhangiger, d. h. nicht richtungsabhangiger
Einstellung sind:

154

plusLimitsOfDynamics.velocity

Technologischer Grenzwert fiir die Geschwindigkeit der Achse unabhangig von der
Bewegungsrichtung

plusLimitsOfDynamics.positiveAccel

Technologischer Grenzwert fiir die Beschleunigung der Achse unabhéangig von der
Bewegungsrichtung

plusLimitsOfDynamics.negativeAccel

Technologischer Grenzwert fiir die Verzégerung der Achse unabhangig von der
Bewegungsrichtung

plusLimitsOfDynamics.positiveAccelJerk

Technologischer Grenzwert fiir den Ruck bei Beschleunigungsaufbau und
Verzbgerungsabbau unabhangig von der Bewegungsrichtung

plusLimitsOfDynamics.negativeAccelJerk

Technologischer Grenzwert fiir den Ruck bei Beschleunigungsabbau und
Verzégerungsaufbau unabhangig von der Bewegungsrichtung

2 3

plusLimits~.positiveAccel lusLimits~.negativeAccel

1 4

plusLimits~.positiveAccel plusLimits~.negativeAccel

- plusLimitsOfDynamics.positiveAccelJerk

- plusLimitsOfDynamics.negativeAccelJerk 2 3
- plusLimitsOfDynamics.negativeAccelJerk

- plusLimitsOfDynamics.positiveAccelJerk

BWN =

Bild 2-62 Technologische Maximalwerte bei nicht richtungsabhangiger Einstellung
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Technologische Maximalwerte bei richtungsabhangiger Einstellung:

plusLimitsOfDynamics.velocity

Technologischer Grenzwert fir die Geschwindigkeit der Achse unabhangig von der
Bewegungsrichtung

minusLimitsOfDynamics.velocity

Technologischer Grenzwert fir die Geschwindigkeit der Achse unabhangig von der
Bewegungsrichtung

plusLimitsOfDynamics.positiveAccel

Technologischer Grenzwert fur die Beschleunigung der Achse in positiver
Bewegungsrichtung

plusLimitsOfDynamics.negativeAccel

Technologischer Grenzwert fur die Verzdgerung der Achse in positiver
Bewegungsrichtung

minusLimitsOfDynamics.positiveAccel

Technologischer Grenzwert fur die Beschleunigung der Achse in negativer
Bewegungsrichtung

minusLimitsOfDynamics.negativeAccel

Technologischer Grenzwert fur die Verzdgerung der Achse in negativer
Bewegungsrichtung

plusLimitsOfDynamics.positiveAccelJerk

Technologische Grenze flr den Ruck bei Beschleunigungsaufbau und
Verzdgerungsabbau in positiver Bewegungsrichtung

plusLimitsOfDynamics.negativeAccelJerk

Technologische Grenze fur den Ruck bei Beschleunigungsabbau und
Verzdgerungsaufbau in positiver Bewegungsrichtung
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¢ minusLimitsOfDynamics.positiveAccelJerk

Technologische Grenze fur den Ruck bei Beschleunigungsaufbau und
Verzégerungsabbau in negativer Bewegungsrichtung

¢ minusLimitsOfDynamics.negativeAccelJerk

Technologische Grenze fur den Ruck bei Beschleunigungsabbau und
Verzégerungsaufbau in negativer Bewegungsrichtung

plusLimits~.positiveAccel plusLimits~.negativeAccel

5 8

minusLimits~.negativeAccel minusLimits~.positiveAccel

- plusLimitsOfDynamics.positiveAccelJerk

- plusLimitsOfDynamics.negativeAccelJerk 6 7
- plusLimitsOfDynamics.negativeAccelJerk

- plusLimitsOfDynamics.positiveAccelJerk

- minusLimitsOfDynamics.positiveAccelJerk

- minusLimitsOfDynamics.negativeAccelJerk
- minusLimitsOfDynamics.negativeAccelJerk
- minusLimitsOfDynamics.positiveAccelJerk

ONOOUO A WN =

Bild 2-63 Technologische Maximalwerte bei richtungsabhangiger Einstellung

Es gilt jeweils das Minimum aus dem Maximalwert der Achse und dem eingestellten
technologischen Maximalwert fiir die jeweilige Dynamikgroéfie.

Fir systemerzeugte Bewegungen mit maximalen Dynamikwerten, z. B. Fahren auf dem
SW-Endschalter, gilt ebenfalls das Minimum aus dem Maximalwert und dem
technologischen Maximalwert fir die entsprechende Dynamikgrofie.

Wirksame Dynamikbegrenzung

e Die maximale Geschwindigkeit ist in maxVelocity einzutragen. Diese muss immer kleiner
gleich der physikalisch méglichen Geschwindigkeit sein. Je gréer die Differenz zwischen
beiden ist, umso grofer ist die verfigbare Regelreserve.

Beachten Sie, dass das Getriebe datensatzabhéngig ist. Die Berechnung der maximalen
Geschwindigkeit lauft pro Datensatz. Es wird das Maximum Uber alle Datensatze als
maximale Geschwindigkeit angenommen.

e Wirksame Begrenzung ist immer das Minimum aus Maximalwert und technologischem
Maximalwert.

® Die Begrenzung maxdJerk wird nur bei ruckgefiihrten bzw. beschleunigungsstetigen
Bewegungen uberwacht.

Dynamikbegrenzung bei Gleichlaufbeziehungen

Stellt die Achse einen Leitwert fiir eine Gleichlaufbeziehung bereit, so erfolgt eine weitere
Begrenzung der Maximalgeschwindigkeit auf kleiner den halben Modulobereich/IPO-Takt
(maximal mogliche Leitwertgeschwindigkeit der Achse).
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Fur die Sollwertberechnung der Gleichlaufachse gilt dabei das Minimum aus folgenden
Werten:

e Maximalgeschwindigkeit (maxVelocity) der Gleichlaufachse

® Maximale technologische Geschwindigkeit (plusLimitsOfDynamics /
minusLimitsOfDynamics)

o Maximale Leitwertgeschwindigkeit der Achse

Wird eine héhere als diese maximale Geschwindigkeit vorgegeben, dann wird der
Technologische Alarm 40002 "Geschwindigkeit wird begrenzt " generiert und die
Sollgeschwindigkeit entsprechend angepasst.

Dynamikbegrenzung bei aktiver Rampenberechnung im Antrieb

Beachten sie, dass bei Kopplung mit digitalen Antrieben und einer aktiven
Rampenberechnung der Drehzahl im Antrieb eine weitere Dynamikbegrenzung erfolgen
kann, die in der Bewegungsflihrung und Bewegungstiberwachung in der Steuerung nicht
gesondert berticksichtigt wird.

Im PROFIdrive Parameter des Antriebs R0930 (PROFIdrive Betriebsmodus) wird der
Betriebsmodus angezeigt:

1. Drehzahlgeregelter Betrieb mit Hochlaufgeber
2. Lagegeregelter Betrieb

3. Drehzahlgeregelter Betrieb ohne Hochlaufgeber

SINAMICS-Antriebe:

e Antriebsobjekttyp Vektor
Defaulteinstellung 7. Drehzahlgeregelter Betrieb mit Hochlaufgeber
Die Bewegungsdynamik wird also ggf. im Antrieb begrenzt.

e Antriebsobjekttyp Servo
Defaulteinstellung 3. Drehzahlgeregelter Betrieb ohne Hochlaufgeber
Die Bewegungsdynamik wird im Antrieb nicht begrenzt.

Uberpriifen Sie deshalb bei der Verwendung von Vektorantrieben, ob die parametrierte
Hochlaufzeit / Rucklaufzeit des Antriebs zu der konfigurierten Achsbeschleunigung bzw.
Achsverzbgerung passt.
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2.13.6 Anhalten mit vorparametrierter Bremsrampe

Beim Anhalten mit vorparametrierter Bremsrampe wird mit der im Konfigurationsdatum
emergencyRampGenerator.maxDeceleration eingestellten Verzégerung angehalten.

Es wird die aktuelle Geschwindigkeit mit der eingestellten Verzdgerung auf Null gefahren.
Bei lagegeregelten Fahren bleibt der Lageregler auch wéhrend dem Anhalten aktiv.

Bei lagegeregelten und damit positionsbezogenen Fahren ist der Aufsetzpunkt der
Positionsistwert extrapoliert mit der aktuellen Geschwindigkeit und der im
Konfigurationsdatum dynamicData.positionTimeConstant eingestellten Ersatzzeit des
Positionsregelkreises.

Der Aufsetzpunkt wird damit nur dann korrekt berechnet, wenn die Ersatzzeit des
Positionsregelkreises richtig eingestellt ist.

Die vorparametrierte Bremsrampe wird wirksam:

® bei Stoppen mit dem Befehl _stopEmergency() mit der Einstellung
STOP_WITH_COMMAND_VALUE_ZERO

e bei der Alarmreaktion FEEDBACK_EMERGENCY_STOP

® bei Umschalten auf Programmsimulation mit dem Befehl _enableAxisSimulation()
wahrend der Bewegung

2.13.7 Achse Uiber Geschwindigkeitsvorgabe verfahren

Parameter

158

Die Achse kann uber Geschwindigkeitsvorgabe verfahren werden. Bei der Positionierachse
kann das Verfahren wahlweise als Geschwindigkeitssollwertvorgabe oder lagegeregelt
erfolgen.

Fir das Verfahren der Achse werden vorgegeben:
® Richtung
® Dynamikparameter

e Wahlweise die Dauer der Konstantfahrphase

® Richtung

Bewegungsrichtung wird wahlweise Uber das Vorzeichen der Geschwindigkeitsangabe
oder einen spezifischen Parameter angegeben.

® Geschwindigkeit
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e Zeitdauer der Konstantfahrphase

Die Dauer der Konstantfahrphase ist optional. Ohne Angabe der Konstantfahrphase I6st
der Befehl _move() eine Endlosbewegung aus, die durch einen Befehl _stop() oder einen
anderen Bewegungsbefehl abgeldst werden muss.

® Dynamikparameter

V A
! Zeitdauer
Beschleunigung | Konstantfahrphase t
Bild 2-64 Phasen beim Bewegen mit _move()

Eine Beschleunigungs- oder Verzdgerungsphase kann Uber den Parameter
velocityType=RESULTING ruckgefiihrt beendet werden. Es wird anschlieRend die sich dabei
ergebende Geschwindigkeit beibehalten.

Geschwindigkeitsprofile (Seite 148)

Festlegen der Beschleunigungen und Verzégerungen (Seite 150)

Positionieren

Die Achse wird Uber ein parametrierbares Geschwindigkeitsprofil auf eine Zielposition
verfahren. Das Einfahren in die Zielposition wird Gberwacht.

Positionier- und Stillstandsiiberwachung (Seite 98)

Positionieren mit Uberschleifen

Uberschleifen ist eine besondere Form des Anbindens der im Befehl programmierten
Positionierbewegung an eine vorhergehende Positionierbewegung. Im Gegensatz zum
Abldsen wird der vorhergehende Bewegungsbefehl bis zur Zielposition verfahren, der
Ubergang findet in der Zielposition der vorhergehenden Bewegung statt. Uberschleifen findet
zwischen zwei Positionierbefehlen statt. Die in den Befehlen angegebene
Sollgeschwindigkeit fiir die jeweilige Bewegung wird zu keinem Zeitpunkt verletzt.
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Die vorhergehende Positionierbewegung wird mit der kommandierten Geschwindigkeit bis
zur Zielposition angefahren. Ausnahme: ist die Geschwindigkeit der neuen
Positionierbewegung bei gleichem Vorzeichen kleiner als die Sollgeschwindigkeit der
vorhergehenden Bewegung, so wird die Geschwindigkeit der vorhergehenden
Positionierbewegung bis zum Erreichen des Zielpunktes auf die Geschwindigkeit der neuen
Bewegung abgebremst.

_pos (...,position := A,...) _pos (...,position := B,...)
= v~
vV A \‘ \‘
| |
3 3
VA A} i i
\ | |
“\ | |
\ 1 i
VB ‘
Verlauf ohne __—\ i
Uberschleifen ™ !
N .,
A B t

Bild 2-65 Uberschleifen bei niedrigerer Geschwindigkeit der folgenden Bewegung

Liegt Richtungsumkehr vor, wird die vorhergehende Positionierbewegung auf dem Zielpunkt
abgebremst und dann sofort auf die neue Bewegung Ubergegangen.

_pos (...,position := A,...) _pos (...,position := B,...)

VA

)

Bild 2-66 Uberschleifen bei Richtungsumkehr der folgenden Bewegung

VB

\

Ist die Geschwindigkeit des neuen Befehls betragsméaRig hoher als die der aktuellen
Bewegung, wird die Geschwindigkeit nach Ubergang auf den neuen Befehl erhéht, d. h.
nach Erreichen der vorhergehenden Zielposition.
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_pos (...,position := A,...) _pos (...,position := B,...)

N N
( Y )

VB

VA

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
}
\\
Verlauf ohne /:\
Uberschleifen !

t

\

A B
Bild 2-67 Uberschleifen bei hdherer Geschwindigkeit der folgenden Bewegung

Aktives Uberschleifen setzt im Befehl, in dem Uberschleifen erfolgen soll, mergeMode=
NEXT_MOTION oder SEQUENTIAL und eine rechtzeitige Dekodierung des Befehls voraus.

Ist der Befehl, in dem Uberschleifen erfolgen soll, dem Interpolator zum Bremseinsatzpunkt
der aktuellen Bewegung nicht bekannt, wird die Bremsrampe gefahren.

Bei Ut.)_erschleifen mit programmiertem stetigen Beschleunigungsverlauf (SMOOTH) wird
beim Ubergang auf den neuen Befehl auf Beschleunigung = 0 gefahren.

Der Bremsweg wird immer eingehalten, dies gilt auch dann, wenn die Weglénge des
nachfolgenden Bewegungsbefehls kleiner als der erforderliche Bremsweg ist.

2.13.10 Uberlagerndes Positionieren

Eine Uberlagerte Positionierung findet im Uberlagerten Koordinatensystem der Achse statt.
Die Zielposition kann in diesem Koordinatensystem absolut oder relativ vorgegeben werden.
(Ruckfihrung der Zielposition, siehe Uberlagernde Bewegung)

Die Uberlagerte Bewegung hat eigene, programmierbare Dynamikparameter. Die
userDefault-Einstellungen der Dynamikparameter sind identisch mit den Einstellungen der
Hauptbewegung. Uberschleifbedingungen bei der Uiberlagerten Bewegung werden ignoriert.

|

|

|

1 /
|

|

|

/ \
vgrund :

|

Vueb }

| tiberlagerte

/ Bewegung

t: Beginn der Uberlagerung t

vV A
Gesamtbewegung

Bild 2-68 Uberlagerte Positionierung
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162

Uberlagerte Bewegung (Seite 164)

Verfahren mit spezifischen Bewegungsprofilen

Die Achse kann neben dem Verfahren/Positionieren tber Systemfunktionen auch tber
anwenderdefinierte Profile / spezifische Profile verfahren werden.

Ubersicht Verfahren mit anwenderdefinierten Bewegungs- und Kraft-/Druckprofilen
(Seite 201)

Verfahren nach Bewegungsvektoren (ab V3.2)

Die Achse kann direkt entsprechend der Vorgabe am MotionIn-Interface verfahren werden.

Die Motionin-Werte kénnen dabei direkt von einem anderen Technologieobjekt, z. B. Achse,
Externer Geber, Addier-Objekt, Formel-Objekt, Festes Getriebe abgegriffen werden.
Alternativ kdnnen die MotionIn-Werte aus dem Anwenderprogramm Uber die Defaultwerte
vorgegeben werden.

Uber den Befehl _runPositionBasedMotionIn() wird das MotionIn-Interface mit
Positionsbezug und tber _runVelocityBasedMotionIn() wird das MotionIn-Interface mit
Geschwindigkeitsbezug aktiviert. Das MotionIn-Interface wird abgeldst durch
Bewegungsbefehle wie z. B. _move(), _pos(), _stop(), _stopEmergency() bzw. kann selbst
ablésend wirken.

Kopplungsmaéglichkeiten fur Drehzahlachsen und lagegeregelte Achsen (Positionierachsen,
Gleichlaufachsen) an den Bewegungsvektor:

e Kopplung lagegeregelte Achse an Bewegungsvektor (Basis: Position)

e Kopplung lagegeregelte Achse an Bewegungsvektor (Basis: Geschwindigkeit)
lagegeregelt oder geschwindigkeitsgesteuert

Damit wird eine lagegeregelte Achse (Positionierachse) an eine Drehzahlachse
gekoppelt.

e Kopplung Drehzahlachse an Bewegungsvektor (Basis: Geschwindigkeit)
Damit wird eine Drehzahlachse an eine Drehzahlachse gekoppelt.

Die Motionin-Werte kénnen auch Uber die Default-Variablen direkt zyklisch vorgegeben
werden.
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TO Achse
_pos
_move
_pos
Bewegungs
_move PO
_runProfile... Profil- IPO-Werte s,v,a
IPO R
TO_CONNECTION
—O0 ’ "_runProfile...
\C MotionIn-Interface o \
[ ) _runPositionBasedMotionin
VALUE _runVelocityBasedMotionIn

TO_CONNECTION ... Sollwert wird iber TO-Verschaltung vorgegeben
VALUE ... Sollwert wird Uber zyklisch wirksame Systemvariable vorgegeben

Bild 2-69 Wirkungsweise des MotionIn-Interface

Eigenschaft
® Zyklische Einrechnung der MotionIn-Interface Werte
e (berlagerung und ablésende Bewegung méglich

e Zum Fahren auf die Motionln Werte und zum Anhalten sind Dynamikparameter bei den
Befehlen vorgebbar

® Begrenzung der Dynamik Gber Konfigurationsdatum einstellbar
® Das MotionIn-Interface an der Achse ist multipoint fahig
® Das Bezugs-TO wird im Aktivierungsbefehl angegeben

® Das Bezugs-TO ist damit umschaltbar

Hinweis

Weitere Informationen finden Sie im Funktionshandbuch Motion Control Basisfunktionen
unter Verschaltung von Technologieobjekten.

2.13.13 Ruckbegrenzung bei lokaler Stoppreaktion (ab V3.2)

Lokale Stoppreaktionen (durch Alarmreaktionen ausgeldste Stoppreaktionen) kdnnen
optional mit oder ohne Verrundung und Ruckbegrenzung gefahren werden.

Uber das Konfigurationsdatum decodingConfig.StopWithJerk kann gewahlt werden, ob die
maximale Ruckbegrenzung des TO-Achse berlcksichtigt wird.

Der Ruck wird nur bei IPO-Stops beriicksichtigt.

Der Ruck wird bestimmt aus dem Minimum der Systemvariablen plusLimitsOfDynamics /
minusLimitsOfDynamics und dem Konfigurationsdatum maxJerk.
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2.14 Uberlagerte Bewegung

Eine uberlagerte Bewegung wird mit mergeMode=SUPERIMPOSED_MOTION_MERGE
vorgegeben.

Uberlagerte Bewegungen sind eigenstandige Bewegungen.
Uberlagerte Bewegungen brechen sich gegenseitig ab.
Uberlagerte Bewegungen kénnen separat gestoppt und fortgesetzt werden.

Uberlagerte Bewegungen bei der Positionierachse werden in der (iberlagerten
Achskoordinate durchgeflihrt.

Start
Uberlagerte
Bewegung
Uberlagerte Bewegung an der Achse
\—X\ (Uberlagerte Achskoordinate)
Start N N
Basisbewegung N\, A
\ \
N, \| Basisbewegung an der Achse
k \ (Achsbasiskoordinate)
\ \
\ \
\ N
N\ N
. .. Gesamtbewegung an der Achse
______ % (Achsgesamtkoordinate)

\

Achskoordinaten

Bild 2-70 Wirkungsbild Bewegungstubergang SUPERIMPOSED_MOTION_MERGE

Befehle mit der Moglichkeit Gberlagerter Bewegungen an der Achse sind z. B.

_move()

_pos()
_runTimeLockedVelocityProfile()
_runTimeLockedPositionProfile()

Hinweis

An der Achse kann zu einem Zeitpunkt nur eine Uberlagerte Bewegung aktiv sein, z. B.
Uberlagerte Positionierbewegung oder Giberlagernder Gleichlauf.

Hinweis

Die Dynamikgrenzen beziehen sich immer auf die Gesamtdynamik. Fur die Uberlagerte
Bewegung kann sich daraus eine gegenlber den Vorgaben reduzierte Dynamik ergeben.

Die Uberlagerte Bewegung wird entsprechend der Programmierung in der Gberlagerten
Achskoordinate absolut bzw. relativ durchgefiihrt. Ebenso wird die Basisbewegung der
Achse in der Achsbasiskoordinate entsprechend der Programmierung absolut bzw. relativ
durchgefiihrt.
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Der Zeitpunkt der Riickflihrung der tiberlagerten Achskoordinate auf die
Achsbasiskoordinate wird im Konfigurationsdatum
decodingConfig.transferSuperimposedPosition eingestellt, und somit auch, wann Uberlagerte
Bewegungen in die Basisbewegung Gibernommen und damit auch abgeldst werden. Bei
wirksam werden des Kriteriums Ubernimmt die Basisbewegung den Anteil der tiberlagerten
Bewegung.

Mogliche Einstellungen:
® Nur bei Reset der Achse Uber _resetAxis()
® Bei Reset der Achse und bei jedem mit mergeMode=IMMEDIATELY ablésenden Befehl

® Bei Reset der Achse, bei jedem mit mergeMode=IMMEDIATELY ablésenden Befehl, und
bei jedem Stillstand der Achse motionStateData.motionStat=STANDSTILL

AuRerdem wird die Uberlagerte Achskoordinate / Bewegung in folgenden Fallen auf die
Achsbasiskoordinate riickgefiihrt:

® Die Achse wird in oder aus dem Nachfiihrbetrieb geschaltet.

® [Es erfolgt eine Umschaltung zwischen drehzahlgeregelten, positionsgeregelten und kraft-
/ druckgeregelten Betrieb.

® Bei kraft- / druckgeregelten Betrieb

In der Achsbasiskoordinate und in der Uiberlagerten Koordinate kann absolut und / oder
relativ verfahren werden. Die Gesamtbewegung der Achse ergibt sich aus der Addition der
Positionswerte, der Geschwindigkeitswerte und der Beschleunigungswerte aus
Basisbewegung und tberlagerter Bewegung.

Hinweise zur Handhabung der Uberlagerten Achskoordinate
Beim aktiven Referenzieren wird eine Gberlagerte Achskoordinate immer riickgesetzt.

Eine aktive Uberlagerte Bewegung wird beim aktiven Referenzieren abgebrochen.

Anzeige der aktuellen Achskoordinaten

Die Werte / der Dynamikvektor der Achsbasiskoordinate und der tberlagerten Koordinate
werden an der Achse angezeigt.
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Die Koordinaten sind Uber folgende Systemvariablen auslesbar:

® Gesamtachskoordinaten:
positioningState.commandPosition: Sollposition (gesamt)
motionStateData.commandVelocity: Sollgeschwindigkeit (gesamt)
motionStateData.commandAcceleration: Sollbeschleunigung (gesamt)

® |n basicMotion werden die Werte der Achsbasiskoordinate an der Achse angezeigt.
basicMotion.position
basicMotion.velocity
basicMotion.acceleration

® |n superimposedMotion werden die Werte der Uberlagerten Achskoordinate an der Achse
angezeigt.

superimposedMotion.position
superimposedMotion.velocity

superimposedMotion.acceleration

2.15 Momentenbegrenzung tiber Momentenreduzierung

2.156.1 Ubersicht Momentenbegrenzung iber Momentenreduzierung

An der elektrischen Achse ist eine Momentenbegrenzung tber eine Momentenreduzierung
verfugbar. Der Begrenzungswert wird am Befehl angegeben.

Die Funktion kann mit einer Drehzahl-, einer Positionier- und einer Gleichlaufachse benutzt
werden. Die Genauigkeit ist vom verwendeten Antrieb abhangig.

Voraussetzung fir die Anwendbarkeit der Funktion ist die Einstellung des
PROFIdrive-Telegrammtyps 10x (mit Ausnahme Telegramm 101) und Einsatz eines
Antriebs, der die Funktion unterstitzt. Ab V4.2 werden bei der automatischen
Telegrammbestimmung 10x-Telegramme verwendet.

Beim Aufruf der Funktion wird das gewiinschte Moment (bei Rund- und Linearachsen) bzw.
die gewilinschte Kraft (nur bei Linearachsen mdglich) in der entsprechenden Einheit oder als
Prozentwert bezogen auf einen Referenzwert (userDefaultTorqueLimiting.torqueLimit)
vorgegeben. 0 % bedeutet kein Drehmoment am Antrieb und 100 % bedeutet volles
Drehmoment am Antrieb.

Die Momentenbegrenzung wird dabei im PROFIdrive-Telegramm als eine
Momentenreduzierung an den Antrieb Ubergeben. Wird z. B. bei SIMOTION als
Momentenbegrenzung 80 % vorgegeben, wird als Momentenreduzierung fir den Antrieb
daraus in SIMOTION der Wert 20 (%) errechnet und Gber die PROFIBUS-Schnittstelle an
den Antrieb Ubertragen.

Die Begrenzung wirkt als Absolutwert und damit in gleicher Weise flr positives Moment wie
negatives Moment.
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Bei aktiver Momentenbegrenzung sind die Schleppabstandsiiberwachungen und die
Positionieriiberwachung deaktiviert.

Aktive Bewegungsbefehle und Gleichlaufbeziehungen werden weitergefihrt.

Die Begrenzungen kdnnen vor oder parallel zu einer Bewegung aktiviert werden und sind
Uber das neue Absetzen des Befehls umschaltbar.

Infolge einer Momentenbegrenzung kann sich eine gréRere Soll-Ist-Differenz bei
lagegeregelten Achsen aufbauen, die dazu fiihren kann, dass die Achse noch beschleunigt
(um diese Differenz abzubauen), auch wenn ggf. die vom Interpolator berechnete
Geschwindigkeit wieder kleiner ist.

Beachten Sie, dass auch wenn eine Achse infolge aktiver
Momentengrenzen/Momentenreduzierung bereits steht, bei einer lagegeregelten
Stoppbewegung trotzdem erst die Regeldifferenz zum Lagesollwert abgebaut wird und erst
dann der _stop() Befehl beendet ist. Alternativ kdnnen Sie einen drehzahlgesteuerten _stop()
Befehl absetzen.

Ist z. B. eine Momentenbegrenzung wahrend der Beschleunigungsphase nicht gewollt, darf
die Funktion erst nach der Beschleunigungsphase aktiviert werden oder die Beschleunigung
muss reduziert werden.

Vorgabe der Werte und Ubernahme vom Antrieb

Die Maximalwerte SetpointDriverinfo.DriveData.maxTorque bzw.
SetpointDriverinfo.LinearMotorDriveData.MaxForce sind die Bezugswerte fiir die
Ubertragung der bezogenen Momentenreduzierung zum Antrieb und miissen entsprechend
der Werte des Motors im Antrieb und in SIMOTION eingetragen werden.

Bei SINAMICS stehen die Parameter in P1520, P1521 und P2003:
~_DriveData.maxTorque = P1520 = |P1521|

Wird der Technologiedatenblock (Seite 176) verschaltet, gilt: ~.DriveData.maxTorque =
P2003

Ab V4.2

Obige Aussage gilt weiterhin bei der Einstellung
SetpointDriverinfo.DriveData. TorqueReference = MAX_VALUE bzw.
SetpointDriverinfo.LinearMotorDriveData.ForceReference = MAX_VALUE.

Bei SINAMICS und Rundmotor und bei der Einstellung
SetpointDriverinfo.DriveData. TorqueReference = NOMINAL_VALUE und
SetpointDriverinfo.DriveData.SpeedReference = NOMINAL_VALUE gilt:

~.DriveData.nominalSpeed = P2000
~.DriveData.MaxSpeed = P1082
~.DriveData.nominalTorque = P2003
~.DriveData.MaxTorque = P1520

Bei SINAMICS und Linearmotor und bei der Einstellung
SetpointDriverinfo.LinearMotorDriveData.SpeedReference = NOMINAL_VALUE und
SetpointDriverinfo.LinearMotorDriveData.ForceReference = NOMINAL_VALUE gilt:

e ~ LinearMotorDriveData.nominalSpeed = P2000
e ~ LinearMotorDriveData.MaxSpeed = P1082
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e ~ LinearMotorDriveData.nominalForce = P2003

o ~ LinearMotorDriveData.MaxForce = P1520.

Diese Einstellungen werden bei der Zuordnung der Achse auf einem SINAMICS-Antrieb ab
V4.2 vom System standardméafiig vom Antrieb bernommen.

Ebenso werden die Einstellungen zur Momentengranularitat (siehe auch unten)
standardmaRig vom System aus dem Antrieb Gbernommen:

~.driveData.torqueReductionGranularity = P1544

~.LinearMotorDriveData.ForceReductionGranularity = P1544

Aktivieren / Ausschalten

168

Die Begrenzung ist defaultmaRig ausgeschaltet und wird gezielt aktiviert.

Die Aktivierung der Momentenbegrenzung erfolgt Giber den Befehl _enableTorqueLimiting()
und hat folgende Auswirkung:

e die reduzierte Maximalmomentgrenze wirkt sofort
® die Schleppabstands- und Positionieriiberwachung werden ausgeschaltet

Mit dem Funktionsparameter torqueLimitType=USER_DEFAULT (Systemvorbelegung) wird
die in der Systemvariablen userDefaultTorqueLimiting.torqueLimit definierte Voreinstellung
des Momentengrenzwertes verwendet. Diese Voreinstellung kann Gber eine Werteingabe
beim Parameter torqueLimit modifiziert werden. Dabei wird der Wert des Parameters als
Prozentangabe interpretiert.

Mit der Einstellung torqueLimitType=DIRECT erfolgt die Wertangabe im Parameter
torqueLimit als Moment oder Kraft. Abhangig vom Parameter torqueLimitUnit ist dieser Wert
bezogen auf die Last- oder die Motorseite. Naheres sieche Umrechnung Drehmoment / Kraft
(Seite 172).

Die Momentenreduzierung wird mit _disableAxis() nicht abgeschaltet, sondern muss lber
einen Befehl explizit deaktiviert werden.

Deaktiviert / Abgebrochen wird

® mit _disableTorqueLimiting()

® bei _resetAxis(), _restartAxis(), ...
e bei Ubergang in STOP
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Unterdriickung der Stérmeldung "Drehzahlabgleich" des Antriebs

Wenn die Momentenreduzierung eingeschalten ist und der Wert ungleich 0 ist, wird die
Stérmeldung des Antriebs (Abweichung Drehzahlistwert vom Drehzahlsollwert) unterdriickt.

Soll die Stérmeldung auch unterdriickt werden, wenn die Momentenreduzierung
ausgeschalten ist oder bei eingeschalteter Momentenreduzierung der Wert gleich 0 ist, kann
Uber die Funktion _setAxisStw() das Bit 8 in STW2 zur Meldungsunterdriickung gesetzt
werden.

Die Einstellung tber die Funktion _setAxisStw() hat speichernde Wirkung, d. h. sie bleibt
wahrend und nach dem Zeitraum der Aktivierung einer Momentenreduzierung hinaus
erhalten.

Besonderheiten

® Die Befehle Momentenbegrenzung (_enableTorqueLimiting()) und Fahren auf
Festanschlag (_enableMovingToEndStop()) kénnen nicht gleichzeitig aktiv sein.

Der Ubergang _enableTorqueLimiting() nach _enableMovingToEndStop() ist zulassig
(wirkt dann ablésend).

Der Ubergang _enableMovingToEndStop() nach _enableTorqueLimiting() ist nicht
zulassig, da beim Halten des Moments im Festanschlag der Sollwert geklemmt werden
muss.

e Befehl _stopEmergency():

Wird eine Bewegung mit dem Befehl _stopEmergency() lagegeregelt (movingMode =
POSITION_CONTROLLED) beendet, wird bei den Stopp-Modi
STOP_IN_DEFINED_TIME, STOP_WITH_DYNAMIC_PARAMETER und
STOP_WITH_MAXIMAL_DECELERATION die Stopp-Rampe ab der aktuellen
Sollposition generiert.

Hat sich zu diesem Zeitpunkt aufgrund einer aktiven Momentenbegrenzung ein
Schleppfehler aufgebaut, wird dieser abgebaut, was dazu fiihrt, dass die Achse nicht
unmittelbar zum Stillstand kommt.

Stoppen Sie daher bei der Verwendung der Momentenbegrenzung die Bewegung
drehzahlgeregelt (movingMode = SPEED_CONTROLLED). Alternativ kann flr ein
lagegeregeltes Stoppen der Bewegung auch der Stopp-Modus
WHEN_COMMAND_VALUE_ZERO gewahlt werden.

Eine aktive Momentenreduzierung (auch bei Fahren auf Festanschlag) bleibt erhalten.
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Statusanzeigen

Ausnahme:

Der Befehl _stopEmergency() mit stopDriveMode =
STOP_WITH_COMMAND_VALUE_ZERO deaktiviert die Momentenreduzierung und der
Befehl Fahren auf Festanschlag wird abgebrochen.

Bei aktiver Momentenbegrenzung ist die Schleppabstandsiiberwachung deaktiviert.

Infolge, z. B. einer Momentenbegrenzung, kann sich eine gréRere Soll-Ist-Differenz bei
lagegeregelten Achsen aufbauen, die dazu flihren kann, dass die Achse noch
beschleunigt (um diese Differenz abzubauen), auch wenn ggf. die vom Interpolator
berechnete Geschwindigkeit wieder kleiner ist.

Ist z. B. eine Momentenbegrenzung wahrend der Beschleunigungsphase nicht gewollt,
darf die Funktion erst nach der Beschleunigungsphase aktiviert werden oder die
Beschleunigung muss reduziert werden.

Die Momentengrenzen B+ / B- und die Momentenreduzierung dirfen nicht gleichzeitig
aktiv sein.

Tabelle 2- 24 Variablen zur Statusanzeige

Variable Bedeutung_;

TorqueLimitingCommand.State

Zeigt den Status der Momentenbegrenzung an.
ACTIVE: Momentenbegrenzung eingeschaltet
INACTIVE: Momentenbegrenzung ausgeschaltet

TorqueLimitingCommand.torqueLimitingState

Hier wird angezeigt, ob der Antrieb an der Momentengrenze
arbeitet.

Hinweis: Dieser Zustand wird vom PROFIdrive-Profil- Zustandswort
‘MeldW’ (PZD 5), Bit 1 (M < Mx) des Antriebs abgeleitet.

Parametrierung der Auflésung im Antrieb

170

Tabelle 2- 25 Systemdaten

Systemdaten Bedeutung
SIMOTION

userDefaultTorqueLimiting.torqueLimit

Hier wird die Anwendervoreinstellung des Momentengrenzwerts fiir den
Funktionsparameter torquelimit am Befehl _enableTorqueLimiting()
angegeben. Bei der Einstellung USERDEFAULT am Befehl wird auf diesen
Wert zugegriffen.

Systemvorbelegung: 10.0
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Einstellung der Auflésung in SIMOTION

Die Auflésung der Momentenreduzierung an den Antrieb ist ab V4.0 einstellbar in
driveData.torqueReductionGranularity bzw. in
linearMotorDriveData.forceReductionGranularity.

Beachten Sie bzgl. der Wertlibernahme auch obigen Abschnitt Vorgabe der Werte und
Ubernahme vom Antrieb.

Einstellmdglichkeit:
e BASIC (Voreinstellung, Auflésung 1 %)
64H in PZD (PROFIdrive Telegramm) ist eine Momentenreduzierung von 100 %.
— SINAMICS
Einstellung erforderlich: P1544 = 16384,0
— SIMODRIVE 611U
Ist Standardeinstellung: P0881 = 16384,0
e STANDARD (Aufldsung ~0,006 %)
4000h in PZD (PROFIdrive Telegramm) ist eine Momentenreduzierung von 100 %
— SINAMICS
Ist Standardeinstellung: P1544 = 100,0
- SIMODRIVE 611U
Einstellung erforderlich: PO881 = 100,0

Hinweis

Die Werte im Antrieb konsistent einstellen!

Siehe auch

Momentenbegrenzung ein- und ausschalten (Seite 319)
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2.16.2 Umrechnung Drehmoment / Kraft

Drehzahlachsen und Rundachsen

Linearachsen mit

Es wird bei der Programmierung an der Funktion _enableTorqueLimiting() immer ein
Drehmoment in Nm, kNm oder MNm vorgeben.

Wenn beim Funktionsaufruf am Funktionsparameter torqueLimitUnit die Einstellung
TORQUE angegeben ist, bezieht sich das angegebene Moment auf den Motor. Die
Getriebelbersetzung wird nicht bericksichtigt.

Wenn am Funktionsparameter torqueLimitUnit die Einstellung DEFAULT_UNIT gewahit wird,
bezieht sich das Moment auf die Lastseite und die Getriebelbersetzung wird bericksichtigt.
Es gilt folgende Umrechnungsformel:

Mtast = Mmotor X (Motorumdrehung / Lastumdrehung)

Standardmotor

Es kann an der Funktion _enableTorqueLimiting() wahlweise ein Drehmoment in Nm, kNm
oder MNm bezogen auf den Motor oder eine Kraft in N, kN oder MN bezogen auf die
Lastseite vorgegeben werden.

Wenn beim Funktionsaufruf am Funktionsparameter torqueLimitUnit die Einstellung
TORQUE angegeben ist, wird der programmierte Wert als Moment bezogen auf den Motor
interpretiert. Die Getriebelbersetzung, die Spindelsteigung und der Wirkungsgrad der
Spindel werden nicht berticksichtigt.

Wenn am Funktionsparameter torqueLimitUnit die Einstellung DEFAULT_UNIT gewahlt ist,
wird der programmierte Wert als Kraft bezogen auf die Lastseite interpretiert. Bei dieser
Einstellung werden die Getriebelibersetzung, die Spindelsteigung und der Wirkungsgrad der
Spindel beriicksichtigt. Es gilt folgende Umrechnungsformel, wobei S die Spindelsteigung
(einstellbar in leadscrew.pitchval) und n der Wirkungsgrad der Spindel (einstellbar in
leadscrew.efficiency) ist:

F = Mwotor X 2 X TT X (Nspindel / S) X (Motorumdrehung / Lastumdrehung)

Linearachsen mit Linearmotor
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Es wird bei der Programmierung immer eine Kraft in N, kN oder MN vorgegeben.
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2.16 Fahren auf Festanschlag

Die Funktion _enableMovingToEndStop( ) aktiviert die Uberwachung des Fahrens auf einen
Festanschlag parallel zu einer Uber einen Bewegungsbefehl aktivierten Achsbewegung, und
das Halten eines Klemmmoments nach Erreichen des Festanschlags. Der Vorgang wird
auch als Klemmen bezeichnet.

Die Funktion setzt voraus, dass der digital gekoppelte Antrieb die Momentenreduzierung
unterstutzt.

Vorher muss eine Positionierung mit sofortiger Weiterschaltbedingung erfolgen
(lagegeregeltes Verfahren).

Bei der Konfiguration kann in clampingMonitoring.recognitionMode eingestellt werden, wie
das Erreichen des Festanschlags festgestellt wird:

o (iber Uberschreiten der Schleppabstandsgrenze

e oder (iber Uberschreiten der Momentengrenze (Auswertung des Meldebits | M | < Mx im
PROFIdrive-Telegramm/Zustandswort (Meldewort Bit1 bei SIEMENS Telegramm 101,
102, 103, 104, 105 und 106))

Ab V4.2 werden bei der automatischen Telegrammbestimmung 10x-Telegramme
verwendet.

Ist das Kriterium erreicht, gilt der Status Festanschlag als erreicht, die Systemvariable
movingToEndStop.clampingState= ACTIVE aktiviert, und die Klemmungstoleranz
eingeschaltet. Die Schleppabstandsiiberwachung wird schon bei wirksam werden des
Befehls ausgeschaltet. Der Sollwert am Eingang des Lagereglers wird festgehalten. Solange
sich die Position des Festanschlags nicht andert, bleibt damit die Differenz zwischen Soll-
und Istwert gleich.

Fogition und Geschwindigh.eit I Dynamisches Yerhalten  Festanschlag |

Festanzchlagserkennung: Iueber Schleppabstand j

Sollpositi
Bl Schleppabstand zur Fest-

\ anzchlagzerkennung:
|2D.D mim

-—l _

Poztionztoleranz nach Fest-
anzchlagzerkennung:

I'ID.D mim

[

-

I-u
|
Proar. Endposition |stpozition ann
Festanzchlag

Bild 2-71 Funktion und Parameter Fahren auf Festanschlag bei Erkennung des Festanschlags
Uiber den Schleppabstand
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Der Bewegungsbefehl wird mit einer Fehlermeldung abgebrochen, die Regelung bleibt aktiv.
Der Sollwert am Eingang des Lagereglers wird geklemmt. Fir neue Bewegungsbefehle wird
die Klemmsollposition als Aufsetzposition verwendet. Bewegungsbefehle in Klemmrichtung
werden abgebrochen. Bewegungsbefehle entgegen der Klemmrichtung werden ausgefiihrt
und bauen dadurch Moment ab.

Das Fahren auf Festanschlag wird aufgehoben, wenn das Klemmungstoleranzfenster
verlassen wird.

Uber das erneute Absetzen des Befehls _enableMovingToEndStop() kann das Moment auch
bei aktiver Klemmung umgeschaltet werden.

Die Befehle _disableAxis() und _stopEmergency() brechen die Funktion ab.

Nicht sprunghafte Momententbergange und Halten des Moments Uber eine definierte Zeit
kénnen im Anwenderprogramm realisiert werden, ebenso die Vorgabe von
Momentenverlaufen.

Hinweis

Wird das Klemmmoment wahrend des Klemmens erhéht (durch einen neuen
_enableMovingToEndStop() Befehl), dann kann es vorkommen, dass dieses Moment nicht
erreicht wird. Die Lageregelung ist aktiv, es werden aber keine neuen Sollwerte fiir eine
Bewegung in Klemmrichtung mehr generiert.

Der Befehl _disableMovingToEndStop() deaktiviert die Funktion Fahren auf Festanschlag.
Der Befehl _disableMovingToEndstop() wirkt nicht bei aktivem Klemmen. Der Befehl
_disableMovingToEndStop() ist parallel zur lagegeregelten Bewegung absetzbar.

Beim Wegbrechen des Festanschlags baut der Lageregler diese Differenz schlagartig ab.
Dieses Verhalten wird zur Uberwachung benutzt. Die Klemmungsiiberwachung speichert
zum Zeitpunkt des Klemmens den aktuellen Istwert. Um diesen wird dann das
Klemmungstoleranzfenster gelegt (vergleiche Abbildung oben). Deshalb sollte der Wert der
Klemmungstoleranz kleiner sein als die Soll-/Istwertdifferenz zum Zeitpunkt der
Klemmungserkennung. Nur wenn beim schlagartigen Abbauen der Soll-/Istwertdifferenz die
Achse das Klemmungstoleranzfenster verlasst, wird der Fehler erkannt und ein Alarm 50108
ausgelost.

Wird das Klemmungstoleranzfenster verlassen, wird der Alarm 50108: Fehler
Klemmungsiiberwachung ausgeldst und das Fahren auf Festanschlag abgebrochen.

Im Befehl wird der Klemmwert bei Linearachsen die Begrenzungskraft in [N] und bei
Rundachsen das Begrenzungsmoment in [Nm] eingestellt.

Ist der Befehl _enableMovingToEndstop() aktiv, und der Festanschlag noch nicht erkannt,
verhalt sich das System wie bei aktiver Momentenbegrenzung.

Der Befehl Fahren auf Festanschlag (_enableMovingToEndStop()) und
Momentenbegrenzung (_enableTorqueLimiting()) kénnen nicht gleichzeitig aktiv sein.

Der Ubergang von Momentenbegrenzung (_enableTorqueLimiting()) nach Fahren auf
Festanschlag (_enableMovingToEndStop()) ist zulassig (wirkt ablésend), umgekehrt nicht.
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Tabelle 2- 26 Systemvariablen zum Fahren auf Festanschlag

2.16 Fahren auf Festanschlag

Variable

Zustand

Bedeutung_;

MovingToEndStopCommand.state

ACTIVE / INACTIVE

Befehlsstatus

MovingToEndStopCommand.clampingState

ACTIVE / INACTIVE

Status Klemmmoment erreicht

Hinweis

Bei Fahren auf Festanschlag mit Festanschlagserkennung Gber den Schleppabstand sollte

der Eintrag fir die Positionstoleranz nach Festanschlagserkennung deutlich kleiner
projektiert sein als der Eintrag fiir den Schleppabstand zur Festanschlagserkennung.

Hinweis

Wenn die Funktion "Fahren auf Festanschlag" in Kombination mit der Einstellung

RecognitionMode=CLAMP_WHEN_TORQUE_LIMIT_REACHED genutzt werden soll, muss

am 611U und bei SINAMICS zusatzlich folgende Einstellung vorgenommen werden:

e 611U

Parameter P1426 ("Toleranzband fiir nsoll = nist-Meldung") auf die Maximaldrehzahl des
Antriebs (P880) setzen.

e SINAMICS

Parameter P2163 ("Drehzahl 4 Schwellwert") auf den maximal moéglichen Wert setzen.

¢ Achse mit digitaler Antriebskopplung und keine Einstellung eines 1xx Telegramms (d. h.
Telegramm ohne Momentenreduzierung, ohne Istmomentkennung)

Die Funktionalitat Fahren auf Festanschlag ist nur tGber Schleppfehlerkriterium maoglich.

Weitere Informationen zum Fahren mit Momentenbegrenzung und Fahren auf Festanschlag
finden Sie auch in der entsprechenden Dokumentation des Antriebs.

Siehe auch

Ubersicht Momentenbegrenzung iber Momentenreduzierung (Seite 166)
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2.17 Technologiedaten
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Uber die Aktivierung des Technologiedatenblocks kénnen Technologiedaten von der
Steuerung an den Antrieb zyklisch mitvorgegeben bzw. zyklisch gelesen werden.

Die Technologiewerte werden z. B. bei der Realisierung einer Wicklerfunktionalitat mit
SIMOTION benétigt.

Ob dies die physikalische Grofie Kraft oder Moment ist, ist abhangig von der Einstellung des
Motortyps (Rundmotor: Moment, Linearmotor: Kraft).

Weitere Informationen finden Sie auch unter Verschalfungsinterfacetyp 'LREAL im
Handbuch Motion Control Basisfunktionen.

Der additive Datenblock1 beinhaltet:
e Steuerung — Antrieb:

— Additiver Momentensollwert: 16 Bit
(Anzeige des Wertes in der Systemvariable additiveTorque.value)

— Positive Momentengrenze (B+): 16 Bit
(Anzeige des Wertes in der Systemvariable torqueLimitPositive.value)

— Negative Momentengrenze (B-): 16 Bit
(Anzeige des Wertes in der Systemvariable torqueLimitNegative.value)

e Antrieb -» Steuerung:

— Momentenistwert: 16 Bit
(Anzeige des Wertes in der Systemvariable actualTorque.value)

Der Technologiedatenblock wird ab SIMOTION V4.2 automatisch eingerichtet und
verschalten.

Die Technologiedaten werden an das Antriebsprotokoll In/Out als INT angehéngt. Dies wird
im Konfigurationsdatum technologicalData.enable aktiviert.

In den Konfigurationsdaten technologicalDataOutinfo und technologicalDatalninfo werden
die logischen Adressen fir die Technologiedaten angegeben.

® Die Einstellung erfolgt mit/bei der Einstellung des Telegramms im Achswizard. (In der
HW Konfig missen bei der Einstellung des Achstelegramms die entsprechenden Daten
Uber den PZD-Bereich mit angelegt werden.)

Die Werte B+, B-, additiver Momentensollwert
e werden einheitenbezogen angezeigt und eingegeben.

¢ werden vor Ubertragung zum Antrieb auf die angegebenen Maximalwerte (maxTorque,
maxForce) normiert und als % Werte an den Antrieb gegeben.

e konnen als Werte von 0 bis +/-200% zum Antrieb gegeben werden.

Die positive und negative Momentengrenze torqueLimitPositive (B+), torquelimitNegative (B-
) werden als Gewichtung, nicht als Reduzierung tbertragen.

Die Werte werden unter Bezug auf den 100% Wert Uibertragen:
e 4000H entspricht 100%
® 7FFFH entspricht 200%

Negative Werte sind mdglich.
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Hinweis

Als Normierungsgrundlage an der Achse dient das Konfigurationsdatum
SetpointDriverinfo.DriveData.maxTorque bzw.
SetpointDriverinfo.LinearMotorDriveData.MaxForce und am Antrieb der Parameter P2003.
Die Werte missen gleich sein.

Siehe auch Kapitel Ubersicht Momentenbegrenzung tber Momentenreduzierung (Seite 166)
Abschnitt Vorgabe der Werte und Ubernahme vom Antrieb.

Technologiedatenblock 1 anlegen (z. B. mit Antrieb SINAMICS):
Der Antrieb wurde bereits konfiguriert.
Telegrammverlangerung (ab V4.2)

Ab V4.2 wird bei SINAMICS Antrieben und aktivierter SCOUT-Einstellung Symbolische
Zuordnung verwenden (Standardeinstellung) die Telegrammverlangerung automatisch vom
System eingestellt.

Telegrammverlangerung in HW Konfig (bis V4.1 SP1)

® Fir den Antrieb Standardtelegramm einstellen und dann (ber Details die PZD erweitern:
— Eingang: +1 (PZD)
— Ausgang: +3 (PZD)

o HW Konfig speichern

Telegrammverlangerung im SCOUT (ab V4.1 SP1)

® |Im Projektnavigator das Antriebsgerat auswahlen (z. B. "SINAMICS_Integrated") und die
Konfiguration 6ffnen:
Projekt - CPU (z. B. D435) - Antriebsgerat (z. B. SINAMICS_Integrated) - Konfiguration

® Die Zeile des Antriebs markieren, z. B. "Antrieb_1"

e Button "Zeile einfugen" driicken und "Telegrammverldngerung" wahlen

e 1 Wort fUr Eingangsdaten und 3 Worte flr Ausgangsdaten einstellen

e Button "Ubertrage nach HW-Konfig" driicken und den Abgleich mit HW Konfig bestétigen
e Button "Telegramm konfigurieren" driicken

e Fir "PROFIBUS Empfangsrichtung" und "PROFIBUS Senderichtung" die
Telegrammerweiterung entsprechend der Tabelle unten eingeben unter:
Projekt - CPU (z. B. D435) - Antriebsgerat (z. B. SINAMICS_Integrated) - Antriebe -
Antrieb_x - Kommunikation - Profibus
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Tabelle 2- 27 BICo-Verschaltungen

PROFIdrive Telegramm - Empfangsrichtung
1. zusatzliche PZD (M_Add) P1511
2. zusétzliche PZD (B+) P1522
3. zusatzliche PZD (B-) P1523
PROFIdrive Telegramm - Senderichtung
1. zusétzliche PZD (M_act) |z. B. R0080 (Drehmoment-Istwert)

Die Normierung der Werte im Antrieb erfolgt Gber P2003.

ACHTUNG

Der Parameter P1512 "Zusatzdrehmoment 1 Skalierung" muss mit 100 % verschaltet
werden, damit M_Add richtig Ubertragen wird.

Aktivierung in SIMOTION
Bei der Konfiguration der Achse den Technologiedatenblock anlegen.
Der Technologiedatenblock kann bei aktiver symbolischer Zuordnung, manueller

Telegrammeinstellung und ausgeschalteter automatischer Telegrammverlangerung nur dann
vom System richtig zugeordnet werden, wenn antriebsseitig die richtige BiCo-Verschaltung

fir den Technologiedatenblock vorliegt.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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Technologiedatenblock | Feaktion bei .t’-‘n.lalml SIMAMICS Safety Integratedl

¥ Technologiedatenblock

Ein-/fuzgang; SIMAMICS _Integrated SERWO_02 Actor TDE J

MHarmierung des Drehmoments: 276 M

Auzgangsdaten

Additiver Momentensallwert; 0n Mm
Pogitive Momentengrenze [B+): oo Mm
MHegative Maomentengrenze [B-]: oo M

Eingangzdaten

fomenteniztwert: 0n Mm

| Schlishien Hilfe

Bild 2-72 Technologiedatenblock aktivieren

Alarme
20005 "logische Adresse des Technologiedatenblocktreibers nicht vorhanden"
Die Begrenzungen und additive Werte werden versorgt/Ubertragen unabh&ngig vom
Aktivierungs- und Fehlerstatus der Achse.

2.18 Momentenbegrenzung B+ / B- (ab V3.2)

An der elektrischen Achse kdnnen die Momentengrenzen B+ / B- nach dem Drehzahlregler
Uber das erweiterte Antriebstelegramm an den Antrieb zyklisch vorgegeben werden.

Voraussetzung ist die Aktivierung des Technologiedatenblocks (Seite 176) an der
elektrischen Achse. Es werden die Momentengrenzen B+ und B- nach dem Drehzahlregler
eingestellt.

Uber die Angabe der Obergrenze B+ und Untergrenze B- kann ein spezifischer Bereich
angegeben werden, der nicht symmetrisch zur Nulllage zu sein braucht.

Die Begrenzungswerte sind an der Achse direkt tiber zyklisch wirksame Systemvariablen
einstellbar. Diese Werte kdnnen voreingestellt werden.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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2.18 Momentenbegrenzung B+ / B- (ab V3.2)

Einheiten

Die Begrenzungswerte kénnen auch an der Achse durch Verschaltung mit anderen
Technologieobjekten vorgegeben werden.

Die Werte B+ und B- werden hierbei tiber ein LREAL-Interface oder einen LREAL-Konnektor
z. B. mit einem Formelobjekt oder einem Reglerobjekt verschaltet.

Siehe auch:
® Funktionsbeschreibung SIMOTION Erganzende Technologieobjekte

e Handbuch Motion Control Basisfunktionen Kapitel Verschaltung liber allgemeine
Verschaltungsmaske und Verschaltungsinterfacetyp LREAL’

Hinweis

Wird am TO Achse die StellgréRe invertiert, werden am TO Achse auch B+/B-
umgekehrt. Das muss bei der Vorgabe der Momentengrenzen B+ / B- bericksichtigt
werden.

Die eingestellten Einheiten werden verwendet.
Die physikalische GroRe ist abhangig vom Motortyp:
® bei Rundmotor: Moment

® bei Linearmotor: Kraft

Befehle und Wirksamkeit

180

Die Begrenzung ist in der Voreinstellung ausgeschaltet und muss gezielt aktiviert werden.

Die Aktivierung der Momentengrenzen erfolgt tiber die Befehle
_enableAxisTorqueLimitPositive() / _enableAxisTorqueLimitNegative().

Im Befehl wird angegeben, ob auf den verschalteten Wert, auf die Systemvariable oder
einen am Befehl direkt vorgegebenen Wert bezogen wird. Bei Bezug auf die Systemvariable
wird diese zyklisch (ibernommen, d. h. eine Anderung in der Systemvariablen wird
unmittelbar wirksam.

Wird die Momentenbegrenzung B+ / B- liber obige Befehle aktiviert, dann werden dadurch
folgende Uberwachungen und Begrenzungen deaktiviert:

® Schleppabstandsiiberwachung
® Geschwindigkeitsfehleriiberwachung Gber Referenzmodell
® Zeitbegrenzungen bei Positionieriberwachung und Stillstandsiiberwachung

Die Momentengrenzen werden mit _disableAxis() nicht abgeschaltet, sondern muissen Gber
Befehl explizit deaktiviert werden.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
Funktionshandbuch, 02/2012



Grundlagen Achse

2. 18 Momentenbegrenzung B+ / B- (ab V3.2)

Die Deaktivierung bzw. der Abbruch der Momentengrenzen erfolgt Gber die Befehle
e _disableAxisTorqueLimitPositive() / _disableAxisTorqueLimitNegative()

e _resetAxis(), _restartAxis(), ...

e bei Ubergang in STOP

Bei nicht aktivierter Funktion wird Gber die Schnittstelle das maximale Moment bzw. die
maximale Kraft entsprechend maxTorque und maxForce ausgegeben.

Bei aktivierter Momentenbegrenzung B+ / B- (_enableAxisTorqueLimitPositive() /
_enableAxisTorqueLimitNegative()) wird ab V4.2 mit der Einstellung
TypeOfAxis.SetPointDriverinfo.DriveData.torqueReference = MAX_VALUE maximal der in
~_DriveData.maxTorque bzw. maxForce eingestellte Wert zum Antrieb tbertragen.

In den Versionen <V4.2 sind bei aktivierter Momentenbegrenzung bis zu 200% dieses
Wertes mdoglich.

Bei nicht aktivierter Momentbegrenzungsfunktion B+ / B- wird in V4.2 sowie auch in
Versionen <V4.2 maximal der in ~.maxTorque eingestellte Wert tGibertragen.

Da bei Nutzung des Technologiedatenblocks und bei der Einstellung ~.torqueReference =
MAX_VALUE in ~.maxTorque der 100%-Bezugswert fir die Momentenibertragung zum
Antrieb eingestellt werden muss, d. h. der Wert entsprechend p2003 (Bezugsmoment), ist im
Antrieb gegebenenfalls ein grofReres Maximalmoment méglich, entsprechend dem Wert in
p1520 (Maximalmoment).

Mit V4.2 wurde in den BezugsgréRRen die Trennung von Bezugs- und Maximalmoment
eingeflhrt.

Bei Projekten die auf V4.2 hochkonvertiert werden, wird das neue Konfigurationsdatum
~.torqueReference auf MAX_VALUE gesetzt. Damit kann ohne Projektanderung als
maximale Momentenbegrenzung nur der Bezugsmomentwert gesetzt werden.

Abhilfe:

Soll bei aktivierter Momentenbegrenzung ein Wert gréRer als der Bezugswert in p2003 an
den Antrieb Ubertragen werden, ist ~.torqueReference = NOMINAL_VALUE einzustellen, in
~.nominalTorque der Wert entsprechend p2003 und in ~.maxTorque der Wert entsprechend
p1520 einzutragen.

Bei deaktivierter Momentbegrenzungsfunktion B+ / B- wird der in maxTorque eingestellte
Wert zum Antrieb lbertragen.

Bei neu in V4.2 angelegten TOs wird ~.torqueReference = NOMINAL_VALUE gesetzt sowie
bei der defaultmafig eingestellten Adaption die Bezugswerte fir ~.nominalTorque und
~.maxTorque zur Laufzeit vom Antrieb Gbernommen.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
Funktionshandbuch, 02/2012 181



Grundlagen Achse
2. 18 Momentenbegrenzung B+ / B- (ab V/3.2)

Systemvariablen

Tabelle 2- 28 Systemvariablen zur Momentenbegrenzung

Variable Bedeutung

torqueLimitPositiveln Wert, Zustand und Gilltigkeit der verschalteten positiven
Begrenzung

torqueLimitPositivelnDefault Voreinstellung

torqueLimitNegativeln Wert, Zustand und Gliltigkeit der verschalteten negativen
Begrenzung

torqueLimitNegativelnDefault Voreinstellung

torqueLimitPositive Anzeige des programmierten Begrenzungswertes

torqueLimitNegative

torqueLimitPositiveCommand Befehlsstatus / Funktionsstatus

torqueLimitNegativeCommand

Unterdriickung der Stérmeldung "Motor blockiert" des Antriebs
Meldung: FO7900 (N, A) Antrieb: Motor blockiert/Drehzahliregler am Anschlag

Ursache: Der Motor arbeitet Ianger als die Zeit in p2177 an der Drehmomentgrenze und
unterhalb der eingestellten Drehzahlschwelle in p2175.

Soll die Stormeldung unterdriickt werden, kann einmalig Uber die Funktion _setAxisStw() das
Bit 8 in STW2 zur Meldungsunterdriickung gesetzt werden.

Die Einstellung Uber die Funktion _setAxisStw() hat speichernde Wirkung, d. h. sie bleibt
wahrend und nach dem Zeitraum der Aktivierung einer Momentenreduzierung hinaus
erhalten.

Am Antrieb kann man tber den Parameter p2175 (0.0) die Stérmeldung ausblenden.

Siehe auch
Einstellung als Reale Achse mit digitaler Antriebskopplung (Seite 39)
Technologiedaten (Seite 176)
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2.19

Einheit

Befehle

2.19 Additives Sollmoment (ab V3.2)

Additives Sollmoment (ab V3.2)

An der Achse kann ein additives Sollmoment an den Antrieb gegeben werden.

Voraussetzung ist, dass eine Achse mit digitaler Antriebskopplung verwendet wird und der
Technologiedatenblock (Seite 176) aktiviert ist.

Das additive Sollmoment ist an der Achse direkt tUber eine zyklisch wirksame Systemvariable
(defaultAdditiveTorque) einstellbar. Dieser Werte kann voreingestellt werden.

Das additive Sollmoment kann auch an der Achse durch Verschaltung mit anderen
Technologieobjekten vorgegeben werden.

Das additive Moment wird hierbei Giber ein LREAL-Interface oder einen LREAL-Konnektor
z. B. mit einem Formelobjekt oder einem Reglerobjekt verschaltet.

Siehe auch:
® Funktionsbeschreibung SIMOTION Erganzende Technologieobjekte

e Handbuch Motion Control Basisfunktionen Kapitel Verschaltung dber allgemeine
Verschaltungsmaske und Verschaltungsinterfacetyp LREAL’

Die Funktion wird iber den Befehl _enableAxisAdditiveTorque() aktiviert. Ohne Aktivierung
ist das Ubertragene additive Moment = 0.

Im Befehl wird angegeben, ob auf den verschalteten Wert, auf die Systemvariable oder
einen am Befehl direkt vorgegebenen Wert bezogen wird. Bei Bezug auf die Systemvariable
wird diese zyklisch (ibernommen, d. h. eine Anderung in der Systemvariablen wird
unmittelbar wirksam.

Uber das Konfigdatum additiveTorque kann eingestellt werden, ob bei aktiviertem, aber
unglltigem Verschaltungswert der letzte glltige Wert oder der Ersatzwert verwendet wird.
Nach dem Systemanlauf ist der letzte gultige Wert 0.

Das additive Sollmoment kann Uber den Ersatzwert auch direkt vorgegeben werden.
Der Ersatzwert kann voreingestellt werden.
Der Wert ist bei aktiver Funktion nach einer Anderung sofort wirksam.

Weitere Informationen finden Sie auch unter Verschaltungsinterfacetyp LREAL’im
Handbuch Motion Control Basisfunktionen.

Die eingestellte Einheit wird verwendet.
Die physikalische GréRe ist abhéngig Motortyp:
® bei Rundmotor: Moment

® bei Linearmotor: Kraft

_enableAxisAdditiveTorque() aktiviert das additive Moment.

Das Additive Sollmoment wird mit _disableAxis() nicht abgeschaltet, sondern muss Uber
einen Befehl explizit deaktiviert werden.
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2.20 Kraft- / Druckregelung

Systemvariablen

Deaktiviert / Abgebrochen wird

* mit _disableAxisAdditiveTorque()
® bei _resetAxis(), _restartAxis(), ...
e bei Ubergang in STOP

Tabelle 2- 29 Systemvariablen zum additiven Sollmoment

Variable Bedeutung

additiveTorqueln Wert, Zustand und Gilltigkeit des additiven Sollmoments
defaultAdditive Torque Voreinstellung

additiveTorque Wert, der an den Antrieb gegeben wird (vor Normierung)

Unterdriickung der Stérmeldung "Motor blockiert" des Antriebs

Siehe Momentenbegrenzung B+ / B- (ab V3.2) (Seite 179).

Siehe auch

Einstellung als Reale Achse mit digitaler Antriebskopplung (Seite 39)
2.20 Kraft- / Druckregelung
2.20.1 Ubersicht Kraft- / Druckregelung

184

Die Kraft- / Druckregelung setzt mindestens die Technologie Positionierachse voraus. Wird
eine Hydraulikachse als Hydraulik-Drehzahlachse betrieben, ist auch hier eine Kraft- /
Druckregelung maglich.

An der Positionierachse ist die Druck- bzw. Kraftregelung verfligbar. Der Druck- bzw.
Kraftistwert wird Gber einen externen Sensor gemessen. Es sind mehrere Kraft- /
Drucksensoren an der Achse anschlie3bar. Die Kraft- / Druckistwerte kdnnen Gber ein PT1-
Filter geglattet werden. Am Ausgang der Druckregelung ist ein PT2-Filter verfiigbar.

Die Stellgrofte an dem Antrieb bleibt der Drehzahl- bzw. Geschwindigkeitssollwert.

Die Uberwachungen erfolgen istwertseitig auf Maximalkraft, Regelabweichung, Kraft- /
Druckeinlaufiberwachung (vgl. Positionieriiberwachung) und die Kraft-
/Druckendwertiiberwachung. Sollwertseitige Begrenzungen sind
Drehzahlsollwertbegrenzung (Stellgrofienbegrenzung) und Anti-Windup (I-Anteil) bei
StellgréRenbegrenzung.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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2.20 Kraft- / Druckregelung

Fur die Umschaltung von lagegeregelter Bewegung in den kraft- / druckgeregelten Zustand
kénnen Bedingungen in einem spezifischen Aktivierungsbefehl
_enableForceControlByCondition() angegeben werden. Die Kraft- / Drucksollwertvorgabe
oder Profilvorgabe erfolgt (iber Befehle.

Die Befehle fiir die Kraft- / Druckregelung kénnen auch an der virtuellen Achse programmiert
werden. Befehle die nicht ausfiihrbar sind, wie z. B. Kraft- / Druckregler aktivieren,
positionsbezogen Profil oder Datensatzbefehle erzeugen einen Technologischen Alarm,
Technologischer Alarm: 030015: Technologie nicht konfiguriert.

motionStateData.commandVelocity

x-soll n-soll
IPO FIPO*—|Integrator —»o Lageregler »
v-soll -
x-ist
x-soll
»FIPO* »
positioningState.position Sollwert- | Stellwert
s
/—' system
forceStateData.commandValue
» FIPO* »o——|Druckregler \ o
p-soll p-soll I - n-soll  Druckregler aktiv / inaktiv
p-ist

* Feininterpolation

Bild 2-73 Ubersicht zur Regelungsstruktur bei Kraft- / Druckregelung

Hinweis
In der Onlinehilfe finden Sie Uber den Button PDF Dokumente Funktionsplane mit den
Signalverlaufen.

Im Projektnavigator kbnnen Sie unter dem Objekt Achse Signalflusspléne aufrufen. Die
Signalflussdarstellung verdeutlicht den Signalverlauf und ermdglicht die Parametrierung der
wichtigsten Konfigurationsdaten und Systemvariablen anhand des Signalflusses.

Mégliche Betriebsmodi bei Kraft- / Druckregelung
e Kraft- / Druckregler aktiv, Sollwertbetrieb
Kraft- / Druckistwert wird auf Kraft- / Drucksollwert geregelt.
Uberwachungen und Begrenzungen sind aktiv.
e Kraft- / Druckregler aktiv, Nachfiihrbetrieb
Kraft- / Drucksollwert wird auf Kraft- / Druckistwert geregelt.

Kraft- / Druck Uberwachungen und Begrenzungen sind im Nachfiihrbetrieb nicht aktiv.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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2.20 Kraft- / Druckregelung

® Programmsimulation
(Entsprechend wie bei Positionierbetrieb)
Kraft- / Drucksollwert werden berechnet aber nicht ausgegeben.
Kraft- / Druckistwert wird auf Kraft- / Drucksollwert gesetzt.

e Geschwindigkeitsbegrenzter Betrieb

Flhrung hat die Kraft-/Druckregelung oder die Kraft-/Drucksteuerung. Die
Geschwindigkeit wird parallel dazu begrenzt.

Anmerkung
Bei aktivem Kraft- / Druckregler werden die Positionswerte des IPO nachgefuhrt.

Die Umschaltung zwischen lagegeregelter Bewegung und kraft- / druckgeregelter Bewegung
erfolgt Gber die Applikation.

Feininterpolation
Die Kraft-/Druckwerte werden linear feininterpoliert (ab V4.1 SP1).

Siehe auch
Kraft- / Druckregelung bei Hydraulik-Drehzahlachsen nur mit Q-Ventil (Seite 288)
Technologiedaten (Seite 176)

2.20.2 Konfiguration der Kraft- / Druck-Istwertsensoren

Es kénnen mehrere Druck- oder Kraftsensoren konfiguriert werden.

Die verschiedenen Sensoren kdnnen unterschiedlichen Typ und unterschiedliche
Anschaltung haben. Der Sensor flr die Umschaltbedingung ist am Umschaltbefehl
angebbar.

Es sind maximal 8 Sensoren fiir Kraft- / Druckwert an der Achse mdglich, es sind maximal 8
binare Eingange an der Achse, z. B. fiir Umschaltkriterium, moglich.

Da auf den Sensor Uber die logische Adresse zugegriffen wird kann der gleiche Sensor auch
an mehreren Achsen verwendet werden. Die Sensordaten muissen an jeder Achse separat
eingestellt werden.

Ab V4.0 kann als Sensor-Istwert auch ein berechneter Wert aus dem Anwenderprogramm
Uber die zyklisch wirksame Systemvariable forceActualValueSetting.value vorgegeben
werden. Voraussetzung ist die Einstellung additionalSensorType= SET_ACTUAL_VALUE.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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2.20 Kraft- / Druckregelung

Drucksensoren

Hinzufligen... I Sengor loschen I
Sensor 1
1 |Senzartyp Druckmessung
2 | &ktivierung bei Start Imd
3 |verwendet im ADS 1
Sensordaten von Druckzenszor 1
Druckwertberechnung
Faktor Offzet
Druckwert = Rohwertt * 1.0 + oo
™ Rohwert invertiersn
Druckwertfilter
™ PT1-Filker aktivisren
Grenzen des Diuckwertes
Minimaler Duckwert: I-'I 00000 Pa
t axirnaler Diruckwert: |'| 00oe.a Pa
BezugsgroBen zur Hardware
Anzahl venwertbarer Bits: I‘l ]
Format: I Linksbuendig j
Minimaler Fiohweert: [-32512
M axirnaler Rakwert: |32511
Fehlertoleranzzeit: |EI.'I 3
Drucksensorzuordnung
Eingana: IPlW BE _I
Digitaleingange fir bedingtes Umzchalten Hinzufiigen | Eingang 1 lazchen
Eingang Zuordnungspartner
1 | Eingang 1 Pl 2000 =

Bild 2-74 Einstellung des Kraft- / Drucksensors

Die Kraft-/Drucksensor-Schnittstelle kann (iber die Befehle _enableAxisinterface() und

disableAxisInterface() an der Achse aktiviert bzw. deaktiviert werden.

Der Status aktiviert/deaktiviert der Kraft-/Drucksensor-Schnittstelle wird in der
Systemvariable additionalSensorData.additionalSensorData([i].input angezeigt.
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2.20 Kraft- / Druckregelung

2.20.3 Regler fiir die Kraft- / Druckregelung
Die Kraft- / Druckregelung erfolgt tber einen einstellbaren PID-Regler.

Der Regler fiir Kraft- / Druckregelung und fur Kraft- / Druckbegrenzung ist strukturgleich. Es
ist ein Regler fiir beide Aufgaben verfligbar, dessen Parameter tiber den Datensatz
umgeschaltet werden kann.

Der I-Anteil der Regler wird bei der Aktivierung implizit gesetzt. Bei Datensatzumschaltung
wird der I-Anteil vom System so gesetzt, dass sich ein kontinuierlicher Sollwertverlauf ergibt.

Bei aktiver Druckbegrenzung wird beim Umschalten auf die Druckregelung der letzte
Lagesollwert beibehalten, ansonsten wird der Istwert ibernommen. Der Kraft- /
Drucksollwert wird im Umschaltzeitpunkt gleich dem Kraft- / Druckistwert gesetzt.

Der Ausgangswert des Kraft- / Druckreglers kann Gber einen oberen Wert
(forceControllerData.outputLimits._max) und einen unteren Wert
(forceControllerData.outputLimits._min) begrenzt werden. Damit ist es mdglich, nur in eine
Richtung zu reagieren, z. B. Druck halten, bei Uberdruck nur in eine Richtung ausweichen,
nicht aktiv Druck aufbauen.

Wenn der Interpolator-Takt ungleich dem Servotakt ist, wird fiir den Kraft-/Drucksollwert eine
lineare Feininterpolation durchgefiihrt. Die Kraft- / Drucksollwerte werden auf einen
Maximalwert begrenzt.

Wird die Hydraulikfunktionalitat der Achse genutzt, kénnen fir die Gleitreibung und den
Additiven Offset fir die Kraft- / Druckregelung spezifische Faktoren vorgegeben werden.

servoData.effectiveServoCommandValue

servoData.compensatedServoCommandValue

forceControllerSettings.additionalValue Verfahr-Sollwert "'-.,..

forceControllerSettings.additionalValueSwitch _P@_V
k Druckbegrenzungswert

forceControllerData.toalCommandValue

Aufsummation /
forceControllerData.antiWindup Begrenzer

(Wert und anti-windup)

A

Sollwert- %/ PT2-Filter Y
Uberlagerung ichtung StellgroRe

|-Regler | Druckregler
p-soll ——»@——> —> | e - >

forceControllerData filteredValue

A 4

forceStateData.commandValue
.commandDerivedValue P-Regler

-~ |p-ig

."-.,.force"ControIIerData.controIIerOutput

4

forceCont.roIIerData.IimiterState ."'-...

forceStateData.actualValue
forceControllerData.actualValue

forceControIIerData.IimiterOutbtut

D-Regler

—_— Y forceControllerData.iValue

forceControllerData.controllerDifference
forceControllerData.pValue

forceControllerData.dValue

Bild 2-75 Ubersicht Druckregler / Druckbegrenzungsregler
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Sollwertbegrenzung
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2.20 Kraft- / Druckregelung
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Bild 2-76 Reglereinstellung
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Abbau des I-Anteils Gber das Anwenderprogramm (ab V4.1 SP1):

Es wird ermdglicht aus dem Anwenderprogramm den |-Anteil des Druckreglers mittels einer

schreibbaren Systemvariable forceControllerSettings.integratorMode (iber ein PT1-Filter

(Einstellung in Konfigurationsdatum PID_Controller.iValueFeedbackTimeConstant) abbauen

zu lassen.

Damit kann z. B. der I-Anteil nach der Umschaltung von der Druckbegrenzung in die

Druckregelung schneller abgebaut werden.

Siehe auch

Kompensationen die nur bei der Achse mit Hydraulikfunktionalitat wirksam sind (Seite 281)
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2.20 Kraft- / Druckregelung

2204 Uberwachungen / Begrenzungen / Notfallstrategien bei aktiver Kraft- /
Druckregelung

Es wird der Kraft- / Druckistwert auf Maximalwert, bzw. Grenzwert Gberwacht. Es erfolgt die
Uberwachung der Regeldifferenz auf Maximalwert.

Auf der Grundlage eines Kraft- / Druckeinlauffensters kénnen Sie das korrekte Beenden
eines Kraft- / Druckprofils iberwachen (Kraft- / Druckeinlaufiberwachung) — vgl. die
Positionierliberwachung beim Positionieren.

Darliber hinaus kénnen Sie das Einhalten eines konstanten Kraft- / Drucksollwertes
innerhalb eines Toleranzbandes liberwachen (Kraft- / Druckendwertliberwachung) — vgl.
Stillstandsiberwachung bei der lagegeregelten Achse.

Fahren auf den Software-Endschalter:

Bei Fahren auf den Software-Endschalter wird die Druckbegrenzung deaktiviert.

Es ist darauf zu achten, dass die maximalen Verzdgerungswerte richtig eingestellt sind,
damit beim automatischen Aufsetzen vom druckbegrenzten Betrieb in den lagegeregelten
Betrieb im System die Software-Endschalter nicht sollwertmaRig tberfahren werden.
Begrenzungen sind vorhanden fiir:

e Kraft- / Drucksollwert

e Kraft- / DruckregelgréfRe

e Kraft- / Druckistwert

Hinweis

Fir das unmittelbare Anhalten bei aktiver Kraft- / Druckregelung, z. B. Gber den Befehl
_stopEmergency() (stopDriveMode=WITH_COMMAND_VALUE_ZERO) schaltet die
Steuerung in Druckbegrenzung und wird bei aktiver Druckbegrenzung auf den Kraft- /
Drucksollwert Uber das vorgegebenen Geschwindigkeitsprofil bei aktiver Lageregelung
auf Geschwindigkeit 0 gefahren.

Tritt bei aktiver Druckregelung die Alarmreaktion STOP_EMERGENCY auf, wird in
Lageregelung mit Druckbegrenzung umgeschaltet. Es wird der Drucksollwert im
Umschaltpunkt aktiv. Ist in dem Fall der Druckistwert héher wie der Drucksollwert bzw.
Begrenzungswert, dann wird der Druckistwert entsprechend abgebaut.

Siehe auch
Dynamikbegrenzungen (Seite 154)
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2.20.5 Aktivieren der Kraft- / Druckregelung
Die Aktivierung der Kraft- / Druckregelung erfolgt durch Befehle aus der Applikation.
SIMOTION unterstiitzt verschiedene Aktivierungsmodi.
e Direkte Aktivierung

Die direkte Aktivierung erfolgt Uber den Befehl zur Achsfreigabe (_enableAxis() bzw.
_enableQFAxis()) mit dem Parameter forceControlMode = ACTIVE. Im
Aktivierungszeitpunkt wird der zuletzt anstehende Kraft- / Druckistwert als Kraft- /
Drucksollwert genommen. Der Lageregler muss ebenfalls aktiviert sein.

Das direkte Aktivieren der Druckregelung ist nur im Stillstand mdglich
(motionStateData.stillStandVelocity = ACTIVE).

® Direkte Deaktivierung

Die direkte Deaktivierung erfolgt Gber den Befehl zum Ricksetzen der Achsfreigabe bzw.
mit dem Befehl zur Achsfreigabe ohne den Parameter fir die Kraft- / Druckregelung.

e Automatische Aktivierung mit Bedingung

Zur automatischen Aktivierung steht ein eigener Befehl zur Verfiigung. Die Uberpriifung
der Bedingungen und die Umschaltung erfolgt im Servotakt. Es wird auf ein Druck-Zeit-
Profil umgeschaltet. Die Bedingungen (Kraft, Druck, Position, Zeit und Eingang) werden
im Befehl angegeben und kénnen mehrstufig am Befehl verkniipft werden. Durch
erneutes Absetzen des Befehls vor Eintreffen der Bedingungen, kdnnen die Bedingungen
auch geandert werden. Im Umschaltzeitpunkt werden Kraft, Druck, Position und Zeit
gespeichert. Die Werte sind iber die Systemvariablen verfigbar.

Umschalten von Lageregelung nach Kraft-/Druckregelung:

Um einen stetigen Stellwertverlauf beim Umschalten von Lageregelung nach Kraft-
/Druckregelung zu erhalten wird der I-Anteil des Druckreglers so initialisiert, dass die neue
StellgréRe aus dem Druckregler der geschatzten StellgréRe aus dem Lageregler entspricht.

Die geschatzte Stellgrofe ist dabei die letzte StellgrolRe des Lagereglers plus die mit der
Taktzeit multiplizierte gefilterte Istbeschleunigung.

Umschalten von Kraft-/Druckregelung nach Lageregelung :

Um einen stetigen Stellwertverlauf beim Umschalten von Kraft-/Druckregelung nach
Lageregelung zu erhalten, werden die Sollwertgenerierung und der Lageregler neu
aufgesetzt. Als Aufsetzwert fiir die Sollposition wird der aktuelle vom Geber gemessene
Istwert, modifiziert um den geschatzten Schleppabstand, genommen.

Der geschatzte Schleppabstand berechnet sich aus der aktuellen StellgréRe multipliziert mit
der Ersatzzeit des Lageregelkreises PTC (Konfigurationsdatum
typeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.DynamicData.positionTimeConstant).
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Der Lageregler gibt dann im ersten Takt nach dem Umschalten die gleiche Stellgrée wie
der Kraft-/Druckregler vor dem Umschalten aus.

Hinweis

In Einzelféllen kann die Bezugnahme auf die aktuelle StellgréRe zu Problemen fiihren. Das
ist z. B. dann der Fall, wenn eine Offsetkompensation aktiv ist. Dann ist PTC fiur den
Umschaltzeitpunkt auf Null zu setzen. PTC kann mit dem Datensatz umgeschaltet werden.

2.20.6 Kraft- / Drucksollwertvorgabe
Kraft- / Drucksollwerte kénnen vorgegeben werden:
® Direkt als Wert
e Uber ein zeitbezogenes Kraft- / Druck-Profil
e Uber ein positionsbezogenes Kraft- / Druck-Profil

Der Ableitungswert fiir den Ubergang auf den Sollwert, bzw. Startwert, ist am Befehl
angebbar. Am Ende eines Profils wird der letzte Kraft- / Drucksollwert gehalten.

Die Befehlsausflihrung bendtigt auch bei direkter Sollwertvorgabe wegen des madglichen
Ubergangs auf den Drucksollwert (Druckeinlaufiberwachung) unterschiedliche Laufzeiten.
Synchrone und asynchrone Befehlsausfiihrungen sind einstellbar.

Bei der direkten Kraft- / Drucksollwertvorgabe ist der Sollwert direkt wirksam. An den Kraft- /
Druckprofilbefehlen ist der mergeMode einstellbar (sequentielle Abarbeitung).

Bei positionsbezogenen Profilen gilt absoluter Positionsbezug des Profils im Startpunkt.
Beim Hochrampen auf und Abrampen vom Profil bezieht sich der
additionalSensorData.derivedValue auf die Ableitung des Sollwertes lber die Zeit.

Bei Starten an einer Position aufRerhalb des Profils erfolgt Fehlermeldung.

2.20.7 Inbetriebnahmevorgehen bei Kraft- / Druckregelung
Vorgehensweise bei der Inbetriebnahme:
1. Nehmen Sie den Antrieb in Betrieb.
2. Nehmen Sie den Lageregler flir Positionierbetrieb in Betrieb.

3. Stellen Sie den Kraft- / Druckregler ein. Hierzu kénnen Sie Uber den additiven Kraft- /
Drucksollwert mittels Funktionsgenerator Sollwerte auf den Kraft- / Druckregler vorgeben.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
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2.20.8 Kraft-/Druckregelung mit Geschwindigkeitsbegrenzung

Es besteht die Moglichkeit an der Positionierachse parallel zur Kraft- / Druckregelung eine
Geschwindigkeitsbegrenzung (Durchflussbegrenzung bei Hydraulikfunktionalitat) zu
aktivieren. Die Geschwindigkeitsbegrenzung ist in der Druckregelung wirksam.

Das Aktivieren erfolgt analog wie z. B. Kraftbegrenzung mit Begrenzungswert setzen oder
Begrenzungsprofil aktivieren. Das explizite Deaktivieren Uber spezifischen Befehl ist
mdglich.

Wird die Geschwindigkeits- / Durchflussgrenze erreicht, wird der Durchfluss begrenzt und
der I-Anteil im Kraft- / Druckregler angehalten.

Die Geschwindigkeitsbegrenzung kann wie die Momentenbegrenzung auch parallel zu
Bewegungsbefehlen aktiviert werden.

Die Geschwindigkeitsbegrenzung wird (iber folgende Befehle eingeschaltet:

® Positionsbezogenes Begrenzungsprofil aktivieren
_enablePositionLockedVelocityLimitingProfile()

e Zeitbezogenes Begrenzungsprofil aktivieren
_enableTimeLockedVelocityLimitingProfile()

® Begrenzungswert aktivieren
_enableVelocityLimitingValue()

Die Geschwindigkeitsbegrenzung wird Gber folgenden Befehl deaktiviert:

e _disableVelocityLimitingValue()

Im Fehlerfall bleibt die Geschwindigkeitsbegrenzung nicht aktiv, die Kraft- / Druckregelung
wird durch die Kraft- / Druckbegrenzung ersetzt und die Geschwindigkeitsbegrenzung
deaktiviert.

Die Geschwindigkeitsbegrenzung kann tber den Parameter velocityLimitingDirection
richtungsabhangig aktiviert werden (ab V4.1 SP1).

Die eingestellte Richtung wird in velocityLimitingCommand.velocityLimitingDirection
angezeigt.
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2.21

2.21.1

194

Kraft- / Druckbegrenzung

Ubersicht Kraft- / Druckbegrenzung

Die Funktionalitat Kraft- / Druckbegrenzung setzt die Technologie Positionierachse voraus.
Wird eine Hydraulikachse als Drehzahlachse betrieben, ist auch hier eine Kraft- /
Druckbegrenzung méglich.

Der Lageregler ist bei aktiver Kraft- / Druckbegrenzung unterlagert aktiv.

motionStateData.commandVelocity

n-soll
——»

* Feininterpolation

IPO » FIPO*|—»| Integrator
v-soll
x-soll "
» FIPO » Integrator
positioningState.position
Druckbegrenzungs-|
regler
forceStateData.commandValue
» FIPO* »
p-grenz| p-grenz f -
p-ist

Ubersicht zur Regelungsstruktur bei Kraft- / Druckbegrenzung

Bei der Kraft- / Druckbegrenzung wird der Kraft- / Druckregler erst aktiviert, wenn die Kraft- /
Druck-Grenze Uberschritten wird (pist > pgrenz). Es wird auf positive Kraft- / Druckwerte

beschrankt.

Hinweis

In der Onlinehilfe finden Sie Uber den Button PDF Dokumente Funktionsplane mit den

Signalverlaufen.

Die Kraft- / Druckbegrenzung wird Gber Befehle eingeschaltet, z. B.:

e _enableTimeLockedForceLimitingProfile()

¢ _enableMotionInPositionLockedForceLimitingProfile()

e _enablePositionLockedForceLimitingProfile()

e _enableForceLimitingValue()

e _enableForceLimitingByCondition()

Zeitbezogene Uberwachungen werden deaktiviert.

Die Kraft- / Druckbegrenzung bleibt im Fehlerfall aktiv, Ausnahme Fehlerreaktion
RELEASE_DISABLE und OPEN_POSITION_CONTROL.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
Funktionshandbuch, 02/2012



Grundlagen Achse

2.21 Kraft- / Druckbegrenzung

Positionsbezogene Uberwachungen (z. B. Schleppfehleriiberwachung oder
Positionieriiberwachung) werden mit Aktivieren der Druckregelung oder dem Befehl zur
Druckbegrenzung deaktiviert.

Mit dem Konfigurationsdatum servoMonitoring. motionMonitoringWhenExternalForceLimiting
kann eingestellt werden, dass die Uberwachungen bei externer Kraft-/Druckbegrenzung
aktiv bleiben.

Uber ein PT2-Filter am Kraft-/Druckbegrenzungsreglerausgang (ab V3.2) werden abrupte
Signaldnderungen vermieden. Die Filterzeitkonstanten sind online umschaltbar und sofort
wirksam.

Der Druckbegrenzungswert wird bei der Einstellung _enableForceLimitingValue() bzw.
_enable...LimitingProfile() mit derivativeLimitingMode=WITHOUT_LIMITING nicht
feininterpoliert.

Der Status der Druckbegrenzung wird Gber die Systemvariable
forceControllerData.limitingState angezeigt. Voraussetzung fir die Aktualisierung der
Statusvariable ist, dass der Druckregler in Betrieb ist (kp muss ungleich 0 sein).

Siehe auch
Kraft- / Druckbegrenzung bei Hydraulik-Drehzahlachsen nur mit Q-Ventil (ab V4.0)
(Seite 289)

2.21.2 Positionieren bei aktiver Kraft-/Druckbegrenzung (ab V3.2)

Bei positionsbezogenen Bewegungen und aktiver Druckbegrenzung ist ein zyklisches
Wiederaufsetzen der Position und Geschwindigkeit des Interpolators einstellbar.

VA
t
>
Bild 2-77 Positionsbezogene Bewegung mit Druckbegrenzung und zyklischem Wiederaufsetzen

Dieses Beispiel stellt ein v/t Profil dar, bei dem die Geschwindigkeit durch die
Druckbegrenzung verringert wird. Durch zyklisches Wiederaufsetzen wird ausgehend von
der aktuellen Position und ggf. Geschwindigkeit fortwahrend auf den Zielpunkt interpoliert.

Mit dem Konfigurationsdatum decodingConfig.cyclicSetUplnForceLimiting wird eingestellt,
wie das Aufsetzen erfolgen soll.
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Bei der Einstellung decodingConfig.cyclicSetUpInForceLimiting = POSITION_BASED wird
auf die aktuelle Sollposition und die nicht reduzierte Geschwindigkeit des Interpolators
zyklisch aufgesetzt.

Bei der Einstellung decodingConfig.cyclicSetUpInForceLimiting =
POSITION_AND_DYNAMIC_BASED wird auf die aktuelle Position und die Geschwindigkeit
zyklisch aufgesetzt.

Einstellungsempfehlung: decodingConfig.cyclicSetUpInForceLimiting = POSITION_BASED

Bremsphase (iber SW-Endschalter eingeleitet

Ab dem Zeitpunkt, wo die Bremsphase durch Erreichen des SW-Endschalters eingeleitet
wird, wird nicht mehr zyklisch aufgesetzt. Es wird mit maximaler Verzégerung
heruntergefahren. Die Druckbegrenzung bleibt aktiv.

Mit Stillstand wird von lagegeregelt nach geschwindigkeitsgeregelt geschalten.

Verhalten beim Positionieren / Fahren auf Zielposition
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e Erreichen der Zielposition und Istposition innerhalb des Positionierfensters
— Der Zielpunkt wird mit zyklischem Wiederaufsetzen sollwertmaRig erreicht
— Die Achse positioniert innerhalb des Positionierfensters
— MOTION_DONE wird gesetzt und der Befehl als EXECUTED beendet

e Erreichen der Zielposition innerhalb des Positionierfensters
— Der Zielpunkt wird mit zyklischem Wiederaufsetzen sollwertmaRig erreicht
— Die Achse positioniert nicht innerhalb des Positionierfensters

— MOTION_DONE wird nicht gesetzt, der Alarm Positionieriiberwachung wird wegen
aktiver Druckbegrenzung unterdriickt

— Die Stillstandstuberwachung wird aktiviert, ein Alarm bei Verletzung des
Stillstandsfensters wird ausgegeben und dartiber ggf. der Befehl abgebrochen

® Die Zielposition wird infolge der Druckbegrenzung auch durch zyklisches
Wiederaufsetzen nicht erreicht

— Der Zielpunkt wird auch mit zyklischem Wiederaufsetzen sollwertmaRig nicht erreicht
— Keine Alarmausgabe

— Der Befehl wird nicht beendet

Hinweis

Bei aktiver Momentenbegrenzung ist kein zyklisches Wiederaufsetzen sinnvoll. Die
Momentenbegrenzung findet hier im Antrieb statt und die durch den Antrieb
begrenzten Sollwerte sind der Steuerung nicht bekannt.
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2.21.3 Anstiegsbegrenzung an Druckprofilen und Druckbegrenzung (ab V3.2)
Bei _enable...ForceLimiting() Befehlen kann eine Anstiegsbegrenzung angegeben werden.
Ausgangswertbestimmung fiir die Anstiegsbegrenzung

Bei der Bestimmung des Ausgangswertes wird unter anderem unterschieden, ob bei
Aktivierung des _enable...ForceLimiting() Befehles die Druckbegrenzung bereits aktiviert ist.

Hinweis

Wenn man den Ausgangswert direkt vorgeben méchte:
- Ausgangswert mit _enableForceLimitingValue() setzen
- Warten, bis der Wert erreicht ist

- Mit neuem Befehl auf den Zielwert hochfahren

Anschliefend kann mit einer programmierten Anstiegsbegrenzung auf neue Werte gefahren
werden.

Erstmalige Aktivierung/Einschalten der Druckbegrenzung
® Ausgangswert bei nicht vorhandenem Drucksensor ist FValue=0.0
® Bei aktiviertem Drucksensor ist der Ausgangswert der gemessene Druckistwert

® Bei Ablésung einer Druckregelung durch Druckbegrenzung ist der Ausgangswert der im
IPO vorhandene Drucksollwert

Neuer Druckbegrenzungsbefehl bei bereits aktivierter Druckbegrenzung

Ausgangswert ist der im IPO vorhandene Begrenzungswert.
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2.22 Datensatze

2.22.1 Ubersicht Datensatz
Die Konfigurationsdaten, die zum Achsdatensatz (ADS) gehdren, sind im Register
Achsdatensétze des Konfigurationsdialogs der Achse ersichtlich.
Details zu den Parametern finden Sie in der Referenzliste Konfigurationsdaten TP Cam.
Die ADS enthalten Konfigurationsdaten der Achse, die insbesondere den Servo betreffen,
z. B. Reglerdaten, Geberdaten, Daten zum Prozess und Daten zum Achsgetriebe, Daten fir
die Kraft- / Druckregelung.
Die Definition von Datensatzen und die gemeinsame Aktivsetzung ist erforderlich, da
manche Daten, z. B. Reglerdaten, nur gemeinsam zu einem Zeitpunkt aktiv gesetzt werden
kénnen, um die Konsistenz von Regler und Funktion sicherzustellen.

2222 Datensatzumschaltung / Geberumschaltung
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Datensatze kénnen in der Applikation zur Laufzeit umgeschaltet werden. Dabei ist auch die
Umschaltung sofort innerhalb eines IPO-Taktes mdglich (z. B. um neue Reglerdaten zu
aktivieren bzw. auf einen zweiten Geber umzuschalten).

Eine Achse kann mehrere Geber zur Lageregelung verwenden, allerdings nur einen Geber
Zu einer Zeit.

Jede Achse hat beim Anlegen einen zugeordneten Datensatz und einen zugeordneten
Geber. Bendtigen Sie weitere Datensatze oder weitere Geber, missen sie diese hinzufiigen.
Datensatze kdnnen im Technologieobjekt der Achse unter Konfiguration im Register
Achsdatensatze hinzugefligt werden.

Ab V4.0 kann mit dem Konfigdatum smoothingTimeByChangeDifference ein Umschalt-
Glattungsfilter konfiguriert werden. Dieses Umschalt-Glattungsfilter ist bei allen
Zustandsiibergangen/Umschaltungen wirksam, bei denen durch die Umschaltung ein
Versatz in der Stellgrof3e auftreten kann. Getriebeumschaltung im Datensatz wird nicht
geglattet.

Die Datensatze mussen strukturgleich sein. Z. B. wenn Datensatz 1 mit DSC ist, so muss
auch Datensatz 2 mit DSC sein oder wenn fir Datensatz 1 die
Schleppabstandsiberwachung gesperrt ist muss diese auch fir Datensatz 2 gesperrt sein.
Datensatze, in denen sich unterschiedliche Strukturen befinden, kdnnen nicht angelegt
werden.

Datensatze werden tber ihre Nummern festgelegt und angewahit.

Sie kénnen zusatzlich festlegen, welcher Datensatz fiir das Technologieobjekt beim
Hochlauf der CPU geladen wird.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
Funktionshandbuch, 02/2012



Grundlagen Achse

2.22 Datensétze
Konfiguration | Achzdatensatze | Geberkonfigurationen | Einheiten | BezugsgroRen |
Aktiver Achsdatensatz nach Hochlauf: IADS 1 vI Hinzufiigen... | A0S Zloschen
= Parameter Parametertext ADS 1 ADS 2 Einheit

1| B Clampinghonitoring Klemmungsueberswachung -

2| —followwingErrarDevistion Motvwendiger Schleppabstand zur Er...  |20.0 200 M

3| —postionTalerance Zulzessige Abweichung des [stwerte... 100 100 ulul

4| —recognitionhode Art der Festanschlagserkennung keine Erkennung keine Erkennung -

5| B ControllerDynatic Referenzmodellusherwachung -

] |—enable Aktivierung der Referenzmodeluebe...  |nein mein -

7| L maxveloTolerance Maximalwert der Geschwindigkeitstol .. |20 2n S

& | & Controllerstruct Reglerparameter -

k| l—conType Reglertyr PV - Regler Py - Regler -
1| L = PY_Cortroller P-Reglers mit Yorsteusrung -
11 — balanceFiterhode Typ des Symmetrierfiters erwetertes Syt |erweitertes Syme |-
12 —enableDSC Altivierung DSC in in -
13 —kpc wichtung der Yorsteuerung 100.0 100.0 S
14 kv “Yerstaerkung des P-Reglers 200 200 1is
15 —preCon Altivierung der Yorsteuerung in in -
16| 3@ DynamicComp Dynamikkompensation -
17| [~oeadTime Totzeit on on k3
18| —enable Aktivierung der Dynamikkompensation | nein e -
19, —T Erste Zetkonstante an an =
20| =T2 Fweeite Zeitkonstante on on k3
21 | 3@ DynamicData Dynamizche Kenmwerte des kaskadie. .. -
22| —positionTimeConstart Erzatzzeitkonstante des Lageregelkre... |00 on S
23| rlorgueTimeConstant nicht werwendet 5.e-005 5.e-005 =]
24 | —velocityTimeConstart Erzatzzeitkonstante des Geschwindig... |00 on =
23| B DynamicFollowing Dynamizche Schleppabstandsusher. .. -
26| —enable Aktivierung der dynamizchen Schlep... | i@ -
27 | —maxPostionTolerance Mazimal zulsessiger Schleppabstand ... 1000 100.0 ulul
25| —minPositionTolerance Mazimal zulzessiger Schleppabstand ... 100 100 'yl
29| —minvelocty Geschywindigketswert fuer den Begi... |100 10.0 ITIFTIS
30 —warningLimit warngrenze der Schleppabstandsue... 1000 100.0 g
31| & Encodertumber Zuordnung eines Gebers zu diesem ... -
32| L Encoderhumber SEnsornUmmer 1 1 -
33 | @ Gear Uebersetzung des Lastgetriebes -
34 |— denFactor Lastumdrehungen 1 1 -
35| “rnumFactor Motarumdrehiungen 1 1 -
36 | B Processhiodel Prozessmodel -
37| ks Kreisverstasrkung 9536743164062, |9.536743164062... |-
3| T Erste Fetkonstante 3.e-003 3.e-003 3
39| —T2 Iweeite Zeitkonstante 1.e-004 1.e-004 8

| Schliehen Hie

Bild 2-78 Konfiguration der Achsdatenséatze im SIMOTION SCOUT

Im Register Achsdatensatze werden die einzelnen Datensatze nebeneinander dargestellt.

Konfigurationsdaten, die fur alle Datensatze gleich sein mussen, sind nur in ADS 1
eingebbar. Eine Anderung in ADS 1 wird nur in den anderen ADS nachgeflhrt, wenn das
Konfigdatum flr alle ADS gleich eingestellt sein muss.

Werden Parameter von Achsdatensétzen in der Expertenliste gedndert, kdnnen dadurch
Konsistenzbedingungen verletzt werden (Uberpriifung bei Download). Das kann z. B. bei
Reglereinstellungen der Fall sein. Die Zeile und Zelle wird in diesem Fall im Register
Achsdatensétze hervorgehoben dargestellit.

Online sind nur sofort wirksame Variablen anderbar.
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In den Parametrierdialogen des TO Achse (z. B. Regelung) werden die Konfigdaten jeweils
eines Datensatzes dargestellt. Eine Funktionsleiste am unteren Ende der Dialoge bietet Uber
eine Combo-Box #05:1 =] die Méglichkeit zur Umschaltung des Achsdatensatzes. Es
wird damit der angezeigte Datensatz umgeschaltet (nicht der wirksame).

Hinweis

Beachten Sie auch die Tooltips tiber den Parameterfeldern in den einzelnen Masken der
Achse. Diese zeigen den Namen der Variablen an, in dem auch die Zugehérigkeit zum
entsprechenden Achsdatensatz erkennbar ist.

Mit den Strukturelementen zum Konfigurationsdatum NumberOfDataSets wird die Anzahl
der Datenséatze angegeben. Es sind maximal 16 Datensatze moglich.

Der Modus der Datensatzumschaltung wird im Parameter NumberOfDataSets.changeMode
angegeben.

Tabelle 2- 30 Parameter NumberOfDataSets.changeMode

NEVER Es findet keine Datensatzumschaltung statt.

IN_STANDSTILL | Die Datensatzumschaltung findet statt, wenn das Stillstandssignal anliegt.
IMMEDIATELY Die Datensatzumschaltung findet sofort statt

IN_POSITION Die Datensatzumschaltung findet bei Erreichen des Positionierfensters statt.

Umschaltung auf einen anderen Geber Uber die Datensatzumschaltung

Im Datensatz wird angegeben, welcher Geber mit diesem Datensatz verwendet wird. Sie
kénnen bis zu 8 verschiedene Geber festlegen. Alle konfigurierten Messsysteme (Geber)
sind intern aktiv, die Messwerte werden zyklisch mitgefiihrt.

Der im Datensatz enthaltene Geber wird tber die Gebernummern (EncoderNumber)
festgelegt und angewahlt.

Die Grundeinstellung der Geber erfolgt unter Konfiguration im Register Geberkonfiguration.

Hinweis

Beachten Sie auch die Tooltips Uber den Parameterfeldern in den einzelnen Masken der
Achse. Diese zeigen den Namen der Variablen an, in dem die Zugehdrigkeit zum
entsprechenden Geber erkennbar ist.

Aktivieren von Datensatzen
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Uber die Datensatzbefehle kénnen Datensatze an der Achse gelesen, geschrieben und aktiv
gesetzt werden.

Die Konfigurationsdaten eines Datensatzes befinden sich in der Struktur
TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_n (n: Nummer des Datensatzes). Die Anzeige ist
abhangig von der eingestellten Technologie an der Achse.
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Siehe auch

2.23

2.23.1

2.23 Verfahren mit anwenderdefinierten Bewegungs- und Kraft-/Druckprofilen

Die Definition von Datensatzen und die gemeinsame Aktivsetzung ist erforderlich, da
manche Daten, z. B. Reglerdaten, nur gemeinsam zu einem Zeitpunkt aktiv gesetzt werden
kénnen, um die Konsistenz von Regler und Funktion sicherzustellen.

e _getAxisDataSetParameter() liest einen Datensatz an der Achse
e _setAxisDataSetParameter() Uberschreibt einen Datensatz an der Achse

o _setAxisDataSetActive() setzt den im Funktionsparameter angegebenen Datensatz aktiv

Hinweis

Wird Uber eine Datensatzumschaltung das aktive Messsystem gewechselt, sollte mit Hilfe
der Systemfunktion _setAndGetEncoderValue() vor der Umschaltung eine
Synchronisation beider Messsysteme erfolgen. Hierdurch werden unerwiinschte
Ausgleichsbewegungen des Lagereglers bei Positionsdifferenzen verhindert.

Aktivieren von Datensatzen (Seite 334)

Datensatz schreiben (Seite 334)

Datensatz lesen (Seite 335)

Schreiben der kraft- / druckspezifischen Datensatzdaten (Seite 335)
Lesen der kraft- / druckspezifischen Datensatzdaten (Seite 335)
Schreiben der Datensatzdaten (nur Hydraulikfunktionalitat) (Seite 336)

Lesen der kraft- / druckspezifischen Datensatzdaten (nur Hydraulikfunktionalitat) (Seite 336)

Verfahren mit anwenderdefinierten Bewegungs- und Kraft-
/Druckprofilen

Ubersicht Verfahren mit anwenderdefinierten Bewegungs- und Kraft-
/Druckprofilen

Die Achse kann neben dem Verfahren/Positionieren tiber Systemfunktionen auch direkt tGiber
anwenderdefinierte Profile verfahren werden.

Als Profilfunktion wird die Abbildungsvorschrift einer Kurvenscheibe angewendet. Die
Erstellung der Kurvenscheibe kann wahlweise mit dem Engineeringsystem
SIMOTION SCOUT (CamEdit, CamTool) oder durch die Applikation erfolgen.

Uber einen Systembefehl werden dem Definitionsbereich und dem Wertebereich die
entsprechenden technologischen GréRRen der Achse zugeordnet.
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Wertebereich

Bild 2-79

» Definitionsbereich

Anwendung Kurvenscheibe / technologische Profile

Es kann auch innerhalb eines Profils definiert gestartet werden.

Anwendung:

Spezifische Anpassung und Optimierung von Verfahrensvorgaben.

Weitere Informationen zu Kurvenscheiben finden Sie auch im SIMOTION CamTool
Handbuch und in der SIMOTION SCOUT Online-Hilfe.

Tabelle 2- 31 Mdgliche Zuordnungen

begrenzungsprofil

Bezeichnung Definitionsb | Wertebereich Befehl

ereich
positionsbezogenes Position 2 | Geschwindigkeits- _runPositionLockedVelocityProfile()"
Geschwindigkeitsprofil vorgabe _runMotionInPositionLockedVelocityProfile() 2
zeitbezogenes Zeit Geschwindigkeits- _runTimeLockedVelocityProfile()
Geschwindigkeitsprofil vorgabe
zeitbezogenes Zeit Position _runTimeLockedPositionProfile()
Positionsprofil
zeitbezogenes Zeit Kraft-/Druckvorgabe | _runTimelLockedForceProfile()
Kraft-/Druckprofil
positionsbezogenes Position 12 | Kraft-/Druckvorgabe | _runPositionLockedForceProfile() )
Kraft-/Druckprofil _runMotionInPositionLockedForceProfile()?
positionsbezogenes Position 2 | Kraft-/Druck- _enablePositionLockedForceLimitingProfile() !
Kra:.tl-/Druckbegrenzungs- begrenzung _enableMotionlnPositionLockedForceLimitingProfile() 2
profi
zeitbezogenes Kraft- Zeit Kraft-/Druck- _runTimeLockedForceLimitingProfile()
/Druckbegrenzungsprofil begrenzung
zeitbezogenes Zeit Geschwindigkeits- _runTimeLockedVelocityLimitingProfile()
Geschwindig- begrenzung
keitsbegrenzungsprofil
positionsbezogenes Position 2 | Geschwindigkeits- _enablePositionLockedVelocityLimitingProfile() )
Geschwindigkeits- begrenzung _enableMotionInPositionLockedVelocityLimitingProfile() 2)

1) Istposition der Achse — Dem Definitionsbereich wird die Achsposition zugeordnet.

2) Verschaltete Position — Dem Definitionsbereich wird die am MotionIn-Interface anliegende Istposition zugeordnet.
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2.23 Verfahren mit anwenderdefinierten Bewegungs- und Kraft-/Druckprofilen

2.23.2 Profilbezug

Zeitbezogene Profile

Der Definitionsbereich der im Befehl zu verwendenden Kurvenscheibe wird als Zeit in der
Zeiteinheit der Achse interpretiert. Das Profil kann wahlweise komplett oder ab einem
vorgebbaren Startzeitpunkt bearbeitet werden.

Positionsbezogene Profile mit Bezug auf eigene Achsposition

Der Definitionsbereich der im Befehl zu verwendenden Kurvenscheibe wird als Position in
der Positionseinheit der Achse interpretiert.

Der Profilbezug entspricht der absoluten Achsposition. Das Profil wird beginnend bei der
aktuellen Achsposition gestartet.

Bei den Geschwindigkeitsverfahrprofilen wird auf den resultierenden Positionssollwert
bezogen.

Bei den Geschwindigkeitsbegrenzungsprofilen und den Kraft- / Druckprofilen wird auf den
Positionsistwert bezogen.

Positionsbezogene Profile mit Bezug auf verschaltete Position (ab V3.2)

Das Profil wird auf die Gber Motionln-Konnektor verschaltete Position bezogen.

Tabelle 2- 32 Mdogliche Befehle fir Bezug auf tGiber MotionIn verschaltete Position

Befehl Beschreibung
_runMotioninPositionLockedForceProfile() Kraftprofil auf eine verschaltete Position (MotionIn) beziehen
_runMotioninPositionLockedVelocityProfile() Geschwindigkeitsprofil auf eine verschaltete Position

(MotionIn) beziehen

_enableMotionInPositionLockedForceLimitingProfile() Kraft-Begrenzungsprofil auf eine verschaltete Position
(MotionIn) beziehen

_enableMotionInPositionLockedVelocityLimitingProfile() Geschwindigkeits-Begrenzungsprofil auf eine verschaltete
Position (MotionIn) beziehen

Zur Statusabfrage stehen eigene Systemvariablen zur Verfiigung, z. B.:
e forceMotionInPositionProfileCommand fir Kraft-/Druckprofile

o velocityMotioninPositionProfileCommand fiir Geschwindigkeitsprofile

2.23.3 Profilarten

Geschwindigkeitsprofil / Geschwindigkeitsbegrenzungsprofil

Der Wertebereich der im Befehl zu verwendenden Kurvenscheibe wird als Geschwindigkeit
in der Geschwindigkeitseinheit der Achse interpretiert. Bewegungsrichtung, Beschleunigung
und Ruck ergeben sich aus diesem Zusammenhang.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
Funktionshandbuch, 02/2012 203



Grundlagen Achse

2.23 Verfahren mit anwenderdefinierten Bewegungs- und Kraft-/Druckprofilen

Bei unstetigen Ubergéngen wird durch die Achse ein Ubergangsprofil erzeugt. Die
dynamischen Parameter dieses Profils werden mit Hilfe der Beschleunigungs- und
Ruckparameter des Befehls spezifiziert.

Positionsprofil

Der Wertebereich der im Befehl zu verwendenden Kurvenscheibe wird als Position in der
Positionseinheit der Achse interpretiert. Bewegungsrichtung, Position, Beschleunigung und
Ruck ergeben sich aus diesem Zusammenhang.

Der Positionsbezug zur Achse kann wahlweise absolut oder relativ gewahlt werden.

Bei unstetigen Ubergangen wird durch die Achse ein Ubergangsprofil erzeugt. Die
dynamischen Parameter dieses Profils werden mit Hilfe der Beschleunigungs-, Ruck- und
Geschwindigkeitsprofilparameter des Befehls spezifiziert.

Kraft- / Druckprofil und Kraft- / Druckbegrenzungsprofil

Der Wertebereich der im Befehl zu verwendenden Kurvenscheibe wird als Kraft- / Druck in
der Druckeinheit der Achse interpretiert. Die Ableitung des Kraft- / Drucks fir ggf.
notwendige Ubergangsbewegungen, z. B. zum Anfahren auf das Profil und Abfahren von
dem Profil ist am Befehl programmierbar. Das Verhalten am Profilende wird an der Achse in
der Konfiguration eingestellt.

Begrenzung der Beschleunigungs- und Bremsrampen (ab V3.2)

Mit dem Konfigurationsdatum DecodingConfig.profileDynamicsLimiting kann eingestellt
werden, ob die Begrenzung der zulassigen Beschleunigungs- und Bremsrampen durch die
programmierten Werte (derivedCommandValue) oder die Maximalwerte
(Konfigurationsdaten) erfolgen soll.

® Begrenzung durch programmierte Werte:

Es wird Gber das Minimum aus den im Befehl vorgegebenen Dynamikwerten und den
eingestellten Maximalwerten in MaxJerk, MaxAcceleration, MaxVelocity auf das Profil,
bzw. auf die im Bewegungsvektor (Motionln) vorgegebenen Werte hochgefahren.

Beim Fahren auf dem Profil wird auf das Minimum von den programmierten Werten und
den eingestellten Maximalwerten begrenzt.

® Begrenzung durch Maximalwerte:

Es wird Uber das Minimum aus den im Befehl vorgegebenen Dynamikwerten und den
eingestellten Maximalwerten in MaxJerk, MaxAcceleration, MaxVelocity auf das Profil
bzw. auf die im Bewegungsvektor (MotionIn) vorgegebenen Werte hochgefahren.

Beim Fahren auf dem Profil wird nur auf die eingestellten Maximalwerte begrenzt.

Statusanzeigen bei der Profilbearbeitung (ab V3.2)

Wahrend der Profilbearbeitung werden erweiterte Stati in den Systemvariablen zu den
Profilen angezeigt, z. B. in positionTimeProfileCommand.processingState.

Der Status PROFILE_END wird gesetzt, wenn das Profilende bereits erreicht, aber der
Befehl noch aktiv ist.
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Bild 2-80 Statusanzeigen beim Abfahren eines Profils (Beispiel)

Siehe auch
Positionieren mit frei definierbaren Positionsprofil (Seite 318)

Kraft- / Druckbegrenzung mit positionsbezogenem Kraft- / Druckbegrenzungsprofil aktivieren

(Seite 320)
Kraft- / Druckbegrenzung mit zeitbezogenen Begrenzungsprofil aktivieren (Seite 321)

Zeitbezogenes Kraft- / Druckprofil starten (Seite 322)
Positionsbezogenes Kraft- / Druckprofil starten (Seite 323)

Zeitbezogenes Geschwindigkeitsprofil starten (Seite 316)

Positionsbezogenes Geschwindigkeitsprofil starten (Seite 317)
Geschwindigkeitsbegrenzung mit positionsbezogenen Geschwindigkeitsbegrenzungsprofil

aktivieren (Seite 326)
Geschwindigkeitsbegrenzung mit zeitbezogenen Geschwindigkeitsbegrenzungsprofil

aktivieren (Seite 327)
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2.23.4 Verhaltensweisen am Profilende (ab V3.2)

Mit dem Konfigurationsdatum decodingConfig.behaviourAtTheEndOfProfile konnen
verschiedene Verhaltensweisen konfiguriert werden.

Tabelle 2- 33 einstellbare Verhaltensweisen

Einstellung_] Bedeutung_]
MOVE_WITH_CONSTANT_SPEED Konstantes Weiterfahren
e Position/Geschwindigkeit:

Wert halten
e Kraft/Druck:

Wert halten
STOP_IN_PROFILE_END Bremsen auf den Zielpunkt / Geschwindigkeit 0

e Position/Geschwindigkeit:

Geschwindigkeit 0 am Profilende (iber Rampe)
o Kraft/Druck:

Wert im Profilendpunkt (= Wert halten)
STOP_WHEN_PROFILE_END_REACHED Bremsen nach vollstadndigem Abfahren

¢ Position/Geschwindigkeit:

Geschwindigkeit 0 wenn Profilende erreicht (iber Rampe)
e Kraft/Druck:

Wert im Profilendpunkt (= Wert halten)

Anderungen kénnen online erfolgen und sind sofort wirksam.

Hinweis

Bei positionsbezogenen Profilen mit der Einstellung STOP_IN_PROFILE_END ist zu
bericksichtigen, dass die vom System berechnete Geschwindigkeit zu Schwingungen
fuhren kann.
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2.24 Bewegungsbefehle

2.24.1 Bewegungsausfiihrung / Interpolator
Die Bewegungsausfiihrung der Achse erfolgt im Interpolator, Servo und Servo_fast.
Der Servo fir alle Achsen wird im Servotakt gerechnet.

Die FuhrungsgréRRenberechnung erfolgt im Interpolator. Der Interpolatortakt des Gerates
wird beim Konfigurieren des Ablaufsystems eingestellt. Im System gibt es zwei
Interpolatorebenen, IPO und IPO2.

Der Bearbeitungstakt (achsspezifischer Interpolator-Takt) des Technologieobjekts Achse
kann auf IPO oder IPO2 eingestellt werden.

Zur moglichen Einstellung IPO_fast siehe Kapitel Zweiter Servo-Takt (Servo_fast)im
Handbuch Motion Control Basisfunktionen.

Damit besteht die Méglichkeit, den Interpolator flir Achsen, die keine hohe Zeitauflésung in
der FuhrungsgréRenberechnung bendtigen, in eine zyklische Systemtask mit gréfRerer
Zykluszeit und damit weniger bendtigter Prozessorleistung zu legen.

Einstellung firr geringere Reaktionszeiten der Achse (z. B. schneller Bewegungsstart) (ab
V4.1 SP1)

Uber die Einstellung Execution.executionLevel=SERVO bzw. Bearbeitungstakt = Servo in
der Maske Konfiguration wird es ermdglicht, den IPO-Systemanteil der Achse im Servo nach
der Istwerterfassung auszufiihren. Es wird nach dem Istwertsystem im Servo erst die IPO-
Systemfunktionalitét berechnet, dann der Regler und das Sollwertsystem.

Damit wird die Reaktionszeit auf das Schalten von Externen Signalen oder Gleichlauf in der
Steuerung auf einen Servo-Takt reduziert.

Hinweis

Wegen dem erhohten Performancebedarf soll diese Einstellung nur fiir ausgewahlte, d. h.
wenige Achsen verwendet werden.

Temporar hohe IPO-Systemanteile im Servo der Achse kdnnen zu einem Ebeneniiberlauf
des Servos fliihren und damit zum STOP der CPU.

Zur méglichen Einstellung Servo_fast siehe Kapitel Zweiter Servo-Takt (Servo_fast)im
Handbuch Motion Control Basisfunktionen.

System- und Anwendertasks

Neben den Systemtasks ServoTask, IPOTask und IPOTask_2 der Technologieobjekte gibt
es auch die synchronen Anwendertasks ServoSynchronousTask, IPOSynchronousTask und
IPOSynchronousTask_2.
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Das Zusammenwirken der System- und Anwendertasks wird am folgenden Beispiel des
Technologieobjektes Achse gezeigt. Am Ende der zyklischen Datenlibertragung werden
jeweils die ServoSynchronousTask und die ServoTask gestartet, danach die
IPOSynchronousTask und die IPOTask. In der ServoSynchronousTask kdnnen Achsdaten
beeinflusst werden, die im Servo wirksam sind (z. B. Gberlagerter Sollwert oder Stellwert). In
der IPOSynchronousTask abgesetzte Bewegungsbefehle werden direkt in der folgenden
IPOTask verarbeitet (z. B. Umschalten auf Gberlagerte Bewegung oder Druckmarke).

Da die ServoSynchronousTask auch bei der Einstellung execution.executionLevel=SERVO
vor dem IPO-Systemanteil in der Servo-Ebene abgearbeitet wird, kann damit eine sehr
schnelle Reaktion mit Bewegungseinfluss auch auf Anwenderebene realisiert werden.

Steuerung
IpoSynchronousTask IpoTask
\ /
\ %
IPO s
ServoSynchronousTask ServoTaska ~ A
\ \
A} A}
SERVO > >
‘Data In Data K |
azyklische Datep I Feldbus

zyklische Daten (DX)
GlobalControl
Legende:

. L Applikation/
Systemfunktionen Technologieobjekte Anwenderprogramm

Taskeinstellung DP:Servo::IPO=1:1:1

Bild 2-81 Beispiel Takteinstellungen

Siehe auch Funktionshandbuch Motion Control Basisfunktionen Kapitel
Ablaufsystem/Tasks/Systemiakte und Zeitverhalten bzgl. Datenbearbeitung in der
Steuerung.

2.24.2 Befehlsgruppen

208

Damit mehrere Befehle in einem IPO-Takt aktiv werden kdnnen, sind die Befehle an der
Achse in Befehlsgruppen eingeteilt. Die Befehle an der Achse werden im Interpolatortakt
eingelesen bzw. bearbeitet. Werden vom Anwenderprogramm, das beispielsweise in einer
anderen Task arbeiten kann, mehr als ein Befehl fiir eine Befehlsgruppe innerhalb eines
Interpolator-Takts abgesetzt, wird ein befehlsgruppenspezifisches Verhalten definiert. Die
Befehle, die einer Befehlsgruppe zugeordnet sind, sind implizit dem entsprechenden
Befehlspuffer zugeordnet.

Die uUberschriebenen Befehle I6sen einen Technologiealarm "030002 Befehl abgebrochen"
aus.
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2.24 Bewegungsbefehle

Befehlspuffer und deren Eigenschaften

Jede Achse besitzt Befehlspuffer, die jeweils einen Befehl puffern kénnen. Die Puffer werden
in jedem Interpolatortakt ausgelesen.

e Puffer) fir _stopEmergency(), _stop() und _continue() Befehle

Zur Aufnahme von _stopEmergency(), _stop() ohne Befehlsabbruch und _continue().
Beim Anhalten von Bewegungen wird nach Befehlsprioritaten vorgegangen. Hohere
Prioritdten werden durch gréRere Ziffern gekennzeichnet. Ein Befehl mit gleicher oder
héherer Prioritat verdrangt einen bereits im Puffer stehenden Befehl.

— Prioritat 1: _stop() ohne Befehlsabbruch und _continue()
— Prioritat 2: _stopEmergency() mit Zeitrampe
— Prioritat 3: _stopEmergency() mit Maximalverzégerung
— Prioritat 4: _stopEmergency() mit Sollwert-Null

e Puffer? fir Enable- und Disable-Befehle

Zur Aufnahme von Enable- und Disable-Befehlen. Die Befehle verdrangen sich
gegenseitig aus dem Befehlspuffer.

e Pufferd fir lberlagernde Befehle

Befehle, die parallel bzw. Uiberlagernd zu einer Hauptbewegung abgearbeitet werden,
z.B.

Bewegungsbefehle mit mergeMode=SUPERIMPOSED_MOTION_MERGE

_redefinePosition()
_enableAxisAdditiveTorque()
_homing() mit homingMode=DIRECT_HOMING oder PASSIVE_HOMING

Diese Befehle Giberschreiben sich, wenn sie innerhalb eines IPO-Takts abgesetzt
werden.

e Pufferd fir abloésende und sequentielle Befehle

Aufnahme aller Befehle, insbesondere Bewegungsbefehle, die tiber den
Funktionsparameter mergeMode=SEQUENTIAL als sequentielle Bewegung bzw. Gber
den Funktionsparameter mergeMode=IMMEDIATELY als ablésende Bewegung
programmiert wurden.

Bei sequentiellen Bewegungen und sofortiger Befehlsweiterschaltung
(nextCommand=IMMEDIATELY und mergeMode=SEQUENTIAL) kénnen neu
einzutragende Befehle bei vollem Puffer mit Fehler zurlickkehren.

Bei sequentiellen Bewegungen und Befehlsweiterschaltung, wenn der Bewegungsbefehl
vom System ubernehmbar ist (nextCommand=WHEN_BUFFER_READY und
mergeMode= SEQUENTIAL) wird mit der Befehlsweiterschaltung gewartet, bis der
Bewegungsbefehl vom System Gibernommen ist.

Bei mergeMode=NEXT_MOTION oder mergeMode=IMMEDIATELY ist der Befehl immer
vom System Ubernehmbar, da der nachste Bewegungsbefehl im Befehlspuffer oder der
aktuelle Bewegungsbefehl im Interpolator tiberschrieben wird.
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Die folgende Tabelle stellt die Zuordnung der Achsbefehle zu den Befehlspuffern her.

Tabelle 2- 34 Einordnung der Befehle in die Befehlspuffer

Befehl

Einordnung_;

_stopEmergency()

Wirksamkeit weiterer Bewegungsbefehle

Stoppen der Bewegung mit Abbruch der Bewegungsbefehle und keiner

1

_stop()
Stoppen einer Bewegung ohne Abbruch des Verfahrbefehls

_stop()
Stoppen einer Bewegung mit Abbruch des Verfahrbefehls

_continue()
Fortsetzen einer Bewegung

_enableAxis()
Achsfreigabe setzen

_enableQFAXxis()
Freigabe der Achse mit Hydraulikfunktionalitat setzen

_disableAxis()
Achsfreigabe wegnehmen

_disableQFAxis()
Freigabe der Achse mit Hydraulikfunktionalitdt wegnehmen

_enableAxisAdditiveTorque()
Additives Sollmoment aktivieren

_enableAxisSimulation()
Simulationsbetrieb einschalten

_enableAxisTorqueLimitNegative()
Negative Momentenbegrenzung aktivieren

_enableAxisTorqueLimitPositive()
Positive Momentenbegrenzung aktivieren

_disableAxisAdditiveTorque()
Additives Sollmoment deaktivieren

_disableAxisSimulation()
Simulationsbetrieb abschalten

_disableAxisTorqueLimitNegative()
Negative Momentenbegrenzung aktivieren

_disableAxisTorqueLimitPositive()
Positive Momentenbegrenzung aktivieren

_setAxisDataSetActive()
Datensatz umschalten

_disableTorqueLimiting()
Momentenbegrenzung deaktivieren

_enableTorqueLimiting()
Momentenbegrenzung aktivieren
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Befehl Einordnung

_redefinePosition() 3

Neusetzen von Ist- und Sollposition

_setAndGetEncoderValue() 3

Messsysteme synchronisieren

_enableMonitoringOfEncoder() 3

Differenzgeberiiberwachung aktivieren

_disableMonitoringOfEncoder() 3

Differenzgebertiberwachung deaktivieren

_enableForceControlByCondition() 3

umschalten auf p(t) Profil mit Umschaltkriterium

_enablePositionLockedForceLimitingProfile() 3

Kraft- / Druckbegrenzung mit p(s) Profil aktivieren

_enablePositionLockedVelocityLimitingProfile() 3

Geschwindigkeitsbegrenzung mit positionsbezogenem Begrenzungsprofil

aktivieren

_enableTimeLockedVelocityLimitingProfile() 3

Geschwindigkeitsbegrenzung mit zeitbezogenem Begrenzungsprofil

aktivieren

_enableTimeLockedForceLimitingProfile() 3

Kraft- / Druckbegrenzung mit zeitbezogenem Begrenzungsprofil aktivieren

_disableMovingToEndStop() 3

Deaktivierungsbefehl fiir das Fahren auf Festanschlag

_enableMovingToEndStop() 3

Aktivierungsbefehl fiir das Fahren auf Festanschlag

_enableForceLimitingValue() 3

Kraft- / Druckbegrenzung mit konstantem Kraft- /Druckbegrenzungswert

aktivieren

_disableForceLimiting() 3

Kraft- / Druckbegrenzung deaktivieren

_enableVelocityLimitingValue() 3

Geschwindigkeitsbegrenzung aktivieren

_disableVelocityLimiting() 3

Geschwindigkeitsbegrenzung deaktivieren

_runTimeLockedVelocity() 4

Profilefahren eines v(t) Profils 3 bei mergeMode =
SUPERIMPOSED

_move() 4

Drehen 3 bei mergeMode =
SUPERIMPOSED

_pos() 4

Positionieren 3 bei mergeMode =
SUPERIMPOSED
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Befehl Einordnung

_runPositionLockedVelocityProfile() 4

fahren eines v(s) Profils 3 bei mergeMode =
SUPERIMPOSED

_runTimeLockedPositionProfile() 4

fahren eines s(t) Profils 3 bei mergeMode =
SUPERIMPOSED

_homing() 3

Referenzieren 4 homingMode =
ACTIVE_HOMING

_runTimeLockedForceProfile() 4

abarbeiten eines p(t) Profils

_runPositionLockedForceProfile() 4

abarbeiten eines p(s) Profils

_setForceCommandValue() 4

setzen eines Kraft- / Drucksollwerts

_resetAxisError() 5

Fehler an der Achse riicksetzen

_getStateOfAxisCommand() 5

Befehlsstatus auslesen

_resetMotionBuffer() 5

Befehlsqueue l6schen

_getStateOfMotionBuffer() 5

zeigt ob die Befehlsqueue gefiillt werden kann

_setAxisDataSetParameter() 5

Datensatz tberschreiben

_getAxisDataSetParameter() 5

Datensatz lesen

_getMotionStateOfAxisCommand() 5

Bewegungsphase eines Befehls auslesen

_bufferAxisCommandid() 5

Befehlsstatus permanent speichern

_removeBufferedAxisCommandId() 5

Permanentes Speichern des Befehlsstatus beenden

_resetAxis() 5

Achse riicksetzen

_getAxisUserPosition() 5

Konvertierung von Geberpositionen in das Achskoordinatensystem

_getAxisinternalPosition() 5

Konvertierung von Achskoordinaten in Geberpositionswerte

_setForceControlDataSetParameter() 5

Datensatz Uberschreiben

_getForceControlDataSetParameter() 5

Datensatz lesen
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2.24 Bewegungsbefehle
Befehl Einordnung
_getProgrammedTargetPosition() 5
programmierte absolute Endposition einschlieBlich der Uberlagerung
anzeigen
_setQFAxisQCharacteristics() 5
Kennlinien fur Q-Wert setzen
_setQFAxisPCharacteristics() 5
Kennlinien fur P-Wert setzen

1) Puffer fur Emergency-Stop- und Stop-Continue-Befehle

2) Puffer fir Enable- und Disable-Befehle

3) Puffer fur Uberlagernde Befehle

4) Puffer fir ablésende und sequentielle Befehle

5) Keine Einordnung in die Befehlspuffer, Befehle werden synchron im Aufrufkontext ausgefiihrt

2.24.3 Einwechseln von Motion-Befehlen in den Interpolator

Es ist Uber ein Konfigurationsdatum DecodingConfig.decodeSequentialMotionCommand
einstellbar, wann der ndchste SEQUENTIAL oder NEXT_MOTION Befehl in den Interpolator
eingewechselt, bzw. bearbeitet wird, unmittelbar im selben Takt, oder erst mit dem nachsten
IPO-Takt.

® Bei der Einstellung IMMEDIATELY (default) wird der nachste Befehl sofort eingewechselt
und noch im gleichen Takt gestartet, wenn der aktuelle Befehl im IPO-Takt zu Ende
interpoliert / bearbeitet wird.

® Bei der Einstellung NEXT_IPO_CYCLE wird der nachste Befehl erst in den Interpolator
eingewechselt, wenn der vorhergehende Befehl vollstdndig zu Ende interpoliert wurde.

Hierdurch wird eine Bearbeitung mehrerer Motion-Befehle im Interpolator, und damit eine
hervorgerufene Uberdurchschnittliche Belastung des Interpolators in einem Takt
vermieden.

2244 Bewegungsibergange

Das Verhalten beim Ubergang zwischen zwei Bewegungen wird durch den mergeMode
festgelegt.

Die programmierten Bewegungsibergange sind entscheidend fiir die aktive Bewegung. Die
Prioritat der Task, in welcher der Motionbefehl abgesetzt wurde, hat keine Auswirkung auf
eine Priorisierung des Befehls.
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2.24 Bewegungsbefehle

Vorgebbare Bewegungsiibergange

* IMMEDIATELY (Ablésen)

Die mit dem Befehl vorgegebene Bewegung wird unmittelbar aktiv. Bereits aktive
Bewegungen werden abgeldst, bereits anstehende Befehle / Bewegungen abgebrochen.

e NEXT_MOTION (Anhangen, anstehenden Befehl I6schen)

Ausfuhren nach der aktiven Bewegung und Léschen weiterer anstehenden Befehle /
Bewegungen.

e SEQUENTIAL (Anhangen)
Anhangen an die vorhergehenden Befehle / Bewegungen.
¢ SUPERIMPOSED_MOTION_MERGE (Uberlagern)

Neben der Grundbewegung ist eine Uberlagernde Bewegung an der Achse mdglich

TO-Instanz -
\x Motion Buffer
PROGRAM
SEQUENTIAL
Commandd | | |~ T~ ﬂ
. NEXT
Motion Befehl + Parameter —. _| I ~1MPI’9N ﬁ
Bk N \\\\‘\?L\IPER/MP o
~— ) \‘\\OSED
Commandld -4 WED,AT =~ ‘1M\OT/ON
TSy T MERee y
Befehl + Parameter - _F = — = L
e Tt -~
- — I —
Direkte Interpolator Interpolator
Befehls- Basis- Uberlagerte
\ bearbeitung bewegung Bewegung
Befehlsgruppen

* Keine Einordnung in die Befehlspuffer, Befehle werden synchron im Aufrufkontext ausgefiihrt
(Siehe auch Einordnung 5) in der Tabelle ,Einordnung der Befehle in den Befehlspuffer®)

Bild 2-82 TO Achse, Befehlsreaktionen

2245 Bedingungen fiir die Befehlsweiterschaltung
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Ist die Bedingung flr die Befehlsweiterschaltung erflllt, wird der im Anwenderprogramm
folgende Befehl ausgefiihrt. Die Angabe einer Weiterschaltbedingung beeinflusst den
Ausfiihrungszeitpunkt des nachfolgenden Befehls der gleichen Anwendertask.

e IMMEDIATELY

Nach dem Absetzen des Befehls, unabhangig von der Ausfiihrbarkeit der kommandierten
Bewegung

e WHEN_BUFFER_READY

Nach dem Eintragen in den Motion Buffer
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2.24 Bewegungsbefehle

o AT_MOTION_START (Bewegungs-Start)
Nach dem Einwechseln des Befehls in den Interpolator
e WHEN_ACCELERATION_DONE (Beschleunigungsende)
Nach Abschluss der Beschleunigungsphase
e AT_DECELERATION_START (Beginn der Bremsphase)
Nach dem Einsetzen der Bremsphase
o WHEN_INTERPOLATION_DONE (Ende der Sollwertinterpolation)
Nach der Beendigung der Sollwertinterpolation fiir diesen Befehl
o WHEN_MOTION_DONE (Positionierfenster erreicht)

Nach der Beendigung der Sollwertinterpolation und dem Erreichen des konfigurierten
Positionierfensters

e WHEN_COMMAND_DONE (Wenn Befehl beendet oder abgebrochen)

Nach Beendigung des Befehls, z. B. bei Befehlen, die eine Zeitdauer bendétigen, aber
keine Bewegung beinhalten

e WHEN_TORQUELIMIT_REACHED (Sobald das Moment begrenzt wird)
Ansprechen der Momentenbegrenzung

¢ WHEN_TORQUELIMIT_GONE (Sobald die Momentenbegrenzung abgeschaltet wird)
Verlassen der Momentenbegrenzung

e WHEN_LIMITING_COMMAND_ACTIVATED (Wenn Befehl fiir
Geschwindigkeitsbegrenzung aktiviert wird)

Aktivieren der Geschwindigkeitsbegrenzung

e WHEN_LIMIT_REACHED (Sobald die Geschwindigkeit begrenzt wird)
Ansprechen der Geschwindigkeitsbegrenzung

o AT _PROFILE_START
Beginn der Interpolation mit Profil

e BY_PROFILE_END
Ende der Sollwertinterpolation mit Profil

o WHEN_AXIS_HOMED (Wenn Achse referenziert)
Achse wurde referenziert

o WHEN_ENDSTOP_REACHED (Wenn Klemmwert erreicht ist)
Klemmwert erreicht (Fahren auf Festanschlag)

o WHEN_FUNCTION_DISABLED (Wenn Befehl abgebrochen oder beendet ist)

Befehl beendet oder abgebrochen (Fahren auf Festanschlag)

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
Funktionshandbuch, 02/2012 215



Grundlagen Achse

2.24 Bewegungsbefehle

2.24.6 Zustandsmodell / Achsstatus

216

Tabelle 2- 35 Die Stati der Achse werden angezeigt in:

e Achse inaktiv / aktivierbar: control= INACTIVE

e Achse aktiv: control= ACTIVE
e Bewegung: motionStateData.motionCommand= IN_MOTION
e Stdrung: error= YES und ErrorReaction <> NONE
e StopEmergency: stopEmergencyCommand.state= ACTIVE
Netz ein Achse
aktivierbar /
inaktiv

1,6

*2
enableAxisl IdisableAxis
*2

_ _resetAxisError / _resetAxis
<

_disableAxis _resetAxisError / _resetAxis

Fehler

_stopEmergency

A

Achse
_resetAxis *8 > aktiv

Bewegungsbefehle IresetAxis / _stop (Abort)

_resetAxisError,

Bewegung

*7

_stopl I_conlinue

Stop Emergency Stérung

»
»

Fehler

" "3

_stopEmergency

Bewegung Stop

ohne Abbruch

Bild 2-83 Zustandsmodell / Achsstatus

Bei der Einstellung der Achse in TypeOfAxis als Achse mit Hydraulikfunktionalitét (QF Axis)
ist im Zustandsmodell der Achse _enableAxis() durch _enableQFAxis() und _disableAxis()
durch _disableQFAxis() zu ersetzen.

Der Status von _stopEmergency() wird in der Systemvariabeln stopEmergencyCommand
angezeigt. Diese Variable muss nach Ricksetzen mittels _disableAxis() explizit abgefragt
werden.
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Tabelle 2- 36 In den einzelnen Zustédnden der Achse sind folgende Befehle und Funktionen wirksam:

*1

*2

*3

*4

*5

*6

*7
*8

Achse aktivierbar / inaktiv beztiglich der Bewegungsfiihrung der Achse, beinhaltet auch
den Zustand ausgeschaltet

Bei aktivem Antrieb, Leistung und Regelung:

e Schalten aus dem Nachfuhrbetrieb bzw. in den Nachflhrbetrieb

e Aktivieren / deaktivieren der Regelung

Abhangig von den Stop- bzw. Fehlerzustanden erlaubt _disableAxis() /
_disableQFAxis() und _stopEmergency()

Stérungen werden abhangig von den vorliegenden Kriterien bearbeitet. Bearbeitung
hoéherpriorisierter lokaler Stoppreaktionen maglich.

Uberlagerte Bewegungen und Bewegungen an der Gleichlaufachse werden
einbezogen.

resetAxis() erlaubt
Bewegungsbefehle erlaubt
Wenn Achse in Lageregelung

Achse im Zustand inaktiv / aktivierbar

Beim Einschalten der Steuerung geht das TO in den Nachfiihrbetrieb. Dabei sind:

Alle Befehle im Motion Buffer geldscht
Achse und Regler inaktiv

Systemvariablen sind auf die konfigurierten Werte eingestellt bzw. mit den Startwerten
belegt

Die kommandierten Bewegungen der Bewegungsbefehle werden nicht ausgefihrt, Achse
ist im Nachfuhrbetrieb

Reglerfreigabe und Wechsel in den TO-Zustand aktiv erfolgt Gber den Befehl
_enableAxis() bzw. _enableQFAxis()

Der Ubergang von Betriebszustand STOP U in RUN und umgekehrt hat keine
Auswirkung auf das TO Achse

Im Ubergang von Betriebszustand STOP in STOP U werden alle riicksetzbaren Alarme
quittiert, der Motion Buffer ist geleert

Im Betriebszustand STOP sind Geber / Istwertsystem aktiv

Die Achsposition bleibt erhalten, auf3er es tritt ein Alarm auf.

Achse im Zustand aktiv

Die Bewegungsbefehle kdnnen abgesetzt werden und sind ausfihrbar.
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Achse im Zustand Bewegung

® Bewegungsauftrage werden ausgefuhrt, Bewegungsbefehle sind absetzbar.

e Die Bewegung kann Uber den Befehl _stop(), stopMode= STOP_WITHOUT_ABORT
angehalten und Uber _continue() wieder fortgesetzt werden.

o Uber den Befehl _stop(), stopMode= STOP_AND_ABORT wird die Bewegung
abgebrochen.

Achse im TO Zustand Stérung

Im TO Zustand Stérung sind folgende Aktionen maglich:

e Aktionen die den Zustand Stérung zurticksetzen

e Aktionen die zu einer héherpriorisierten Stoppreaktion flihren

e Aktionen die den Zustand nicht beeinflussen

e Aktionen, die generell entsprechend der Kriterien der Technologiealarme erlaubt sind

Keine Ausflihrung von Bewegungsauftrégen und des Simulationsbefehls
_enableAxisSimulation().

Die Stoérung wird Uber die Befehle _resetAxis() oder _resetAxisError() aufgehoben, wenn
diese Befehle fir die anstehende Stérung zugelassen sind.

Die Statusbefehle _getStateOfAxisCommand() und _getStateOfMotionBuffer() sind ebenso
zugelassen wie die Rlcksetzbefehle _resetMotionBuffer() und _disableAxis() bzw.
_disableQFAxis().

Abgebrochene Bewegungsbefehle 16sen einen Technologiealarm und einen Hinweis im
Alarmfenster aus.

Die Reaktionen an der Achse sind am Technologischen Alarm projektierbar.

Hinweis
Die Quittierung eines Fehlers kann tiber SIMOTION SCOUT, Programm oder OP erfolgen.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Funktionshandbuch Motion Contro/
Basisfunktionen unter Fehlerbehandlung.

Achse im Status StopEmergency

218

Der Befehl _stopEmergency()

o fluhrt nicht unmittelbar zum Start der Alarmtask,

e deaktiviert nicht die Freigaben an Achse und Antrieb,

e wirkt nichf, wenn sich die Achse im Nachfiihrbetrieb befindet,

e wirkt nicht sofort, wenn sich bei aktiver Momentenbegrenzung ein Schleppabstand
aufgebaut hat.

e wirkt nicht sofort, wenn bei Druckachsen von der Druckregelung in die Druckbegrenzung
geschaltet wird.
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2.25 Datenaustausch TO Achse - DCC

Ein _stopEmergency() Befehl mit hdherpriorisierter Stoppreaktion bricht eine
niederpriorisierte Reaktion ab.

Der Befehl _stopEmergency() erzeugt den _stopEmergency_Status. Dieser kann Uber die
Befehle _disableAxis() / _disableQFAxis() oder _resetAxis() wieder aufgehoben werden.

Im Interpolator aktive Befehle werden abgebrochen.

2.25 Datenaustausch TO Achse - DCC

Fir den Datenaustausch zwischen TO Achse und DCC-Planen / DCC-Bausteinen kénnen
Systemvariablen der TO direkt mit Bausteineingédngen und Bausteinausgangen verschaltet
werden.

Die Aktualisierung / Wirksamkeit der Systemvariablen ist in den Referenzlisten angegeben.

® Zyklisch aktualisierte Anzeigedaten im IPO sind z. B.:

motionStateData.actualVelocity
motionStateData.actualAcceleration

positioningState.actualPosition

® Zyklisch wirksame Systemvariablen im IPO sind z. B.:

defaultMotionin.x ( wenn Uber Befehl aktiviert)
defaultMotionin.y ( wenn Uber Befehl aktiviert)
defaultMotionin.z ( wenn Uber Befehl aktiviert)
override.velcotiy

override.acceleration
plusLimitsOfDynamics.velocity
plusLimitsOfDynamics.postiveAccel

plusLimitsOfDynamics.negativeAccel

® Zyklisch aktualisierte Anzeigedaten im Servo sind z. B.:

sensorData[n].position
sensorData[n].velocity
sensorData[n].acceleration

sensorData[n].incrementalPosition

e Zyklisch wirksame Systemvariablen im Servo sind z. B.:

servoSettings.additionalCommandValue

servoSettings.additionalSetpointValue

Weitere Informationen zu DCC finden Sie im Handbuch Motion Control Basisfunktionen.
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2.26 SINAMICS Safety Integrated Functions

2.26 SINAMICS Safety Integrated Functions

2.26.1 Ubersicht - Unterstiitzung SINAMICS Safety Integrated Functions am TO Achse
(ab V4.1 SP1)

SIMOTION enthéalt keine sicherheitsgerichtete Funktionalitat, bietet aber eine Unterstiitzung
fur SINAMICS-Antriebe, die sicherheitsgerichtete Funktionen ausfiihren kénnen.

Diese Unterstlitzung dient dazu, antriebsseitige Stoppreaktionen zu vermeiden, indem
SIMOTION bei den sicherheitsgerichteten Funktionen gewahrleistet, dass der Antrieb den
Uberwachten Betriebszustand nicht verlasst.

Ab SIMOTION V4.1 SP1 werden in SIMOTION die SINAMICS Safety Integrated Extended
Functions vom TO Achse in folgender Form unterstitzt:

® Anzeige des Status der Safety Funktion im Antrieb in Systemvariablen

e Meldung eines neuen Safety Ereignisses im Safety Meldungspuffer des Antriebs (TO-
Alarm)

® Meldung des Status von SLS, SOS und SS2 (TO-Alarm)

Ab SIMOTION V4.2 wird zuséatzlich bei antriebsautarken Zustandséanderungen, z. B. durch
Anwahl von SS1 oder SS2, der technologische Alarm 50023 (Antrieb fiihrt Ubergang in
autarken Zustand aus) generiert.

Siehe auch Einstellung als Reale Achse mit digitaler Antriebskopplung (Seite 39).

Um die Unterstitzung der SINAMICS Safety Integrated Extended Functions zum TO Achse
zu nutzen, gehen Sie wie folgt vor:

e Konfigurieren Sie die Safety Funktionen im Antrieb (Siehe Funktionshandbuch
SINAMICS Safety Infegrated)

e Wenn die Ansteuerung der Safety Funktionen iber PROFIsafe erfolgen soll,
konfigurieren Sie die PROFIsafe Kommunikation zu einer Safety-SPS (z. B. SIMATIC S7
CPUS3A1TF).

Siehe Kapitel PROF/safeim Systemhandbuch S/IMOTION SCOUT Kommunikation.

e Konfigurieren Sie den Safety Datenblock als Erweiterung im Telegramm (n&heres siehe
Telegrammaufbau)

Ab SIMOTION V4.2 wird der Safety Datenblock automatisch vom System eingerichtet
und im Antrieb verschaltet.

e Konfigurieren Sie die Achse

Nachfolgend sind die einzelnen Projektierungsschritte ausfiihrlich beschrieben.

Die Aktivierung der SINAMICS Safely Integrated Extended Functions Daten wird im
Konfigurationsdialog der Achse angezeigt.
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Technnlngiedatenblockl Feaktion bei &lamn - SINAMICS S afety Integrated |
¥ SINAMICS S afety Integrated Extended Functions
Eingang: SIMNAMICS Integrated_1.Antrieb_1.Actor SIDB
Status Safety Integrated: 0000H
Bitdarstellung
STO [Safe Tarque OFF) aktiv Bit 0 O
551 [Safe Stop 1) aktiv Bit 1 O
552 [Safe Stop 2] akliv Bit 2 O
S05 [Safe Operation Stop) angewshlt Bit 3 O
SLS [Safe Limited Speed)] angewahit Bit 4 O
55k [Safe Speed Manitaring) Bit ¥ O
Eintrag im S afety-k eldepuffer Bit 15 O
Sichere Geschwindigkeit: (1N mnids
| Schlishien Hilfe

Bild 2-84 Safety Dialog

Tabelle 2- 37 Unterstiitze, sicherheitsgerichtete Funktionen bewirken folgende Stoppreaktionen im

Antrieb

Sicherheitsg_]erichtete Funktion im Antrieb

Stoppreaktion im Antrieb

STO Safe Torque Off (Sicher abgeschaltetes STOP A
Moment)

SS1 Safe Stop 1 (Sicherer Stopp 1) STOP B

SS2 Safe Stop 2 (Sicherer Stopp 2) STOP C

SOSs Safe Operating Stop (Sicherer Betriebshalt) | STOP D

SLS Safely-Limited Speed (Sicher begrenzte
Geschwindigkeit)

SSM Safe Speed Monitor (Sichere
Geschwindigkeitsuberwachung)

Siehe auch
Technologiedaten (Seite 176)
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2.26.2 Safety Datenblock

Uber den Safety Datenblock ist der Zustand der aktivierten SINAMICS Safety Integrated
Extended Functions in SIMOTION ersichtlich.

Hinweis

Der Safety Datenblock ist eine Erweiterung der PROFIdrive Achstelegramme. Die
Ubertragung erfolgt nach PROFIdrive und ist somit kein sicheres Safety-Telegramm.

Tabelle 2- 38 Aufbau des Safety Datenblocks im Istwerttelegramm

Wort Bedeutung
Safety Zustandswort

Wirksame absolute Sollgeschwindigkeitsbegrenzung im Antrieb

Hinweis:
Dieses Doppelwort ist mit r9733[0] (bis ausschliellich SINAMICS V4.4) bzw. mit
r9733[2] (ab SINAMICS V4.4) zu verschalten.

Zur Verschalfung des Safety Datenblocks auf das Istwerttelegramm im Antrieb siehe
auch Bild unten.

Tabelle 2- 39 Aufbau des Safety Zustandsworts im Safety Datenblock

Bit Zustand Bezeichner Verschaltung
im Antrieb
0 STO ist aktiv STO_ACTIVE 1-aktiv r9722.0
1 SS1 ist aktiv SS1_ACTIVE 1-aktiv r9722.1
2 SS2 ist aktiv SS2_ACTIVE 1-aktiv r9722.2
3 SOS ist angewahlt SOS_SELECTED 1-aktiv r9722.11
4 SLS ist angewahlt SLS_SELECTED 0-aktiv r9720.4
5 reserviert
6 reserviert
7 SSM (n unter Grenzwert) 1-aktiv r9722.15
8 reserviert
9 reserviert
10 reserviert
11 reserviert
12 SDI positiv angewahlt (ab SINAMICS V4.4) 1-aktiv r9734.12
13 SDI negativ angewahlt (ab SINAMICS V4.4) 1-aktiv r9734.13
14 reserviert
15 Ein internes Ereignis ist aufgetreten und es steht INTERNAL_EVENT 1-aktiv r2139.5
mindestens ein neues Ereignis im Safety Fault Buffer
(Siehe SINAMICS Safety Meldungspuffer (Seite 226))
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Ab SIMOTION V4.2 wird der Safety Datenblock vom System eingerichtet und im Antrieb
automatisch verschalten.

Telegrammerweiterung (nur bei V4.1)

Nur wenn ab V4.2 die Projekt-Standardeinstellung symbolische Zuordnungen verwenden
bewusst deaktiviert wird bzw. bei Projekten mit SIMOTION V4.1, ist der Rest dieses Kapitels
zu beachten.

Fuir die Unterstiitzung der SINAMICS Safety Integrated Extended Functions durch
SIMOTION ist eine Erweiterung des Istwerttelegramms um den Safety Datenblock (3 Worte)
erforderlich.

Sollwerttelegramm

Istwerttelegramm

TO Achse mit Unterstiitzung von Antriebsobjekt mit Safety
Safety Extended Functions Extended Functions

e Sollwerttelegramm || RN N

|
|
PROFIdrive-Telegramm Technologie- 1) i 1
(z. B. Standardtelegramm 105) Datenblock Zusatzdaten ]
\ l
N e e e e e e e o e e e o e e o o o e e o o o o o o m m— m— o - - — — — — — — — — — — 7
e Istwerttelegramm | \
! 3 Worte |
; . |
| PROFIdrive-Telegramm Technologie- 1) Safety- R !
Zusatzdaten 1
| (z. B. Standardtelegramm 105) Datenblock Datenblock
|
\
N e e e e e e e o e e e o e e o o o e e o o o o o o m m— m— o - - — — — — — — — — — — 7

1) optional
Bild 2-85 Layout eines Antriebs-Telegramms mit Safety-Datenblock
Damit die SINAMICS Safety Integrated Extended Functions in SIMOTION angezeigt werden,

mussen die entsprechenden SINAMICS-Parameter auf den Safety Datenblock per BiCo
verschaltet werden.
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PROFIBUS / PROFINET

PZD Senden
Standard-
> |
I PZDn-1 ;
Zustandswort - Technologie- :
w7220 NI Binektor- W :lpzon Rltilbloc i I
19722.1 |_-._1 Konnektor : '
H tional) | | +
19722.2 |—-._2 Wandler : (op :
r9722.11 |_-._3 4“_._' PZD m 2 Safet?/- :
o704 |- 9733 — D PzD m+1 Datenbiock I
7 . :
r9722.15 |- Doppelwort PZD m*2 '
15 1 | PZD m+3 Zusatzdaten :
21305 |- o :
! | PZD m+x ;
FUP 2472 " : :
FUP 2470
1) Funktionsplane sind in der Onlinehilfe mit dem Button ,PDF Dokumente® aufrufbar
2) Wenn Technolgiedatenblock vorhanden: m =n + 1
Wenn kein Technologiedatenblock vorhanden: m = n
Bild 2-86 Verschaltung des Safety Datenblocks auf das Istwerttelegramm im Antrieb

Die Konfiguration der Telegrammverlangerung erfolgt Giber den Dialog SINAMICS-Gerat >
Kommunikation > Telegrammkonfiguration mit einer Erweiterung der Eingangsdaten des

Achstelegramms um 3 Worte.

Uber Telegramm konfigurieren kann die Verschaltung der benutzerdefinierten PZDs unter
Verwendung eines Binektor-Konnektor Wandlers durchgefiihrt werden.

Die logische Basisadresse fiir den Safety Datenblock in
technologicalData.driveSafetyExtendedFunctionsinfoDataln.logAddress ergibt sich
folgendermalien:
Basisadresse Standardtelegramm + (m-1) * 2
(m ist die Nummer des PZD, an dem der Safety Datenblock beginnt. Siehe auch Bild oben)

Beachten Sie auch die Informationen zum Anlegen des Technologiedatenblocks in Kapitel
Einstellung als Reale Achse mit digitaler Antriebskopplung (Seite 39).

2.26.3

Konfiguration Achse

Ab SIMOTION V4.2 wird bei konfigurierten SINAMICS Safety Integrated Extended Functions
automatisch die Unterstltzung in SIMOTION aktiviert.

Diese Konfigurationsdaten werden dabei gesetzt:

e technologicalData.driveSafetyExtendedFunctionsEnabled = YES

e driveControlConfig.pulsesEnabledEvaluation = YES
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Symbolische Zuordnungen deaktiviert oder SIMOTION < V4.2

Nur wenn ab V4.2 die Projekt-Standardeinstellung symbolische Zuordnungen verwenden
bewusst deaktiviert wird bzw. bei Projekten mit SIMOTION V4.1, ist der Rest dieses Kapitels
zu beachten.

Zur Konfiguration der SINAMICS Safetly Infegrated Extended Functions gehen Sie wie folgt
vor:

® Das Konfigurationsdatum technologicalData.driveSafetyExtendedFunctionsEnabled auf
YES setzen. Damit wird die Unterstiitzung der Extended Functions aktiviert.

® |n technologicalData.driveSafetyExtendedFunctionsinfoDataln.logAddress die logische
Basisadresse flr den Safety Datenblock eintragen.

e Fir die Unterstiitzung der SINAMICS Safety Infegrated Functions muss der Status der
Impulsfreigabe des Antriebs am TO Achse ausgewertet werden. Diese Statusinformation
wird in Abhangigkeit des Telegrammtyps an unterschiedlichen Positionen im Telegramm
Ubertragen.

Daher sind die Konfigurationsdaten driveControlConfig.pulsesEnabled.pzd und
driveControlConfig.pulsesEnabled.bitNumber entsprechend der Telegrammkonfiguration
wie folgt einzustellen:

— Standardtelegramm 2-6

pzd = 4; bit = 10 (ZSW2; "Impulse freigeben")

(ab SINAMICS V2.6 mdglich)
— SIEMENS Telegramme 10x

pzd = 5; bit = 13 (Meldewort; "Impulse freigeben")
— freie Telegramme

Der Anwender ist selbst daflir verantwortlich, die beiden erwahnten
Konfigurationsdaten entsprechend der Position des Impulsfreigabe-Statusbits
innerhalb des Telegramms einzustellen.

Hinweis

e Standardtelegramm 1 kann zur Unterstiitzung der Safety Funktionen SS1 und SS2
nicht verwendet werden, da darin der Status der Impulsfreigabe nicht tUbertragen
wird.

e Bei den Standardtelegrammen bzw. SIEMENS Telegrammen ist sicherzustellen,
dass im Antrieb p2038=0 bzw. p2038=1 eingestellt wurde.

Wenn bereits eine Safety Inbetriebnahme der SINAMICS Safety Integrated Extended
Functions im Antrieb durchgefiihrt und die Daten in die Projektierung geladen wurden
(Laden in PG), werden diese Einstellungen mit dem Button "Datentibernahme vom Antrieb"
(Antriebszuordnung im Achswizard) vorgenommen.

Ist dies nicht gewlinscht, kann die Unterstitzung der SINAMICS Safety Integrated Extended
Functions Uber das Konfigurationsdatum
technologicalData.driveSafetyExtendedFunctionsEnabled=NO deaktiviert werden.
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2.26.4 Anzeige der SINAMICS Safety Integrated Functions in SIMOTION

Bei aktivierter Unterstiitzung der SINAMICS Safety Infegrated Extended Functions
(technologicalData.driveSafetyExtendedFunctionsEnabled=YES) werden folgende
Informationen Gber Systemvariable angezeigt:

e driveData.driveSafetyExtendedFunctionsinfoData.state
Anzeige des Safety Zustandswortes, Aufbau siehe Tabelle.

Uber das Zustandswort kann der Status der Safety Funktionen im Antrieb in der
Steuerung ausgewertet werden. Fir viele Safety-Funktionen wird der Status benétigt, um
die Achse aus dem Anwenderprogramm in den zuldssigen Betriebsbereich zu bringen.
Siehe auch Verhalten und Anwenderreaktionen (Seite 230).

Tabelle 2- 40 Aufbau des Safety Zustandsworts im Safety Datenblock

Bit | Zustand Bezeichner Verschaltung
im Antrieb
0 STO ist aktiv STO_ACTIVE 1-aktiv r9722.0
1 SS1 ist aktiv SS1_ACTIVE 1-aktiv r9722.1
2 SS2 ist aktiv SS2_ACTIVE 1-aktiv r9722.2
3 SOS ist angewahlt SOS_SELECTED 1-aktiv r9722.11
4 SLS ist angewahlt SLS_SELECTED 0-aktiv r9720.4
5 reserviert
6 reserviert
7 SSM (n unter Grenzwert) 1-aktiv r9722.15
8 reserviert
9 reserviert
10 reserviert
11 reserviert
12 reserviert
13 reserviert
14 reserviert
15 Ein internes Ereignis ist aufgetreten und es steht INTERNAL_EVENT 1-aktiv r2139.5
mindestens ein neues Ereignis im Safety Fault Buffer
(Siehe unten SINAMICS Safety Meldungspuifer
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e driveData.driveSafetyExtendedFunctionsinfoData.safeSpeedLimit

Wirksame absolute Sollgeschwindigkeitsbegrenzung im Antrieb aus dem Safety
Datenblock, siehe auch Tabelle oben zum Aufbau des Safety Datenblocks.
safeSpeedLimit enthalt die maximale Sollgeschwindigkeit, welche vom TO Achse
gefahren werden darf.

Hinweis

Der Wert in safeSpeedLimit ist bereits mit dem Antriebsparameter p9533 gewichtet und
stellt bei p9533 < 100 % nicht die maximal mogliche vom Antrieb Gberwachte
Istgeschwindigkeit (p9531[x]) dar.

Bei aktiviertem Safely-Limited Speed muss die Achse unterhalb des Grenzwertes (und
nicht auf dem Grenzwert) betrieben werden. Fir die Reduzierung der Geschwindigkeit
auf safeSpeedLimit ist in der Applikation darauf zu achten, dass ein Abstand zum
tatsachlichen, im Antrieb Gberwachten Grenzwert berticksichtigt wird. Reduktion
entweder auf Antriebsseite durch Parameter p9533 oder durch einen Reduktionsfaktor in
der Programmierung.

Ist technologicalData.driveSafetyExtendedFunctionsEnabled gleich NO, so erfolgt keine
Unterstiitzung der SINAMICS Safety Infegrated Extended Functions am TO-Achse. In der
Systemvariable wird Null angezeigt bzw. die Inhalte sind nicht relevant.

Meldungen und Alarme

Die Meldungen werden als Technologische Alarme der SINAMICS Safety Integrated
Functions am SIMOTION TO Achse angezeigt.

Technologische Alarme:
e Alarm 50023: Antrieb fiihrt Ubergang in autarken Zustand aus (ab SIMOTION V4.2)

Handelt der Antrieb autark, z. B. Abbremsen an der AUS3-Rampe aufgrund einer SS2-
Anwahl, so wird der Alarm 50023 gemeldet.

e Alarm 50201: Safety Alarm im Antrieb (sieche SINAMICS Safety Meldungspuffer)
Es befindet sich ein neues Ereignis im Safety Meldungspuffer des Antriebs.

Hinweis:
Der Alarm 50201 ist erst dann dauerhaft quittierbar, wenn sich keine Eintrage mehr im
Safety Meldungspuffer befinden.
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e Alarm 50202: SINAMICS Safety Integrated Extended Function wird angewahit
Bei Anwahl der Safety Funktionen SS2/SOS/SLS wird der Alarm 50202 gemeldet.
Ausnahmen:

- Beim Ubergang nach SOS bei aktivem SS2 (automatischer Ubergang oder explizites
Anwahlen) wird kein erneuter Alarm 50202 wirksam.

— Bei Ansteuerung der SINAMICS Safely Integrated Extended Functions iber
PROFIsafe wird nach einem SINAMICS-Reset der Alarm 50202 generiert, ohne dass
eine Safety-Funktion angewahlt wird.

— Bei Ansteuerung der SINAMICS Safely Integrated Extended Functions iber
PROFIsafe wird der Alarm 50202 generiert, wenn die SIMOTION-CPU oder F-CPU
nach STOP geht

Der Alarm dient lediglich zur Anzeige im SCOUT oder HMI.

Anwenderreaktionen sollten auf die Systemvariable
driveData.driveSafetyExtendedFunctionsinfoData.state referenzieren.

e Alarm 50203: SINAMICS Safety Integrated Extended Function wird abgewahit

Bei Abwahl der letzten aktiven Safety Funktion (SS2/SOS/SLS) wird der Alarm 50203
gemeldet.

Ausnahme:

Bei Ansteuerung der SINAMICS Safely Integrated Extended Functions iber PROFIsafe
wird bei der Quittierung des PROFIsafe-Treibers (Anwenderaktion auf Seite der F-CPU
als zusatzliche Voraussetzung zur vollstdndigen Antriebsfreigabe (Antriebsparameter
r46.8)) der Alarm 50203 generiert, ohne dass eine Safety-Funktion abgewahlt wird.

Der Alarm dient lediglich zur Anzeige im SCOUT oder HMI.

Anwenderreaktionen sollten auf die Systemvariable
driveData.driveSafetyExtendedFunctionsinfoData.state referenzieren.

Hinweis
Der Alarm 50023 wird am TO Achse nur dann wirksam, wenn das Konfigdatum
TypeOfAxis.DriveControlConfig.pulsesEnabledEvaluation auf YES gesetzt ist.

Die Alarme 50201, 50202 und 50203 werden am TO Achse nur angezeigt, wenn die
Unterstitzung der SINAMICS Safety Infegrated Extended Functions konfiguriert wurde.

Bei Anwahl von STO und SS1 wird analog zu den Safely Infegrated Basic Functions
ausschlielich ein Alarm 20005 Grund 4 gemeldet. Es gibt keinen Alarm, der die Abwahl der
Funktionen meldet.
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Verdeutlichung Safety-Alarmverhalten (50202, 50203) anhand eines Impulsdiagramms

SLS (0 aktiv)

SOS (1 aktiv) |

Alarm 50202 il il

Alarm 50203 )
Bild 2-87 Impulsdiagramm Safety Alarmverhalten

SINAMICS Safety Meldungspuffer

Fehler in der Safety Funktion im Antrieb selbst bzw. Stoppreaktionen, die durch
Uberwachungsfunktionen ausgeldst werden, werden im Antrieb lber eine Safety Stérung
angezeigt. Die Safety Stérungen werden im Safety Meldungspuffer abgelegt.

Tabelle 2- 41 Struktur des Safety Meldungspuffers

Parameter Bedeutung

ro744 Meldungspuffer Anderungszahler
r9747 [0...63] Meldungscode

r9748 [0...63] Meldungszeit gekommen in ms
r9749 [0...63] Zusatzinformation

r9752 Zahler Meldungen

r9754 [0...63] Meldungszeit gekommen in Tagen
r9755 [0...63] Meldungszeit gegangen in ms
r9756 [0...63] Meldungszeit gegangen in Tagen

Safety Stérungen dirfen ausschlielich fehlersicher quittiert werden, d. h.:
Von Safety SPS lUber das PROFIsafe-Signal Internal_Event_Acknowledge - Bit 7 des
PROFIsafe Steuerwortes bzw. Gber eine Klemme am TM54F

Fur SINAMICS V2.5 gilt folgende Einschrankung:

Fehlersicheres Quittieren iber PROFIsafe-Bit oder einen fehlersicheren Digitaleingang ist
nach Verletzung eines SLS-Grenzwerts nur dann mdéglich, wenn als Fehlerreaktion STOP C
(p95663=2) projektiert wurde. Bei anderen Stoppreaktionen ist ein Quittieren nur iber Power
Off / Power On moglich.

Weitere Informationen siehe Funktionshandbuch SINAMICS Safety Infegrated.

Ein Eintrag in den Safety Meldungspuffer wird durch das Bit 15 INTERNAL_EVENT in der
Systemvariable driveData.driveSafetyExtendedFunctionsinfoData.state angezeigt. Ist dieses
Bit gesetzt, wird in SIMOTION der Alarm 50201 Safety Alarm im Antrieb ausgelost.
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Die Stérungsursache kann durch das Anwenderprogramm aus dem Antriebsparameter
r9749 ausgelesen werden.

Hierzu kann u. a. die Systemfunktion _readDriveFaults() verwendet werden. Ab

SIMOTION V4.2 ist es méglich, mit der Parametrierung faultType=SAFETY direkt den Safety
Meldungspuffer (Antriebsparameter p9747) auszulesen.

2.26.5 Verhalten und Anwenderreaktionen

Die Safety Funktionen im Antrieb werden entweder durch eine Safety-SPS (z. B.

SIMATIC S7 CPU317F) lber die sichere PROFIsafe-Kommunikation, das
sicherheitsgerichtete SINAMICS Terminalmodul TM54F oder die fehlersicheren Klemmen an
der CU an- bzw. abgewahit. Die An- und Abwahl der Safety Funktionen erfolgt unabhangig
vom Motion Control Anwenderprogramm.

Viele Safety Funktionen (z. B. SOS, SLS) beinhalten Uberwachungsfunktionen und miissen
durch das SIMOTION-Anwenderprogramm unterstitzt werden, um den Antrieb in den
Uberwachten Betriebszustand zu fihren bzw. in diesem zu halten. Werden die Gberwachten
Grenzwerte Uberschritten, fiihrt das zu einer sicherheitsgerichteten Stoppreaktion im Antrieb.

Der Anwender kann Uber die Systemvariable
driveData.driveSafetyExtendedFunctionsinfoData.state das Safety Zustandswort auswerten.

Sicher abgeschaltetes Moment (STO -Safe Torque Off) und Sicherer Stopp 1 (SS1 - Safe Stop 1)

Bei Anwahl von STO wird im Antrieb die Impulsléschung direkt angesteuert: ein in
Bewegung befindlicher Motor trudelt aus.

Bei Anwahl von SS1 bremst der Antrieb autark an der AUS3-Rampe drehzahlgeregelt (n=0)
ab und geht nach einer projektierten Verzégerungszeit in die Impulsléschung.

Mit dem Erreichen der Impulsldschung wird der Antrieb abgeschaltet. Dies wird am TO
Achse durch den Alarm 20005 Grund 4 angezeigt.

Wurde die Unterstiitzung der SINAMICS Safety Integrated Extended Functions an der Achse
projektiert, kann die Anwahl von STO bzw. SS1 in der Systemvariable ~.state in BitO=TRUE
bzw. Bit1=TRUE gelesen werden.

Anwenderreaktion mit SIMOTION V4.1 oder
TypeOfAxis.DriveControlConfig.pulsesEnabledEvaluation=COMPATIBILITY_MODE:

Bei Anwahl von SS1 (und technologicalData.driveSafetyExtendedFunctionsEnabled=YES)
ist die aktuelle Bewegung an der Achse abzubrechen und der Positionssollwert in den
Nachfuhrbetrieb zu schalten, z. B. mit dem Befehl _stop() und
movingMode=SPEED_CONTROLLED. Damit wird die Wegnahme der Freigaben flr den
Antrieb z. B. infolge Alarm 50102 Schleppfehleriiberwachung vermieden.
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Anwenderreaktion ab SIMOTION V4.2:

Das System reagiert nur selbstandig auf die Anwahl von SS1, wenn das Konfigdatum
TypeOfAxis.DriveControlConfig.pulsesEnabledEvaluation auf YES eingestellt ist (wird vom
System entsprechend eingestellt, wenn im Antrieb Safely Integrated Extended Functions
projektiert sind):

Eine zyklische Auswertung des Bit1 innerhalb des Safety Datenblocks seitens des
Anwenders ist somit nicht notwendig.

Dabei wird zu Beginn der AUS3-Rampe der TO-Alarm 50023 (Antrieb fiihrt Ubergang in
autarken Zustand aus, Vorbelegung der lokalen Reaktion = OPEN_POSITION_CONTROL)
gemeldet, der die Achse automatisch in den Nachfiihrbetrieb schaltet.

Wahrend der AUS3-Rampe wird somit die Lagereglerfreigabe, sowie die
Schleppabstandsiiberwachung inaktiv und es werden keine Bewegungsbefehle mehr
wirksam. Die Antriebsfreigaben kbnnen weggenommen werden, z. B. durch den
Anwenderbefehl _disableaxis().

Der automatische Nachflhrbetrieb wird nur fir die jeweils betroffene Achse wirksam. Fir
einen moglichen Gleichlaufverband missen die entsprechenden Reaktionen applikativ
umgesetzt werden.

Wurden die Antriebsfreigaben durch STO bzw. SS1 weggenommen, kénnen durch das
SIMOTION Anwenderprogramm die Antriebsfreigaben mit dem Befehl _enableAxis() wieder
gesetzt werden. Ein Einschalten ist jedoch erst mdglich, wenn STO bzw. SS1 wieder
abgewahlt wurde (sichere Einschaltsperre).
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Sicherer Stopp 1 (SS1 - Safe Stop 1) ohne AUS3 (SINAMICS ab V4.5 und SIMOTION V4.3)

Bei Anwahl von SS1 ohne AUS3 bremst der Antrieb nicht autark Gber die AUS3-Rampe auf
n=0 ab. Damit kénnen z. B. bei einem Gleichlauf die Achsen lber das Anwenderprogramm
synchron still gesetzt werden. Dies muss innerhalb der Verzégerungszeit (p9652 Safety
Integrated Basic Functions / p9556 Safety Integrated Extended Functions) von SS1 nach
STO geschehen, da sonst die Achse nach Ablauf dieser Zeit austrudelt (Freigaben werden

gelbscht).

Fihren Sie die Abfrage, dass SS1 aktiv ist, bei beiden Ansteuerungsarten zyklisch durch
(z. B. in der IPO-Task). Vermeiden Sie eine Programmierung der Abfrage in der
Background-Task. Die Ubergangszeit von SS1 nach STO muss bei den meisten
Anwendungen sehr niedrig gewahlt werden. Eine Initialisierung der Reaktion in der
Background Task erfolgt dann unter Umstanden zu spat um die Reaktion noch

durchzufiihren.

Tabelle 2- 42 Abfragemdglichkeiten im Anwenderprogramm

Safety Integrated Basic Functions
(Klemmen / dbS10 PROFIsafe)

Safety Integrated Extended Functions
(dbSI1 PROFIsafe / TM54F)

Die Zustandsprifung, ob SS1 aktiv ist, ermitteln Sie mit
einer BiCo-Verschaltung vom entsprechenden Antrieb auf
I/O-Variablen.

Folgende Parameter missen (bertragen werden:
p9772.2 und p9872.2 (SS1 aktiv CU / MM)

Die entsprechenden I/O Variablen oder die Bits des
entsprechenden Worts missen auf TRUE abgefragt werden
(ODER-verknipft). Ist die Bedingung erfiillt, muss die
gewiinschte Reaktion vor Ubergang nach STO vom
Anwenderprogramm durchgefihrt werden. Z. B. Gleichlauf
synchron stillsetzen Uber einen entsprechenden _stop()
Befehl an der Master-Achse des Gleichlaufs. Zu beachten
ist, dass bei einer einkanaligen Anwahl und einer
Gleichzeitigkeitsiiberwachungszeit (p9650) kleiner der
Verzégerungszeit SS1 nach STO die Reaktion der
Gleichzeitigkeitsiiberwachung héherprior ist (STOP A) und
nach der entsprechenden Zeit durchgefiihrt wird. Ist dies
nicht gewlinscht, ist die Zeit mindestens auf die
Verzégerungszeit von SS1 nach STO einzustellen.

Die Zustandsprifung, ob SS1 aktiv ist, kann bei
verschaltetem Safety Datenblock (SIDB) der Systemvariable
~_state Bit1 enthommen werden. Das Bit ist auf TRUE
abzufragen. Ist die Bedingung erflllt, muss die gewlinschte
Reaktion vor Ubergang nach STO vom Anwenderprogramm
durchgefihrt werden, z. B. Gleichlauf synchron stillsetzen
Uber einen entsprechenden _stop() Befehl an der Master-
Achse des Gleichlaufs.
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Anwahl bzw. Abwahl der Safety Extended Functions SS2, SOS und SLS

Fir die Zustandsiibergange von SS2, SOS und SLS muss flir das TO eine passende
Reaktion im Anwenderprogramm programmiert werden, damit die Giberwachten
sicherheitsgerichteten Bedingungen (z. B. maximale Geschwindigkeit, Stillstand) im Antrieb
erfiillt werden. Die Zustandsiibergange kénnen im Anwenderprogramm durch zyklische
Auswertung der Systemvariable ~.state erkannt werden.

Tabelle 2- 43 Zustande der sicherheitsgerichteten Funktionen SS2, SOS und SLS

Zustand Safety- Reaktion des Antriebs Reaktion im
Zustandswort Anwenderprogramm
SLS_SELECTED Bit2=0 Antrieb tGberwacht nach Geschwindigkeitssollwert
Bit3=0 Ablauf der Verzégerungszeit | begrenzen
Bit4 =0 auf max. zulassige
Geschwindigkeit
SS2_ACTIVE Bit2 = 1 Antrieb bremst autark und Bewegung abbrechen und
Bit3 =0 wechselt nach Nachfiihrbetrieb
Bit4 = x Verzogerungszeit in
SS2_SOS
SS2_S0S Bit2 =1 Uberwachung des sicheren | Nachfiihrbetrieb
Bit3 =1 Betriebshalts
Bit4 = x
SOS_SELECTED Bit2 =0 Antrieb Gberwacht nach Stillsetzen und im Stillstand
Bit3 = 1 Ablauf der Verzdgerungszeit | halten
Bit4 = x den Betriebshalt
IDLE Bit2 =0 Die sicherheitsgerichteten Keine Einschrankungen an
Bit3=0 Funktionen SLS, SS2 und der Achse aufgrund einer
Bit4 =1 SOS sind nicht aktiv sicherheitsgerichteten
Funktion
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Sicherer Stopp 2 (SS2 - Safe Stop 2)

Bei Anwahl von Sicherer Stopp 2 bremst der Antrieb an der AUS3-Rampe drehzahlgeregelt
(n=0) ab und wechselt anschlief3end in den sicheren Betriebshalt (SOS). Dazu koppelt sich
der Antrieb von der SIMOTION-Sollwertschnittstelle ab.

Hinweis

Ist der Antrieb noch nicht betriebsbereit und SS2 bereits angewahlt, so kénnen alle
Antriebsfreigaben erst dann gesetzt werden, wenn SS2 abgewahlt wird.
Das kann z. B. in Folge eines erneuten Hochlaufs bei angewahltem SS2 der Fall sein.

Die Antriebsfreigaben kdnnen z. B. iiber den Anwenderbefehl _enableaxis() gesetzt werden.

Anwenderreaktion mit SIMOTION V4.1 oder
TypeOfAxis.DriveControlConfig.pulsesEnabledEvaluation=COMPATIBILITY_MODE:

Mit der Anwahl von SS2 (Bit2 von ~.state=TRUE) ist die aktuelle Bewegung an der Achse
abzubrechen und der Positionssollwert in den Nachfiihrbetrieb zu schalten, z. B. mit dem
Befehl _stop() und movingMode=SPEED_CONTROLLED. Damit wird die Wegnahme der
Freigaben fur den Antrieb z. B. infolge Alarm 50102 Schleppfehleriiberwachung vermieden.

Bei Abwahl von SS2 (Bit2 = FALSE) wird die Stillstandsiiberwachung im Antrieb beendet. Ist
keine weitere Safety Funktion aktiv, kann die Achse wieder verfahren werden, ohne dass die
Antriebsfreigaben neu gesetzt werden mussen.

Anwenderreaktion ab SIMOTION V4.2:

Das System reagiert nur selbstandig auf die Anwahl von SS2, wenn das Konfigdatum
TypeOfAxis.DriveControlConfig.pulsesEnabledEvaluation auf YES eingestellt ist (wird vom
System entsprechend eingestellt, wenn im Antrieb Safety Integrated Extended Functions
projektiert sind):

Eine zyklische Auswertung des Bit2 innerhalb des Safety Datenblocks seitens des
Anwenders ist somit nicht notwendig.

Dabei wird zu Beginn der AUS3-Rampe der TO-Alarm 50023 (Antrieb filhrt Ubergang in
autarken Zustand aus, Vorbelegung der lokalen Reaktion = OPEN_POSITION_CONTROL)
gemeldet, der die Achse automatisch in den Nachfiihrbetrieb schaltet.

Solange SS2 angewahlt ist, bleibt die Lagereglerfreigabe und die
Schleppabstandsiiberwachung somit inaktiv und es werden keine Bewegungsbefehle mehr
wirksam. Die Antriebsfreigaben kénnen weggenommen werden, z. B. durch den
Anwenderbefehl _disableaxis().

Der automatische Nachflihrbetrieb wird nur fir die jeweils betroffene Achse wirksam. Fr
einen moglichen Gleichlaufverband mussen die entsprechenden Reaktionen applikativ
umgesetzt werden.

Nach SS2-Abwahl miissen die Antriebsfreigaben neu gesetzt werden, z. B. Giber den
Anwenderbefehl _enableaxis(), damit die Achse wieder verfahren werden kann.
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Sicherer Betriebshalt (SOS - Safe Operating Stop)

Bei Anwahl von SOS folgt der Antrieb weiterhin der Sollwertschnittstelle und aktiviert nach
der im Antrieb projektierten Verzdgerungszeit die Stillstandsiiberwachung.

Reaktion im Anwenderprogramm:

Mit der Anwahl von SOS (Bit3 von ~.state=TRUE) den Antrieb innerhalb der parametrierten
Zeit von p9551 / p9531 in den Stillstand flihren und halten.

Bei Abwahl von SOS wird die Stillstandstiberwachung im Antrieb deaktiviert; der Antrieb
kann wieder ohne Beschrankung verfahren werden, wenn keine weitere Safety Funktion
aktiv ist.

Sicher begrenzte Geschwindigkeit (SLS - Safely-Limited Speed)

Bei Anwahl von SLS folgt der Antrieb weiterhin der Sollwertschnittstelle und aktiviert nach
der im Antrieb projektierten Verzdgerungszeit die Uberwachung der
Maximalgeschwindigkeit.

Reaktion im Anwenderprogramm:

Bei Anwahl von SLS (Systemvariable ~.state Bit4 = FALSE) ist die Geschwindigkeit auf die
durch die Systemvariable safeSpeedLimit definierte Maximalgeschwindigkeit zu reduzieren.

Hinweis

Es ist zu beachten, dass die Aktualisierung der Systemvariablen ~.state und
~.SafeSpeedLimit nicht zwingend zur gleichen Zeit erfolgt. Im Anwenderprogramm sind
daher zwei Falle zu berlcksichtigen:

1. SLS ist im Antrieb angewanhlt
Die Systemvariable ~.state meldet dies.

Die Systemvariable ~.SafeSpeedLimit beinhaltet noch die maximale Geschwindigkeit der
Achse und nicht die limitierte Geschwindigkeit.

2. SLS istim Antrieb abgewahlt.
Die Systemvariable ~.state meldet noch SLS angewahlt.
Die Systemvariable ~.SafeSpeedLimit beinhaltet bereits die maximale Geschwindigkeit
der Achse.

Beachten Sie bitte auch den Hinweis zum Reduktionsfaktor bei ~.safeSpeedLimit im Kapitel
Anzeige der SINAMICS Safety Integrated Functions in SIMOTION (Seite 226))

Der im Antrieb Gberwachte Geschwindigkeitsgrenzwert kann durch Umschaltung der SLS-
Stufen verandert werden. Daher sollte die Systemvariable ~.safeSpeedLimit wahrend der
SLS-Anwahl standig auf Veranderungen tberwacht werden.

Im Anwenderprogramm muss zyklisch die Aktivierung der Geschwindigkeitsreduzierung
bzw. die Anderung der reduzierten Geschwindigkeit Gberprift und die aktuelle
Sollgeschwindigkeit mit der sicheren Maximalgeschwindigkeit verglichen werden.
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2.26 SINAMICS Safety Integrated Functions

Eine detaillierte Vorgehensweise kdnnen Sie der folgenden Tabelle enthehmen.

SLSneu angewahlt SLS aktiv und neue SLS-Geschwindigkeit aktiviert
SLSneu ist groRer als SLSar SLSneu ist kleiner als SLSatt

Produktionsgeschwindigkeit ist | Keine Reaktion Wenn Keine Reaktion erforderlich
kleiner der limitierten erforderlich Produktionsgeschwindigkeit
Geschwindigkeit SLSneu groRer als SLSat, Erhéhung auf

Produktionsgeschwindigkeit

moglich
Produktionsgeschwindigkeit ist | Abbremsen auf Erhéhung auf SLSreu ist zuldssig | Abbremsen auf limitierte
gréRer der limitierten limitierte Geschwindigkeit SLSneu
Geschwindigkeit SLSneu Geschwindigkeit erforderlich

SLSheu erforderlich

Produktionsgeschwindigkeit = Sollgeschwindigkeit vor Anwahl einer Safetyfunktion

Hinweis

Bei einer aktiven Geschwindigkeitsiiberwachung an einer Folgeachse (Gleichlaufkopplung
sowie bei festem Getriebe oder Kopplung Uber Motionin-Interface) muss die
Geschwindigkeit der Leitachse reduziert oder wenn das nicht méglich ist der Gleichlauf
wahrend der Reduzierung aufgehoben werden.

Bei Abwahl von SLS und keiner weiteren aktiven Safety-Funktion kann der aktive
Bewegungsbefehl durch einen neuen Befehl mit Sollgeschwindigkeit
motionStateData.commandVelocity abgeldst werden.

Generelle Empfehlung fiir das Anwenderprogramm bei Nutzung der SINAMICS Safety Integrated
Functions ab SIMOTION V4.2

Das System reagiert automatisch richtig auf die Anwahl von SS1 oder SS2, indem es die
Achse in den Nachfiihrbetrieb schaltet.

Bei Anwahl von STO schaltet sich der Antrieb automatisch ab.

Fir die Safety Funktionen STO, SS1 und SS2 muss also keine Reaktion im
Anwenderprogramm vorgesehen werden.

Bei Anwahl von SOS muss die Achse durch das Anwenderprogramm in den Stillstand
gebracht werden. Bei Anwahl von SLS muss darauf geachtet werden, dass die Achse den
angewahlten Geschwindigkeitsgrenzwert nicht tiberschreitet.

Siehe auch

Ubersicht - Unterstiitzung SINAMICS Safety Integrated Functions am TO Achse (ab V4.1
SP1) (Seite 220)
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2.26 SINAMICS Safety Integrated Functions

2.26.6 SIMOTION-Systemverhalten bei einer antriebsautarken AUS3-Rampe

Wird eine AUS3-Rampe angestol3en, z. B. durch die Safety-Funktionen SS1 oder SS2, so
gibt es in Abhangigkeit bestimmter Einstellungen am TO Achse ein unterschiedliches
Verhalten bzgl. der Abschaltbarkeit des SINAMICS-Antriebs wahrend der AUS3-Rampe:

A) Verhalten in SIMOTION V4.1:

Wird eine antriebsautarke Bewegung ausgel6st, dann ist eine Wegnahme der
Antriebsfreigaben wahrend des autarken Zustands nicht méglich, wenn die Extended Safety
Functions nicht eingestellt sind
(TypeOfAxis.TechnologicalData.driveSafetyExtendedFunctionsEnabled=NO).

Eine antriebsautarke Bewegung kann beispielsweise durch SS1-Anwahl ausgeldst werden.
Die Antriebsfreigaben kdnnen wahrend der antriebsautarken Bewegung weder durch den
Anwenderbefehl _disableAxis() noch durch einen Fehler an der Achse mit der lokalen
Reaktion RELEASE_DISABLE weggenommen werden.

Dies ist unter anderem bei der Auslegung von Soft- und Hardwareendschaltern zu
bertcksichtigen.

Sind die Extended Functions eingestellt, also
TypeOfAxis.TechnologicalData.driveSafetyExtendedFunctionsEnabled=YES und
TypeOfAxis.DriveControlConfig.pulsesEnabled korrekt projektiert, dann ist die Wegnahme
der Antriebsfreigaben wahrend des autarken Zustands maoglich (z. B. Gber den Befehl
_disableAxis() und die Fehlerreaktion RELEASE_DISABLE).

Projektierung von TypeOfAxis.DriveControlConfig.pulsesEnabled:

® Bei Telegrammen > 100 (und Antriebsparameter p2038 <> [2] VIK-NAMUR)
— ~.pzdNumber=5
— ~.bitNumber=13

® Bei Telegrammen < 100 (nur moglich ab SINAMICS V2.6 und Antriebsparameter p2038
<> [0] SINAMICS)

— ~.pzdNumber=4
— ~.bitNumber=10

Dies ist u. a. zu beachten, wenn bei einer V4.1 CPU bei bereits projektierter Ansteuerung
der AUS3-Rampe Uber Klemme oder der Safety Integrated Basic Functions tGber Klemmen
eine Ansteuerung Uber PROFIsafe oder TM54F hinzugefigt wird (Mischbetrieb).

Um den Schleppabstandsfehler 50102 wahrend der AUS3-Rampe in diesem Fall zu
vermeiden empfiehlt sich folgendes Vorgehen:

1. Zyklische Auswertung der Systemvariablen
— driveData.driveSafetyExtendedFunctionsinfoData.state.1=TRUE
— driveData.driveSafetyExtendedFunctionsinfoData.state.2=TRUE
— driveData.ZSW[0].5=FALSE

2. Wenn eine Bedingung erfiillt ist, in den Nachfiihrbetrieb schalten.
(z. B. durch einen _stop(SPEED_CONTROLLED) Befehl)
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2.27 Antriebskommunikation tiber DPV'1 Dienste

B) Verhalten ab SIMOTION V4.2:

Ab SIMOTION V4.2 kann eine antriebsautarke Bewegung, z. B durch SS1 ausgelést,
eindeutig identifiziert werden, auch wenn die Safety Infegrated Extended Functions nicht
eingestellt sind, also wenn
TypeOfAxis.TechnologicalData.driveSafetyExtendedFunctionsEnabled=NO ist.

Hierflr muss das Konfigdatum
TypeOfAxis.DriveControlConfig.pulsesEnabledEvaluation=YES sein (Systemeinstellung bei
Anlegen neuer Achsen).

Die Antriebsfreigaben kénnen so auch wahrend des antriebsautarken Zustands
weggenommen werden.

Ist TypeOfAxis.DriveControlConfig.pulsesEnabledEvaluation auf COMPATIBILITY_MODE
eingestellt (bei Achsen aus hochkonvertierten Projekten), so gilt das Verhalten von V4.1.

2.27 Antriebskommunikation uber DPV1 Dienste

238

Die Antriebskommunikation Gber DPV1 Dienste ist die Basis fir das digitale Antriebssystem
SIMOTION / SINAMICS.

Im Fokus stehen dabei hauptséachlich zyklische Dienste, jedoch bieten auch azyklischen
Dienste eine umfangreiche Funktionalitat.

Die Bibliothek LDPV1 dient als Basis, um DPV1 Dienste schnell und einfach in Applikationen
nutzen zu kénnen.

Enthaltene Funktionen:

e Buffermanagement

® Uhrzeitabgleich SIMOTION-SINAMICS

® Hochlaufkoordination

e Zuordnung von SIMOTION Technologieobjekten zu SINAMICS Objekten
® Fehler und Warnungen von SINAMICS lesen

e Aktivieren und Deaktivieren von Technologie- und Antriebsobjekten

e SINAMICS Parameter lesen und schreiben

® Funktionen fir SINAMICS Safety Integrated

Die Bibliothek LDPV1 finden Sie in den SIMOTION Utilities & Applications, die im
Lieferumfang von SIMOTION SCOUT enthalten sind (unter Applikationen >
Brancheniibergreifende Applikationen > Antriebskommunikation).

Zu jeder einzelnen Funktionalitat ist zusatzlich eine Dokumentation hinterlegt, welche die
konkrete Anwendung beschreibt.

Hinweis

Ab SIMOTION Firmware V4.2 erfolgt automatisch ein Uhrzeitabgleich zwischen SIMOTION
und SINAMICS.
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3.1

3.2

3.2.1

Ubersicht Projektieren Achse

Die Projektierung der Achsen erfolgt tGber einen Achsassistenten.

Der Achsassistent wird automatisch beim neu anlegen einer Achse gestartet. Flr eine
Anderung der Achseinstellung kann aus dem Achs-Parametrierdialog Konfiguration die
Konfiguration Uber angezeigfen Datensatz konfigurieren... gestartet werden. Im
Achsassistenten werden wichtige Parameter der Achse sowie die Antriebsanbindung
konfiguriert.

Im Achs-Parametrierdialog Konfiguration werden zuséatzlich die Datensétze fur die
Datensatzumschaltung und die Geberkonfigurationen verwaltet.

Néaheres siehe Datensatze (Seite 198).

Weitere ausgewahlte Parameter kénnen Sie Uber die Achs-Parametrierdialoge festlegen, die
im Projektnavigator unter dem Objekt Achse zugénglich sind. Zusétzlich ist Uber die
Expertenliste der Zugriff auf alle Konfigurationsdaten und Systemvariablen des
Technologieobjektes Achse in einer Liste moglich.

Anbindung digitaler Antriebe

Ubersicht Anbindung digitaler Antriebe

Der Zuordnungsdialog flir die Antriebsanbindung ist beim Anlegen einer Achse im
Achsassistenten enthalten. Nach dem Anlegen ist dieser Dialog auch Uber den Button ... im
Achsdialog Konfiguration oder tber die Adressliste (Ansicht Adressen gesamt) aufrufbar.
Antriebe kdnnen auch symbolisch zugeordnet werden, siehe Einstellung als Reale Achse mit
digitaler Antriebskopplung (Seite 39).

Digitale Antriebe werden am SIMOTION TO-Achse Uber ein PROFIdrive-Telegramm
eingebunden.
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3.3 Anbindung analoger Antriebe an SIMOTION

Achskonfiguration - Achse_1 - Antriebszuordnung

 Achstyp B Zuor rtner [IN/OUT] | Zuordnung
Antriebszuordn.... % | Al e =l
Geberzuardnung 1| > Zuordnung spéter definieren
Geberkonfiguration 2 | @ AESINAMICS Integrated Antrieb anlegen
Zusammenfassung ) SERYWO_02 Actor
4 b iy SERVO_03.Actor frei
Maotortyp: I Standardmotor v l

< Zurick I Wieiter » I Abbrechenl Hiffe

Bild 3-1 Antriebszuordnung SINAMICS

Der Dialog zur Antriebszuordnung bietet die Mdglichkeit, einen Antrieb sofort oder spater
zuzuordnen. Des Weiteren kann ein neuer Antrieb angelegt und der Achse zugeordnet
werden. Siehe auch Einstellung als Reale Achse mit digitaler Antriebskopplung (Seite 39).

3.2.2 PROFIBUS DP in HW Konfig laufzeitoptimiert projektieren

Die laufzeitoptimierte Projektierung von PROFIBUS DP in HW-Konfig ist im Handbuch
Motion Control Basisfunktionen Kapitel PROF/BUS DP in HW-Konfig laufzeitoptimiert
projektieren beschrieben.

3.3 Anbindung analoger Antriebe an SIMOTION

Anbindung eines beliebigen Antriebs mit analoger Sollwertschnittstelle an ein SIMOTION
Gerét (z. B. C2xx).

Zusammenhang Achse - analoger Antrieb

Bei einer Achse mit analogem Antrieb wird der Drehzahlsollwert als Spannungssignal auf
den analogen Ausgang gelegt und der Istwert Uber eine Geber-Schnittstelle eingelesen.
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3.3 Anbindung analoger Antriebe an SIMOTION

Achskonfiguration - Achse_1 - Antriebszuordnung

" Achatp 2 Zuor rtner [IYOUT] | Zuordnung
Antriebszuordn.._. % |l > ane 4|
Geberzuordnung 1| » Zuordnung spéter definieren
Geberkonfiguration 2| @ EEc240

Zusammenfassung F analogActor_1 [ANALOGST..
4 F anslogactor_2 [AMALOGST ... [frei
& F Analogbctor_3 [AMNALOGIST .. |frei
B - Analogbctor_d [AMNALOGIST .. |frei
Welche Eig haften zoll lhr Antrieb haben?

' Anglogantrieb  Motortyp: ISlandardelUr e l

7 Sehiittmotor
m Welche Mormierungsdaten wollen Sie einstellen?

|1 oo Y
entsprechen einer Maotardrehzahl |3DDD.D 1/min

won

< Zuriick I “Wieiter I Abbrechenl Hilfe:

Bild 3-2 Antriebszuordnung analoger Antriebe

Antrieb

Ein Antrieb wird iber eine analoge Schnittstelle mit +/- 10V angesteuert.

Verbindung Achse-Antrieb

Eine Achse wird mit einem Antrieb verbunden, indem die logische Adresse des gewéhlten
analogen Ausgangs des SIMOTION Gerats bei der Konfiguration der Achse eingetragen
wird. Verwenden Sie dazu den Assistenten zur Achskonfiguration.

Andern Sie zu einem spéteren Zeitpunkt die Hardware-Konfiguration in der HW Konfig,
koénnen die festgelegten logischen Adressen falsch werden. Wiederholen Sie dann die
Konfiguration im Assistenten zur Hardwarekonfiguration.

Stellen Sie sicher, dass die Einstellung Volt >> Drehzahl im Antrieb mit der entsprechenden
Einstellung in der Achse Ubereinstimmt.

ADI4 / IM174

AuBer der Moglichkeit, analoge Achsen an den Onboard-Eingangen des C2xx zu betreiben,
stehen fir alle Plattformen die Baugruppen ADI4 und IM174 als Schnittstellen fiir analoge
Antriebskopplungen zur Verfigung. Aus Sicht von SIMOTION verhalten sich diese
Baugruppen wie digitale Antriebskopplungen. Siehe hierzu auch Einstellung als Reale Achse
mit digitaler Antriebskopplung (Seite 39).
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3.4 Achse mit Schrittmotorankopplung

Weitere Informationen finden Sie im Geratehandbuch AD/4 - Analoge Antriebsschnittstelle
fiir 4 Achsen und im Geratehandbuch Dezentrale Peripherie, PROFIBUS Baugruppe IM174.

Siehe auch
Einstellung als Reale Achse mit digitaler Antriebskopplung (Seite 39)
Einstellung als Reale Achse mit analoger Antriebskopplung (Seite 38)
3.4 Achse mit Schrittmotorankopplung
Anbindung eines Schrittantriebs mit Puls/Richtungs-Schnittstelle an ein SIMOTION Geréat
(z. B. C2xx).

Bei einer Achse mit Schrittmotorankoppung werden pro Achse ein Takt-, Richtungs- und
Freigabesignal ausgegeben.

Bei einer Anschaltung Uber ein Bussystem (z. B. an IM174 Gber PROFIBUS DP) gelten die
allgemeinen Informationen zur Projektierung von PROFIdrive-Antrieben unter besonderer
Beachtung des Verhaltens eines Schrittmotors (siehe Schrittantriebe (Seite 138)).

Achskonfiguration - Achse_1 - Antriebszuordnung

 Achstyp 2 Zuor

rtner [INOUT] | Zuordnung

Antriebszuordn. ..
Geberzuardnung
Geberkonfiguration
Zuzammenfassung

Al =]aie =l

» Zuordnung spéter definieren

Lk

O EEC240

BE] | Areloosctor 1 [ANALOGIST... EREIReY

4 F analogactor_2 [ANALOGST... |frel

& F Analoghctor_3 [ANALOGIST .. |frei

B - AnalogActor_d [ANALOGIST ... |frei

Welche Eig haften zoll lhr Antiieb haben?

" Analogartieh  Matartyp: Standardrmotor
& Schiittmotor

Welche Normi d. wollen Sie ei llen?

max. Frequenz: IEDDDD.D Hz
|1 ulain]
entsprechen einer Motordrehzahl IBDDD.D 1/min

WOR

Schiitte pro Umdrehung:

< Zurick I Wieiter » I Abbrechenl Hiffe

Bild 3-3 Antriebszuordnung Schrittmotor
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3.4 Achse mit Schrittmotorankopplung

Eine Achse mit Schrittmotorankopplung kann wahlweise mit Geber oder ohne Geber
gefahren werden. Mit Geber werden die Istwertsignale tber die Geberschnittstelle
eingelesen, ohne Geber werden die Istwertinformationen aus den ausgegebenen
Motorimpulsen gebildet.

Hinweis

Das Produkt aus Maximalfrequenz des Schrittmotors und dem Kehrwert der Schrittzahl pro
Motorumdrehung ergibt die dem Regelkreis zur Verfiigung stehende maximale Drehzahl
(entspricht maxSpeed konventioneller Antriebe).

Hinweis

Wenn eine geberlose Schrittmotorankopplung an einer Positionierachse konfiguriert wird,
dann ist trotzdem automatisch ein Gebereingang reserviert und nicht z. B. fiir einen Externen
Geber verwendbar.

Bei einer Drehzahlachse ist die Geberschnittstelle flir ein TO Achse oder TO Externer Geber
verfugbar/zuordenbar.

Bei geberlosem Betrieb kénnen in den Konfigurationsdaten zur Drehiiberwachung weitere
Daten eingestellt werden.

¢ NumberOfEncoders.Encoder_1.stepMotorMonitoring.enable zum Ein/Ausschalten der
Uberwachung

e NumberOfEncoders.Encoder_1.stepMotorMonitoring.beroCycleDistance zum Einstellen
der zulassigen Abweichung an Motorschritten pro Umdrehung

e NumberOfEncoders.Encoder_1.stepMotorMonitoring.beroCycleTolerance zum Einstellen
eines Toleranzbereiches um beroCycleDistance

Die Drehliberwachung kann bei geberlosem Betrieb aktiviert werden:

Nutzung einer Externen Nullmarke, die am zugehdrigen externen Nullmarkeneingang des
Achskanals angeschlossen wird.

Bei einer Linearachse muss die Externe Nullmarke die Drehung der Motorwelle Uberwachen.

Wenn innerhalb der angegebenen Motorschritte + Toleranz kein Signal kommt, dann wird
ein Technologischer Alarm ausgegeben.

IM174 / PROFIBUS-Antriebe

AuBer der Moglichkeit, Schrittantriebe an den Onboard-Eingangen des C2xx zu betreiben,
steht fur alle Plattformen die Baugruppe IM174 als Schnittstelle fiir Schrittantriebe zur
Verfiigung. Aus Sicht von SIMOTION verhalten sich tber IM174 eingebundene
Schrittantriebe wie digitale Antriebskopplungen.

Alternativ kdnnen Schrittantriebe mit PROFIBUS-Schnittstelle angebunden werden, sofern
diese das PROFIdrive-Profil unterstiitzen. Siehe hierzu Einstellung als Reale Achse mit
digitaler Antriebskopplung (Seite 39).

Weitere Informationen finden Sie im Geratehandbuch Dezentrale Perjpherie, PROFIBUS
Baugruppe IM174
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3.5 Expertenliste fiir Achse verwenden

Siehe auch
Lageregelung (Seite 108)
Einstellung als Reale Achse mit Schrittantrieb C2xx (ab V3.2) (Seite 53)
Schrittantriebe (Seite 138)

3.5 Expertenliste fiir Achse verwenden

Fir den Standardanwendungsfall von SIMOTION notwendige Parameter
(Konfigurationsdaten und Systemvariablen) werden Gber den Assistenten zur Konfiguration
der Achse abgefragt bzw. automatisch festgelegt. Fiir das Technologieobjekt (TO) Achse
kdnnen Sie weitere ausgewahlte Parameter Uber die Achs-Parametrierdialoge (im
Projektnavigator unter Objekt Achse) festlegen.

Mit der Expertenliste haben Sie lesenden und schreibenden Zugriff auf alle
Konfigurationsdaten und Systemvariablen des Technologieobjekts Achse. Darunter befinden
sich auch Daten, die im Achsassistenten und Achs-Parametrierdialogen nicht gesetzt
werden kénnen.

Ab V4.1 SP1 gibt es in der Expertenliste mit dem Register ausgewéhlte Parameter
standardmaRig eine Sicht, die die wichtigsten Konfigurationsdaten und Systemvariablen
enthalt.

Hierliber sind fir die Achstypen virtuelle Achse, Drehzahlachse, Positionierachse, dem
Folgeobjekt einer Gleichlaufachse und dem Externen Geber auch die wichtigsten
Konfigurationsdaten und Systemvariablen fiir die Programmierung und Diagnose ersichtlich.

Hinweis

Bei speziellen Anwendungsfallen von SIMOTION kann es notwendig sein, automatisch
festgelegte Parameter zu &ndern. Diese Konfigurationsdaten und Systemvariablen kénnen
Sie ausschlief3lich Uber die Expertenliste anzeigen und andern.

So éffnen Sie die Expertenliste des Technologieobjektes Achse:

1. Doppelklicken Sie im Projektnavigator auf das TO Achse. Das Konfigurationsfenster im
Arbeitsbereich wird gedffnet und das Menu Achse wird aufgeblendet.

2. Doppelklicken Sie auf den Eintrag Expertenliste unter dem TO Achse im
Projektnavigator.
Im Arbeitsbereich wird die Expertenliste aufgeblendet.

Weitere Informationen zum Arbeiten mit der Expertenliste finden Sie im Handbuch Motion
Control Basisfunktionen.
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3.6 Automatische Reglereinstellung

3.6 Automatische Reglereinstellung

3.6.1 Ubersicht Automatische Reglereinstellung (ab V4.1 SP1)

In der Maske Automatische Reglereinstellung kénnen Sie eine automatische Einstellung des

Drehzahlreglers und des DSC-Lagereglers fiir SINAMICS-Antriebsgerate durchfihren. Die

notwendigen Schritte fiir diese Berechnung kdnnen Uber diese Maske gesteuert werden. Die

berechneten Parameterwerte des Drehzahlreglers bzw. Lagereglers werden angezeigt und

kénnen anschlieRend Online in den Antrieb bzw. in die Achse auf der Steuerung

Ubernommen werden.

Aufruf der Maske Automatische Reglereinstellung

Fir den Aufruf der Maske gibt es folgende Mdéglichkeiten:

® (ber den Menupunkt Zielsystem — Automatische Reglereinstellung aus dem Hauptmeni

® aus dem Projektnavigator (unter Anirieb — Inbetriebnahme)

® (iber die zentrale Toolbar (in der Gruppe Trace/Messfunktionen)

® aus dem Dialog Statische Reglerdaten der Achse Uber einen Button neben dem Kv-
Faktor

Voraussetzungen

Nachfolgend sind die Bedingungen fir die automatische Drehzahlreglereinstellung und
Lagereglereinstellung aufgefiihrt. Weitere Voraussetzungen fiir die automatische
Lagereglereinstellung finden Sie im Kapitel zur automatischen Lagereglereinstellung
(Seite 250).

® Antrieb ist ein SINAMICS-Antrieb
® Antrieb wird im Betriebstyp "SERVQO" betrieben
® Die Regelung erfolgt mit dem Motorgeber

® Es besteht eine Online-Verbindung zum betreffenden Antriebsgerat

Hinweis

Wahrend der automatischen Reglereinstellung funktionieren die Softwareendschalter der
Achsen nicht.

Hinweis

In Sonderfallen ist es moglich, dass die automatische Reglereinstellung bei Servo nicht
die bestmogliche Reglereinstellung ermitteln kann. Das gilt z. B. fir die Platzierung von
Bandsperren.

Unterstitzte Gerate

Mit folgenden Geraten ist eine automatische Reglereinstellung moéglich: SINAMICS
Integrated, CX32, CX32-2, S120 - CU320, S120 - CU320-2 und S120 - CU310.
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3.6 Aufomatische Reglereinstellung

Siehe auch

3.6.2

246

Vorgehensweise
Bei der automatischen Reglereinstellung muss folgende Reihenfolge eingehalten werden:

1. Drehzahlregler einstellen
(Siehe auch Automatische Drehzahlreglereinstellung (ab V4.1 SP1) (Seite 246))

2. DSC-Lageregler einstellen
(Siehe auch Automatische Lagereglereinstellung (ab V4.1 SP1) (Seite 250))

Hinweis

Die Automatische Reglereinstellung kénnen Sie durch Driicken der LEERTASTE
abbrechen.

o Der aktuell in der Durchfiihrung befindliche Schritt wird abgebrochen.

¢ Die Antriebsfreigabe wird gesperrt.

Ubersicht Inbetriebnahme Lageregler von Positionierachsen (Seite 141)

Regler-Autooptimierung parametrieren (Seite 337)

Automatische Drehzahlreglereinstellung (ab V4.1 SP1)

Sie kénnen in der Maske Automatische Reglereinstellung das SINAMICS-Antriebsgerat und
den Antrieb wahlen, fir den eine automatische Drehzahlreglereinstellung erfolgen soll.

Die Automatische Einstellung ist in einzelne Schritte unterteilt, in denen unter anderem auch
Messfunktionen auf dem Antrieb angestof’en werden. Dazu werden Parameter an dem
Antrieb online geéndert. Nach der Ausflihrung oder des Abbruchs eines einzelnen Schrittes
wird wieder der Parametersatz mit dem Zustand vor der Durchflihrung des Schrittes
hergestellt.

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
Funktionshandbuch, 02/2012



Projektieren Achse

3.6 Automatische Reglereinstellung

J| Messfunkkion inakkiv ISINF\MICS_Integrated ﬂ Steuerungshoheit holen! | .|.|l$|“$|t$|l| ? | ‘

Automatizche Reglereinstellung | Messungenl Zeitdiagramml FFT-DiagrammI Bodediagramm

Regler: :
Anirieb [Achse) [SERVD_02 [D435.Achsz_1) =
Ablauf der Reglereinstellung: [ Expertenmodus Bandhbreite: 500 | Hz
=+ 1. Vermessung der Mechanik Teil 1 Parameter Mechanikvermessung [Schritt 1]:

— 2 Vemeszung der Mechanik Teil 2 Amplitude: I 0053 Nm
— 3 ldentifikation des Stomregelkreises tittelungen: I v
— 4 Berechnung der Drehzahlreglereinstellung Qffset: I TO000 1 iy

Zum Starten der Berechnung der Reglerparameter gehen Sie bitte in folgenden Schritten vor:
1. ' ahlen Sie den Antrieb
2. Holen Sie die Steuenungshoheit
3. W ahlen Sie den Regler, fur den die automatische Einstellung durchgefiihrt werden sall
4. Schalten Sie den Antrieb ein
B. Starten Sie die Berechnung Uber daz gesignete Toalbaricon
Ergebniz der Drehzahlreglereinstellung:
Parameter Parametertext aktueller Wert | berechneter Wert Einheit ﬂ
1 400[0] Drehzahlregelung Konfiguration ZalH
P 400[0].3 Referenzmodell Drehzahlzollywert |-Arntei Az
P 414[0] Drehzahlsollvwertfiter Aktivierung oH
pl414[0].0 Filter 1 aktivieren Mein
P 414[0].1 Filter 2 aktivieren Mein
441 0] Crehzahlistwert Glattungszeit 0.000 ms
p1460[0] Drehzahlregler P-Yerstarkung Adaptionsdrehzahl urten  (0.009 Mmsirad
P 4E2[0] Drehzahlredgler Machstelzet Adsptionsdrehzshl unten 10.000 ms
R 6SE[0] Stromzolbwertfiter Aktivierung 1H
p1657[0] Stromsollwertfiter 1 Typ [1] Tiefpass: PT2
p1ESE[0] Stromzollwerttfiter 1 Nenner-Eigenfrequenz 1999.000 Hz
pAE59[0] Stromsollwertfiter 1 Nenner-Dampfung 0.700
P BG0[0] Stromsolhwerttfiter 1 Zahler-Eigenfrequenz 1999.000 Hz
P EE1[0] Stromszollwertfiter 1 Zahler-Dampfung 0.700
pABE2[0] Stromsollwertfiter 2 Typ [1] Tiefpass: PT2

=
Optimierte Einstellungen in Antrieb ubernehmen? Werte Uberhehmet |

Bild 3-4 Automatische Reglereinstellung - Beispiel Drehzahlregler

Merkmale

Die automatische Drehzahlreglereinstellung besitzt folgende Merkmale:
o Bedampfung von Resonanzen in der Drehzahlregelstrecke

® Setzen von Filtern im Stromsollwertzweig

e Automatische Einstellung des Verstarkungsfaktors Kp und der Nachstellzeit Tn des
Drehzahlreglers

® Der Drehzahlsollwertfilter und das Referenzmodell werden nicht angepasst

Die Voraussetzungen fiir die Drehzahlreglereinstellung finden Sie in der Ubersicht zur
Automatischen Reglereinstellungen (Seite 245) beschrieben.
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Sicherung der aktuellen Einstellungen

Es werden Online Antriebsparameter wahrend eines Schrittes verandert. Eine Sicherung der
aktuellen Einstellungen vor der Durchfiihrung der Reglereinstellung wird empfohlen. Sollte
bei der Ausfiihrung eines Schrittes die Online-Verbindung abbrechen, kénnen Sie diese
gesicherten Einstellungen wieder herstellen.

Gehen Sie zum Sichern folgendermalfen vor:

1. Fokus auf das SINAMICS-Gerat mit dem automatisch einzustellenden Antrieb im
Projektnavigator

2. Laden in PG (Zielsystem - Laden - Laden in PG...)

Um die Daten wieder herzustellen, fliihren Sie einen Download durch.

Vorgehensweise
Gehen Sie zur automatischen Einstellung des Drehzahlreglers folgendermalen vor:

1. Aufruf der Maske Automatische Reglereinstellung (im Feld Regler ist die automatische
Drehzahlreglereinstellung bereits voreingestellt)

Auswahl des Antriebsgerates und des Antriebs

Holen der Steuerungshoheit

Freigabe des Antriebs

Ausfuhren der vier Schritte im Automatikbetrieb oder in Einzelschritten
Betrachtung der Berechnungsergebnisse fir die betroffenen Parameter
Ubernahme der berechneten Drehzahlreglerparameterwerte in den Antrieb
Sperren der Antriebsfreigabe

Ruckgabe der Steuerungshoheit

5 © ® N o gk~ DN

0.Speichern der Onlineparameter

Hinweis

Notabbruch der automatischen Einstellung liber <Leertaste>

Folgende Aktionen werden durchgeflhrt:

o Der aktuell in der Durchflihrung befindliche Schritt wird abgebrochen
o Die Antriebsfreigabe wird gesperrt

Ubernahme der ermittelten Parameterwerte in die Online-Parameter

Die Ubernahme der ermittelten Parameterwerte in die entsprechenden Online-Parameter
des Antriebs stolRen Sie mit dem "Ubernahme-Button" an.
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Sichern der automatisch eingestellten Parameter
Gehen Sie zum Sichern der Parameter folgendermal3en vor:

1. Fokus auf das SINAMICS-Gerat mit dem automatisch einzustellenden Antrieb im
Projektnavigator

2. RAM nach ROM kopieren (Zielsystem - RAM nach ROM kopieren)
3. Laden in PG (Zielsystem - Laden - Laden in PG...)

Hinweis

Die automatischen Reglereinstellungen kénnen bei Bedarf Giber die Messfunktionen
Uberprift werden.

Siehe auch
SIMOTION Messfunktionen (Seite 253)

Regler-Autooptimierung parametrieren (Seite 337)
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Automatische Lagereglereinstellung (ab V4.1 SP1)

Sie kénnen in der Maske Automatische Reglereinstellung das Antriebsgerat und den Antrieb
wahlen, fir den eine automatische DSC-Lagereglereinstellung erfolgen soll. Die
notwendigen Schritte fir diese Berechnung kénnen lber diese Maske ausgefihrt werden.
Der berechnete Kv-Wert wird angezeigt und kann anschlie3end Online in den
Konfigurationsdaten der Achse, die dem Antrieb zugeordnet ist, ilbernommen werden.

J| Messfunkkion inakkiv ISINF\MICS_Integrated j Stevuerungshoheit holen! | .l.llgl"ﬁlfﬁlll ? | ‘
Automatische Reglereinstelung | Messungenl Zeitdiagramm' FFT-DiagrammI Bodediagramm
Regler: I Lageregler[DSC) j
Antrieb [Achze): I SERWO_02 (D435 Achse_1) ﬂ
Ablauf der Reglereinstellung: o Bandbreite: |2DDD vl Hz
=+ 1 Vemessung des Drehzahleglers Parameter Drehzahlregler (S chitt 1]

= 2 Berechnung der Lagereglereinstellung Amplitude: I 4000 1/miry
Mittelungen: I 15

Offzet: I 10,000 1/min
Bitte wor Start der Lagereglereinztellung den Drehzahlregler optimieren!

Zurn Starten der Berechnung der Reglerparameter gehen Sie bitte in falgenden Schritten war:
1. Wwiahlen Sie den Antrieh
2. Holen Sie die Steuerungzhoheit

3. Wahlen Sie den Regler, fir den die autamatizche Einstellung durchaefiibet werden soll
4. Schalten Sie den Antrieb ein

R Ctartan Sia dia Rararhmmmniihar das nacinnata Tanlbaricon

Ergebnis der Lagereglereinstellung:
FEorFaktor: I Achgen und D atenzatze wahlen: |

Achse Datensatz | aktueller Wert | berechneter Wert Einheit
D435 Achse_1 1 100 115

O I

Ky-Faktar in selektierte chsdatensatze libemehmen? i/ erte Libernehmen |

Bild 3-5 Automatische Reglereinstellung - Beispiel Lageregler
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Voraussetzungen und Randbedingungen

Zusatzlich zu den allgemeinen Voraussetzungen (Seite 245) zur Automatischen
Reglereinstellung gelten folgende Voraussetzungen/Randbedingungen:

® Fir die Lagereglereinstellung wird DSC vorausgesetzt.
— Sie verwenden ein Telegramm, das DSC unterstitzt (Telegramm 5, 6, 105 oder 106)

— Falls Sie ein Telegramm ausgewahlt haben, das DSC nicht unterstitzt, missen Sie
eines der oben genannten Telegramme auswahlen.

Da fur DSC verschiedene Vorabeinstellungen notwendig sind, die nur beim ersten
Durchlauf des Achsassistenten eingestellt werden, miissen Sie diese Einstellungen
dann manuell vornehmen:

- Statische Reglerdaten: Vorsteuerung ein mit Wichtungsfaktor 100%
(NumberOfDataSets.DataSet_1.ControllerStruct.PV_Controller.preCon = YES und
NumberOfDataSets.DataSet_1.ControllerStruct.PV_Controller.kpc = 100%)

- Statische Reglerdaten: Symmetrierfilter (erweitertes Symmetrierfilter aktiv)
(NumberOfDataSets.DataSet_1.ControllerStruct.PV_Controller.balanceFilterMode =
MODE_2)

- Statische Reglerdaten: Feininterpolator (beschleunigungsstetige Interpolation)
(Finelnterpolator._type = CUBIC_MODE)

- Dynamische Reglerdaten: Ersatzzeit Drehzahlregelkreis 0.0 und Ersatzzeit

Positions-Regelkreis 0.0
(NumberOfDataSets.DataSet_1.DynamicData.positionTimeConstant = 0.0 und
NumberOfDataSets.DataSet_1.DynamicData.velocityTimeConstant = 0.0)

Der Drehzahlregler wurde vorher eingestellt (z. B. mit der automatischen
Drehzahlreglereinstellung).

Mit dem SINAMICS-Antrieb (Servo) ist mindestens eine Achse verbunden.

Die Istwerte und StellgréRen zwischen Steuerung und Antrieb wurden vom Anwender
richtig normiert. Es erfolgt keine Uberpriifung.

Gleichen Sie die Konfigurationen der SIMOTION-Steuerung mit dem Antrieb z. B. mithilfe
des Buttons "Datenitibernahme vom Antrieb" im Achswizard ab.

Fir SINAMICS werden im Antrieb folgende Parameter verwendet:

P2000: Normierungsdrehzahl

P1082: maximale Drehzahl

Siehe auch Einstellung als Reale Achse mit digitaler Antriebskopplung (Seite 39).

Zur Ubernahme des Ergebnisses der automatischen Lagereglereinstellung muss eine
Online-Verbindung zum SIMOTION-Gerat bestehen.

® Das Symmetrierfilter wird nicht verandert.

Beim Betrieb ohne Vorsteuerung muss die Ersatzzeitkonstante des Lagereglers vom
Anwender manuell angepasst werden (PostionTimeConstant = 1/Kv).

Eine lastseitige Schwingung wird bei der Lagereglereinstellung nicht beriicksichtigt.
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Vorgehensweise

Gehen Sie zur automatischen Einstellung des Lagereglers folgendermalen vor:
Aufruf der Maske Automatische Reglereinstellung

Auswahl des Antriebsgerates und des Antriebs (Achse)

Vorwahl des Reglers auf "Lageregler (DSC)"

Holen der Steuerungshoheit

Freigabe des Antriebs

Ausfuhren der zwei Schritte im Automatikbetrieb oder in Einzelschritten

Auswahl der Achsdatensatze, in die der Kv-Faktor ibernommen werden soll

© N o Ok~ w DN~

Ubernahme des berechneten Kv-Faktors in die zuvor selektierten Achsdatensétze
9. Sperren der Antriebsfreigabe
10.Rickgabe der Steuerungshoheit

11.Sichern der Onlineparameter

Hinweis

Notabbruch der automatischen Einstellung liber <Leertaste>

Folgende Aktionen werden durchgeflhrt:

o Der aktuell in der Durchflihrung befindliche Schritt wird abgebrochen
o Die Antriebsfreigabe wird gesperrt

Ubernahme der ermittelten Parameterwerte in die Online-Parameter

Die Ubern__ahme des ermittelten Kv-Faktors in den Achsdatensatz des Zielgerates stol3en Sie
mit dem "Ubernahme-Button" an.

Sichern der automatisch eingestellten Parameter

Gehen Sie zum Sichern der Parameter folgendermalien vor:

1. Fokus auf das SIMOTION-Gerat mit der automatisch einzustellenden Achse im
Projektnavigator

2. Actual nach RAM kopieren (Zielsystem - Actual nach RAM kopieren)
3. RAM nach ROM kopieren (Zielsystem - RAM nach ROM kopieren)

4. Laden der Konfigurationsdaten ins PG (Zielsystem - Laden - Laden der
Konlfigurationsdaten ins PG)

Hinweis

Die automatischen Reglereinstellungen konnen bei Bedarf Giber die Messfunktionen
Uberprift werden.
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Siehe auch
SIMOTION Messfunktionen (Seite 253)
Regler-Autooptimierung parametrieren (Seite 337)
3.7 SIMOTION Messfunktionen

Die SIMOTION-Messfunktionen dienen zur Inbetriebnahme der Achsregler, ohne das dafiir
ein Anwenderprogramm notwendig ist. In SIMOTION SCOUT kann der Anwender aus einer
Auswahl eine vordefinierte Messfunktion selektieren. Entsprechend der Auswahl werden
dann der SIMOTION Trace, der Funktionsgenerator, die notwendigen Achsfreigaben und
Motion-Funktionen im Zielgerat parametriert. Der Anwender kann dann die Messfunktion
Uber den SIMOTION SCOUT starten und anschlief3end das Ergebnis der Messung in den
Diagrammdarstellungen des SIMOTION Trace bewerten.

Im Expertenmodus kann der Anwender eine Messfunktion frei konfigurieren.
Folgende Messfunktionen stehen zur Verfiigung:

® Sprung Stellglied (ab V4.0)

® Frequenzgang Stellglied (ab V4.0)

e Rampe Lageregelung (ab V4.0)

e Fiihrungsfrequenzgang Lageregelung (ab V4.0)

e Expertenmodus (ab V4.0)

Zusatzlich steht flir den Gleichlauf noch der Kreisformtest zur Verfligung.

Tabelle 3- 1 Verfiigbare Messfunktionen in Abhangigkeit vom Achstyp

‘ 0 ‘ 1 | 2 ‘ 3 ‘ 4 ‘ 5 ‘ 6 ‘ 7
Positionier-/Gleichlaufachse
Sprung Stellglied X X X X X
Frequenzgang Stellglied X X X X X
Rampe Lageregelung X X X X X
FlUhrungsfrequenzgang Lageregelung X X X X X
Expertenmodus X X X X X X
Kreisformtest X X X X X X
Drehzahlachse
Sprung Stellglied X X X X X
Frequenzgang Stellglied X X X X X
Expertenmodus X X X X X

0 reale elektrische Achse (REAL_AXIS)
Virtuelle Achse (VIRTUAL_AXIS)

2 reale elektrische Achse mit Kraft-/Druckregelung
(REAL_AXIS_WITH_FORCE_CONTROL)

-_—
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3  reale hydraulische Achse (Q-Ventil) (REAL_QFAXIS)

4 reale hydraulische Achse mit Kraft-/Druckvorgabe (Q-Ventil und P-Ventil)
(REAL_QFAXIS_WITH_OPEN_LOOP_FORCE_CONTROL)

5 hydraulische Achse mit Kraft-/Druckregelung (Q-Ventil)
(REAL_QFAXIS_WITH_CLOSED_LOOP_FORCE_CONTROL)

6 reale hydraulische Achse mit Kraft-/Druckvorgabe (P-Ventil)
(REAL_QFAXIS_WITH_OPEN_LOOP_FORCE_CONTROL_ONLY)

7 reale elektrische Achse mit Leitwertausgabe tber Gebersignalnachbildung
(REAL_AXIS_WITH_SIGNAL_OUTPUT)

Hinweis
Voraussetzungen
e Es muss eine Online-Verbindung zum SIMOTION-Gerét bestehen.

¢ Die aktuelle Achsprojektierung muss sich auf dem Zielgerat befinden. Flihren Sie ggf.
zum Abgleich einen Projektdownload oder ein Upload der Konfigurationsdaten durch
(Zielsystem > Laden > Konfigurationsdaten ins PG).

e Die Anderung des Betriebszustandes im SIMOTION-Geréat auf STOP_U muss zuldssig
sein. Es wird automatisch in den Betriebszustand STOP_U geschalten.

e An der Achse durfen keine Alarme anstehen. Quittieren Sie ggf. im Alarmfenster die
anstehenden Alarme und Starten Sie die Messfunktion erneut.

Messfunktion Sprung Stellglied (ab V4.0)

Diese Messfunktion kann fiir eine Optimierung des unterlagerten Regelkreises oder
Regelstrecke (z. B. Drehzahlregelung) im Zeitbereich verwendet werden.

Es erfolgt eine Uberlagerung der StellgréRe durch eine Sprungfunktion.

Signalform Sprung mit Geschwindigkeitsoffset

Uberlagerungspunkt internalServoSettings.additionalSetpointValue[0]
MessgréRen o Uberlagerte StellgroRe

internalServoSettings.additionalSetpointValue[0]
e |Istgeschwindigkeit

sensorData[x].velocity 1)

1) Der Index ist vom eingestellten Messsystem abhangig. Die Auswahl des Messsystems erfolgt
durch den Anwender.
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Messfunktion Frequenzgang Stellglied (ab V4.0)

Diese Messfunktion kann fiir eine Optimierung des unterlagerten Regelkreises oder
Regelstrecke (z. B. Drehzahlregelung) im Frequenzbereich verwendet werden.

Zudem eignet sich diese Messfunktion zur Ermittlung des Frequenzgangs eines Stellgliedes
(z. B. Hydraulikstrecke).

Es erfolgt eine Uberlagerung der StellgréRe durch ein PRBS-Signal (Pseudo-Random-
Binary-Signal), welches vom Signalgenerator generiert wird. Der Regelkreis ist gedffnet.

Signalform PRBS-Signal
Uberlagerungspunkt internalServoSettings.additionalSetpointValue[0]
MessgréRen o Uberlagerte StellgroRe

internalServoSettings.additionalSetpointValue[0]
o Istgeschwindigkeit

sensorData[x].velocity 1)

1 Der Index ist vom eingestellten Messsystem abhangig. Die Auswahl des Messsystems erfolgt
durch den Anwender.
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Messfunktion Rampe Lageregelung (ab V4.0)

Diese Messfunktion kann flr eine Optimierung des Lagereglers im Zeitbereich verwendet

werden.

Es erfolgt eine Uberlagerung der Sollposition durch eine Rampenfunktion. Der
Lageregelkreis ist geschlossen.

Es gibt zwei Varianten der Messfunktion:

® Rampe Lageregelung:

Die Aufschaltung der Anregung erfolgt vor der Dynamikanpassung.

® Rampe Lageregelung ohne Vorsteuerung und Sollwertfilter:

Die Sollwertaufschaltung erfolgt direkt vor dem Summationspunkt des Lagereglers.

Signalform Rechteck + Rechteckintegrator
Uberlagerungspunkt | A) Rampe Lageregelung
internalServoSettings.additional CommandValue[0]
¢ B) Rampe Lageregelung ohne Vorsteuerung und Sollwertfilter
internalServoSettings.additionalControllerCommandValue[0]
Messgrofien  Uberlagerter Sollwert

Uberlagerungspunkt A) oder B)
Stellgrole

actorData.totalSetpoint
Istgeschwindigkeit

sensorData[x].velocity 1)

256

1) Der Index ist vom eingestellten Messsystem abhangig. Die Auswahl des Messsystems erfolgt

durch den Anwender.
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Messfunktion Fiihrungsfrequenzgang Lageregelung (ab V4.0)

Diese Messfunktion kann fiir eine Optimierung des Lagereglers im Frequenzbereich
verwendet werden.

Es erfolgt eine Uberlagerung der Sollposition durch ein PRBS-Signal (Pseudo-Random-
Binary-Signal). Der Lageregelkreis ist geschlossen.

Es gibt zwei Varianten der Messfunktion:
e Flhrungsfrequenzgang Lageregelung:

Die Aufschaltung der Anregung erfolgt vor der Dynamikanpassung.
e Flhrungsfrequenzgang Lageregelung ohne Vorsteuerung und Filter:

Die Sollwertaufschaltung erfolgt direkt vor dem Summationspunkt des Lagereglers.

Funktionsgenerator 1 Fihrungsfrequenzgang (Rampe)

Signalform Rampe (stetig in 1. Ableitung)

Uberlagerungs- |« A) Fihrungsfrequenzgang Lageregelung
punkt
internalServoSettings.additional CommandValue[0]

e B) Fuhrungsfrequenzgang Lageregelung und Vorsteuerung und
Sollwertfilter

internalServoSettings.additionalControllerCommandValue[0]

Funktionsgenerator 2 Flihrungsfrequenzgang

Signalform PRBS-Signal
Uberlagerungs- |« C) Fihrungsfrequenzgang Lageregelung
punkt

internalServoSettings.additionalCommandValue[1]

¢ D) Fihrungsfrequenzgang Lageregelung und Vorsteuerung und
Sollwertfilter

internalServoSettings.additionalControllerCommandValue[1]
MessgréRen o Uberlagerte Sollposition 1, Rampe

Aufschaltung Funktionsgenerator 1 A) oder B)
e Uberlagerte Sollposition 2, PRBS

Aufschaltung Funktionsgenerator 2 C) oder D)
e |stposition

sensorData[x].position 1)
e Zahler Modulolberlaufe Istwert

sensorData[x].moduloCycles 1)

1) Der Index ist vom eingestellten Messsystem abhangig. Die Auswahl des Messsystems erfolgt
durch den Anwender.
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Messfunktion Expertenmodus (ab V4.0)

Im Expertenmodus konnen diverse Einstellungen individuell verandert werden. So sind die
Signalart und der Uberlagerungspunkt explizit wahibar.

Tabelle 3-2 Maogliche Signalarten

 Signalart
PRBS (Pseudo-Random-Binary-Signal)
Sprung

Dreieck

Sinus

Die Struktur internalServoSettings.~ enthalt systeminterne Variablen fiir Sollwert- und
StellgréRenbeeinflussung der Messfunktionen.

Tabelle 3- 3 Mégliche Uberlagerungspunkte (Struktur internalServoSettings.~)

Bezeichner Variable Kommentar / Funktion

Sollwert additionalCommandValue Sollwertliberlagerung vor der Dynamikanpassung

Funktion analog zu
servoSettings.additionalCommandValue

Stellgrofie additionalSetpointValue StellgroReniiberlagerung

Funktion analog zu
servoSettings.additionalSetpointValue

Sollwert am Regler additionalControllerCommandValue 1) | Sollwertliberlagerung am Regler

Sollwertliberlagerung vor dem Summationspunkt des
Lage-/Drehzahlreglers

1) Fir die Messungen, die ohne Vorsteuerung und Sollwertfilter (Dynamikanpassung, Symmetrierfilter) durchgefiihrt
werden sollen, muss die Sollwertanregung direkt vor dem Summationspunkt des Lage- bzw. Drehzahlreglers erfolgen.

Hinweis

Die Systemvariablen fiir Uberlagerungen sind fiir die ausschlieRliche Nutzung durch die
SIMOTION-Messfunktionen vorgesehen. Der Anwender darf diese Variablen nicht
verandern.
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Kreisformtest - Bewertung der Achsdynamik fiir einen winkelsynchronen Gleichlauf

In einem Kreisformdiagramm sind kleine Abweichungen von Amplitude und Phase gut
sichtbar. Zudem hat der Kreisformtest den Vorteil, dass eine reine Istwertbetrachtung
moglich ist. Eine Schleppfehlerbetrachtung hat im Gegensatz dazu den Nachteil, dass der
Schleppfehler (Systemvariable followingError) z. B. bei DSC korrigiert wird und somit eine
gewisse Fehlerbehaftung hat.

Funktionsgenerator 1 des Kreisformtests 1. Achse

Signalform Sinus
Uberlagerungs- |« internalServoSettings.additional CommandValue[0]
punkt

Funktionsgenerator 2 des Kreisformtests 2. Achse
Signalform Sinus
Uberlagerungs- |« internalServoSettings.additionalCommandValue[0]
punkt

Messgrofen e Sollposition 1. Achse

internalServoSettings.additional CommandValue[0]

e Sollposition 2. Achse

internalServoSettings.additional CommandValue[0]
e |Istposition 1. Achse

sensorData[x].position 1)
e |Istposition 2. Achse

sensorData[x].position 1)
e Modulolberlaufe Istwert 1. Achse

sensordata[x].moduloCycles 1)

e Modulolberlaufe Istwert 2. Achse

sensordata[x].moduloCycles 1)

1 Der Index ist vom eingestellten Messsystem abhangig. Die Auswahl des Messsystems erfolgt
durch den Anwender.

Siehe auch
Sollwertliberlagerung (Seite 121)
StellgréRReniberlagerung (Seite 130)

TO Achse elektrisch/hydraulisch, Externer Geber
Funktionshandbuch, 02/2012 259



Projektieren Achse

3.8 Achssteuertafel/

3.8 Achssteuertafel

Die Achssteuertafel dient der Steuerung und Beobachtung einzelner Achsen ohne dass
daflr ein Anwenderprogramm benétigt wird. Mit ihr kénnen Achsen samt Antrieb verfahren
werden. Die Steuertafel kbnnen Sie z. B. fir folgende Aufgaben einsetzen:

® Zum Funktionstest einzelner Achsen

e Zum Verfahren von Achsen bei der Inbetriebnahme, wenn noch kein oder nur Teile des
Anwenderprogramms vorhanden sind

e Zum Verfahren der Achse zu Optimierungszwecken (Reglereinstellung)
e Zum Referenzieren von Achsen

® Zum Setzen und Sperren der Achsfreigabe

® Zum Referenzieren von Achsen bzw. zur Absolutwertgeberjustage

® Zum Quittieren von Achsalarmen

/I\WARNUNG

Diese Funktion darf nur unter Beachtung der entsprechenden Sicherheitshinweise
eingesetzt werden. Bei Nichtbeachtung kdnnen Personen- und Sachschaden die Folge
sein.

Voraussetzungen
® Es muss eine Online-Verbindung zum SIMOTION-Geréat bestehen

® Die aktuelle Achsprojektierung muss sich auf dem Zielgerat befinden. Fiihren Sie ggf.
zum Abgleich einen Projektdownload oder ein Upload der Konfigurationsdaten durch
(Zielsystem - Laden - Konfigurationsdaten ins PG).

® Das SIMOTION-Gerat muss sich im Betriebszustand STOP_U befinden.

Weitere Informationen finden Sie in der SCOUT Onlinehilfe (Index Achssteuertafel) sowie im
Inbetriebnahmehandbuch SIMOTION D4x5.
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Teil Il Hydraulikfunktionalitat 4

4.1 Ubersicht Hydraulikfunktionalitét
Die Hydraulikfunktionalitat ist im Technologieobjekt (TO) Achse enthalten.

Die Hydraulikachse kann wie die elektrische Achse mit folgenden Technologien eingestellt
werden:

® Drehzahlachse
® Positionierachse
® (leichlaufachse

Die Anwendersicht der elektrischen und der hydraulischen Achse ist, soweit mdglich,
gemeinsam gehalten.

Z.B.:
® Bewegungsbefehle

® Achseinstellungen

Wesentliche Unterschiede zur Elektrischen Achse sind z. B.:
® Einrechnung einer Ventilkennlinie

® Besondere Kompensation

® Ein Ventil ist auf mehr als eine Achse umschaltbar

e Keine unterlagerte Geschwindigkeitsbegrenzung oder Momentenregelung im
Aktor/Antrieb

® Ggf. getrennter Aktor/Ventil fur Durchfluss (Q-Ventil) und Kraft/Druck (P-Ventil)

In den nachfolgenden Kapiteln ist die Hydraulikfunktionalitadt aufbauend auf die
Beschreibung der Achse erlautert.

Siehe auch
Ubersicht Achstechnologien (Seite 19)

Allgemeines zu Achsen (Seite 15)
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Tell Il Hydraulikfunktionalitét

4.1 Ubersicht Hydraulikfunktionalitét
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Grundlagen Hydraulikfunktionalitat

5.1 Achseinstellungen / Antriebszuordnung
5.1.1 Ubersicht Achseinstellungen / Antriebszuordnung
o e I g (SRR s et ey i Teaoer
Bild 5-1 Ubersicht Bewegungsfiihrung bei Achse mit Hydraulikfunktionalitét
Ventiltypen:

e Q-Ventil (Ventil zur Regelung eines Volumenstroms, Wege-Ventil)

Hydraulikventil zur Steuerung von Richtung und GroR3e eines Volumenstromes, geeignet
zur Geschwindigkeitsregelung

* PQ-Ventil

Spezielles Q-Ventil geeignet zur Kraft-, Positions-, Geschwindigkeits- und Druckregelung

e P-Ventil (Druckbegrenzungsventil)

Ventil zur Begrenzung eines Systemdrucks, geeignet um ein Hydrauliksystem gegen zu

hohen Druck abzusichern (Uberdruckabsicherung)
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Grundlagen Hydraulikfunktionalitét

5.1 Achseinstellungen / Antriebszuordnung

5.1.2

Siehe auch

264

Einstellung als Reale Achse mit Hydraulikfunktionalitat

Die Stellwerte zu den Stellgliedern (Ventilen) werden analog bzw. als Direktwert
vorgegeben.

Méglich sind:

® Analogausgange am C2xx

® Analogausgange im I/O Bereich

® Analogausgange an einem PROFIBUS-Modul, z. B. SINUMERIK ADI4, SIMATIC IM174

Bei SIMODRIVE ADI4, SIMATIC IM174 muss das PROFIdrive Profil
Standard Telegramm 3 verwenden werden.

Es ist ein spezifisches Freigabesignal fiir das jeweilige Stellglied verfiigbar (vergleiche das
Signal fUr Antriebsfreigabe bei der elektrischen Achse).

Das Freigabesignal fir das Q-Ventil wird Gber den Parameter qOutputEnable im Befehl
_enableQFAxis()/_disableQFAxis() gesetzt/rickgesetzt. Der Status des Freigabesignals wird
in den Systemvariablen actorMonitoring.driveState und actorMonitoring.power angezeigt.
Beim Anschluss des Hydraulikausgangs an IM174 werden diese Systemvariablen
entsprechend den rickgemeldeten Bits im Zustandswort gebildet. Der Status des Q-
Ausgangs wird in actorMonitoring.qOutputState angezeigt.

Das Freigabesignal fir das P-Ventil wird Gber den Parameter fOutputEnable im Befehl
_enableQFAxis()/_disableQFAxis() gesetzt/rickgesetzt. Der Status des Freigabesignals fur
das P-Ventil wird mit der Systemvariablen actorMonitoring.fOutputEnable angezeigt. Der
Status des P-Ausgangs wird in actorMonitoring.fOutputState angezeigt.

Bei der Einstellung der Achse als Achse mit Hydraulikfunktionalitat ist es moglich, tber
Konfiguration ein Stellglied mehreren Achsen zuzuordnen. Die Zuordnung zur Laufzeit
erfolgt mit den Aktivierungs-/Deaktivierungsbefehlen _enableQFAxis()/_disableQF Axis().

Die reale Achse mit Hydraulikfunktionalitat besitzt die StellgrofRen fiir den Durchfluss (Q,
Q-Ventil) und gdf. eine separate Stellgrof3e fir die direkte Kraft- / Druckbegrenzung oder
Kraft- /Drucksteuerung (F, P-Ventil).

Bei Achsen mit P-Ventil sind fiir die Kraft- und Druckvorgabe die technologischen Befehle
und Systemvariablen der Kraft-/Druckbegrenzung anwendbar.

Die Adressen im I/O-Bereich fiir die Ausgabe des Q-Wertes und ggf. fur die Ausgabe des
F/P-Wertes sind an der Achse einstellbar.

Hinweis

Anwendungsbeispiele fiir Hydraulikachsen finden Sie unter FAQs > Technologie in den
SIMOTION Utilities & Applications, die im Lieferumfang von SIMOTION SCOUT enthalten
sind.

Zugriff auf das gleiche Stellglied von mehreren Achsen (Seite 285)
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Grundlagen Hydraulikfunktionalitat
5.1 Achseinstellungen / Antriebszuordnung

51.3 Einstellung als Reale Achse nur mit Q-Ventil

Bei Hydraulikachsen nur mit Q-Ventil sind die Funktionen zum Verfahren der Achse, zur
Geschwindigkeitsbegrenzung, zur Kraft-/Druckregelung, zur Kraft-/Druckbegrenzung wie bei
der elektrischen Achse verfugbar.

Achskonfiguration - Achse_1 - Achstyp
< e Auf diezer Seite konnen Sie den Achstyp auswahlen.
Achstyp Achtung!
Konfiguration (-4u... Durch Andemn dieses Eintrags konnen bersits eingestellte Daten verloren
Geberzuardnung gehen, da sich die Stuktur der Konfigdaten andert.
Geberkonfiguration
Zusammenfassung
Achstyp: o lingar
7 rotatorizch
7 elekbisch
& hydraulisch
7 virtuell
Wentityp: IQ - Wentil j
Fegelung: IStandard j
Standard + Diruck
Standard + Kraft
< Zuriick I “ieiter I Abbrechen Hilfe:
Bild 5-2 Einstellung des Achstyps

Tabelle 5- 1 Einstellung der Regelung

Standard Bewegung iber Q-Ventil

Standard+Druck Bewegung und Kraft-/Druckregelung tber Q-Ventil
Einheit: Pascal, bar

Standard+Kraft Bewegung und Kraft-/Druckregelung tber Q-Ventil
Einheit: Newton
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Grundlagen Hydraulikfunktionalitét

5.1 Achseinstellungen / Antriebszuordnung

Achskonfiguration - Achse_1 - Konfiguration Q-Ausgang

+ Mame
 fchstyp = Zuordnungspartner Zuordnung
Konfiguration Q.. | i |Hein Fitter x| |wein Fitter |
Geberzuardrung 1| » Zuordnung spéter definieren
i 8 2| @ EEcz40_1
Sleberkonf:fg:rajlr?; 3 - actorAraion —
4 —&ctorfnalog_2 frei
5 —&ctorfnalog_3 frei
& — Actor &nalog_4 frei

> I Baugruppe

Eigenschaften:
| |Name |Wert |
| 1 |Ausgang | 274 |

Farmat: I Linksbuendig j

Auflozung: |1 5 Bit

I~ woert invertiert ausgeben

[V Ausganag fiir Ventilreigabe aklivieren

logizche Adresse: IF'Q ge.0 _I

<zuiick [ Weiter> | Abbrechen | Hire |

Bild 5-3 Beispiel fur die Konfiguration des Q-Ausgangs lber analoge Ausgabebaugruppe

Unter Auflosung wird die Bit-Aufldsung der Analogen Ausgabebaugruppe eingestellt.
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Grundlagen Hydraulikfunktionalitat

5.1 Achseinstellungen / Antriebszuordnung

Achskonfiguration - Achse_1 - Geberzuordnung

+ Mame 2l Zuordnungspartner Zuordnung
+ Achstyp "% |Kein Fiter | Wein Fitter 4|
+ Konfiguration G-4u... 1| » Zuordnung spéter definieren

Geberzuordnung 2 [EEC240_1

Geberkonfiguration
Zuzammenfassung

 Eingabebaugruppe fiir Gebe

Eigenschaften:
| |Name |W"3"t |
| 1 |Eingang [ 54]
Gebertup:  Absolubwertgeber
5] : Geb linear [Lir b]

Auf dieser Seite stelen Sie den fir diese Achse verwendeten Geber ein
[rabei kinnen Sie noch spezielle Anschlussarten des Gebers auswahlen.

Hife |

< Zuriick I “ieiter I Abbrechenl

Bild 5-4

Beispiel fir die Konfiguration der Geberzuordnung

Die logische HW-Adresse der Eingabebaugruppe entnehmen Sie aus der HW Konfig im

SCOUT.
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Grundlagen Hydraulikfunktionalitét

5.1 Achseinstellungen / Antriebszuordnung

Siehe auch
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Achskonfiguration - Achse_1 - Geberkonfiguration

+ Achstyp Pozitionswertberechnung
+ Konfiguration 3-4u...
+ Konfiguration P-Au...
+ Geberzuordnung = Rohwert * 1.0 + 0o
Geberkonfigura. ..
zusatzliche Sensoren
Zusammenfassung ¥ PT1-Filter aktivieren

Positioriswert Faktor Offset

Positionswertfilter

Filterzeitkonstante: |1 .e-002 3

BezugsgroBen

Anzahl auswertbarer Bits: |1 5

Format: I Linksbuendig j
minimaler Rohwert: |-3251 2

marimaler Robwert: |32511

Fehlertoleranzzeit: ID.‘I 3

Weitere Einstellungen

r Talerierung des Ausfallz des Gebers, wenn er nicht an der
Fiegelung beteiligt ist

(7’;“
\f-'“" .‘,L. i

<zuiick [ Weiter> | Abbrechen | Hire |

Bild 5-5 Beispiel fur die Konfiguration des Positionswertes
Mit dem Faktor (Skalierungsfaktor) und Offset wird der interne Wert in eine darstellbare
physikalische Gréf3e umgerechnet.

Der Wert kann innerhalb der Wortbreite (16 Bit) linksbiindig oder rechtsbiindig ausgegeben
werden.

Der minimale und der maximale Rohwert stellen eine Begrenzung dar. Liegt der gemessene
Istwert aulRerhalb dieser Grenzen, wird der technologische Alarm 50013: Die zulédssige
Bereichsgrenze wiirde iiber-/unterschritten ausgegeben und der interne Istwert auf den
Grenzwert gesetzt.

Mit der Fehlertoleranzzeit wird angegeben, wie lange ein Fehler am Eingang anliegen darf,
bis ein Technologiealarm gesetzt wird.

Einstellung des Achstyps hydraulisch (Seite 30)
Konfigurationsdatum TypeOfAxis (Seite 32)
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Grundlagen Hydraulikfunktionalitat
5.1 Achseinstellungen / Antriebszuordnung

514 Einstellung als Reale Achse mit Q-Ventil + P-Ventil/F-Ausgang

Bei Hydraulikachsen mit Q-Ventil + P-Ventil/F-Ausgang sind die Funktionen zum Verfahren
der Achse (Q-Ventil) verfugbar. Zusatzlich kann am P-Ventil/F-Ausgang gesteuert eine
StellgréRe ausgegeben werden.

Es gibt folgende Varianten:

e Zwei Ventile (P-Ventil und Q-Ventil)

® Ein Ventil mit zwei Anschlissen (analog)
® Eine Regelpumpe

Am TO-Achse werden fiir das Q-Ventil (Durchfluss, Geschwindigkeit) und fir das P-Ventil
(Kraft-/Druckbegrenzung) jeweils ein analoger Stellausgang konfiguriert und angesteuert.

Achskonfiguration - Achse_1 - Achstyp
< e Auf diezer Seite konnen Sie den Achstyp auswahlen.
Achstyp Achtung!
Konfiguration (-4u... Durch Andemn dieses Eintrags konnen bersits eingestellte Daten verloren
Konfiguration P-4u... gehen, da sich die Stuktur der Konfigdaten andert.
Geberzuordnung
Geberkonfiguration
zuzatzliche Sensoren
Zusammenfassung
Achstyp: o lingar
7 rotatorizch
7 elekbisch
& hydraulisch
7 virtuell
Wentityp: IF'+Q - Wentil j
Fegelung: IStandard + Diuck, j
Standard + Kraft k
< Zuriick I “ieiter I Abbrechen Hilfe:
Bild 5-6 Einstellung des Achstyps

Tabelle 5- 2 Einstellung der Regelung

Standard+Druck Bewegung am Q-Ausgang und Druckbegrenzung am P-Ventil/F-Ausgang
Einheit: Pascal, bar

Standard+Kraft Bewegung am Q-Ausgang und Kraftbegrenzung am P-Ventil/F-Ausgang
Einheit: Newton

Hydraulikachsen mit Q-Ventil und P-Ventil/F-Ausgang haben keine Druckregelung
(Druckregelungsbefehle werden abgelehnt), die Druckbegrenzungsbefehle wirken in diesem
Fall auf das P-Ventil/[F-Ausgang. Der Druckbegrenzungswert am Befehl wird als StellgroRe
am P-Ventil/F-Ausgang ausgegeben.
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5.1 Achseinstellungen / Antriebszuordnung

Siehe auch
Einstellung des Achstyps hydraulisch (Seite 30)
Konfigurationsdatum TypeOfAxis (Seite 32)

5.1.5 Einstellung als Reale Achse nur mit P-Ventil (ab V3.2)

Am P-Ventil (F-Ausgang der Achse) kann ein zeitbezogenes oder istpositionsbezogenes
Profil oder eine Stellgréfe ausgegeben werden. Es findet keine Lageregelung,
Geschwindigkeitsregelung o