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Benutzerhandbuch

W7 NanoPro ¥ 1.52.0.9 / UKERBL1 (=]
Datei  Sprache  Motor 1 * Motor  System  Hilfe
Motor : 1, Operating Mode : Operation Modus = |EI|1|
Motorar: SMCI47-S  Schnittstelle: R5485 Yersionzdatum: ™" Konfiguration in Steuerung schreiben | Konfiguration aus Steuerung lesen |
Modus | Motoreinstellungenl Anzeigeneinstellungenl Fehlerkorrekturl Eingéngel Ausgéngel Kommunikationl Statusanzeigel EL-ParameterI Scopel Bremsel
Fahrprafile
Operationzmodus IPositionsmodus - Relativ j Motordrehzahl 2000 Hz
L. .. . Beschleunigung 721 Hz/mz
02 Inteme Referenzfabit, Links, z | | Stelordke I400 Schritte : :
03. Drehzahl, Links, 2000, - . - Beschleunigungszeit 10 mz
04. Flagposition, 400, Links, 2000 Richtung [Links =l Schiitmadus Halbschiit
05. Externe Referenzfahrt, Links, |
6. Positionzmodus - Absolut, 400, Sollgezchwindigkeit |2DDD Hz Fhasenstrom 10%
07. Positionsmodus - Absolut, 400, iRt 14
08. Positionsmodus - Relativ, 400, Rampe |?21 Hz/ms efrigbeuntersetzung :
09. Flagpo_sition, 4DD, Links, 200( Gk oo Ausgangsdrehzahl 2000 Hz
10. Takt-Richtung links Beschleunigungsiuck. I Schrittaufldzung 1.8° /Schritt
11. Takt-Richtung rechts
12. Positionsmodus - Relativ, 400, Bremsrampe |?21 Hz/ms
13. Positionsmodus - Relativ, 400,
14. Positionsmodus - Relativ, 400, max. Bremsruck |?21 Safz testen |
15. Positionsmodus - Relativ, 400, I
16. Pozitionsmodus - Relativ, 400, | FPause 1 TS |
17. Externe Referenziahrt, Links, Satz stoppen
18, Drehzahl, Links, 2000, - Durchgange |1 :
19. Drehzahl, Links, 2000, - Cuick Stopp |
20, Takt-Richtung links [ Richtungsumkehr
21. Takt-Richtung rechts Daten speichem |
22. Positionsmodus - Relativ, 400, Folgesatz INummer Tup j
23 Postiansmadus - Relativ, 400, | o |
Rampentyp IJerk Free Rampe j aten auslesen
0 Schritte — —
2000 [Hz)+ —
Statuz abfragen |
Zahlerstand riicksetzen |
Zahlerstand lesen | 0 [He : : . 4
z 308 400 [Schritte]
Auslieferungszustand | 4 400 404 [ms]
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Steuerungssoftware flr
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Impressum / Zu diesem Handbuch

© 2009

Nanotec® Electronic GmbH & Co. KG
Gewerbestralle 11
D-85652 Landsham / Pliening

Tel..  +49 (0)89-900 686-0
Fax:  +49 (0)89-900 686-50

Internet: www.nanotec.de

Alle Rechte vorbehalten!

MS-Windows 2000/XP/Vista sind eingetragene Warenzeichen der Microsoft Corporation.

Zielgruppe

Dieses Benutzerhandbuch richtet sich an Konstrukteure und Entwickler, die ohne
groRere Erfahrung in der Schrittmotortechnologie eine der Schritt-
motorsteuerungen SMCI33, SMCI47-S, SMCP33 oder einen Plug & Drive Motor
der Serie PDx-N von Nanotec® mit Hilfe der Steuerungssoftware NANOPRO
konfigurieren missen.

Zu diesem Handbuch

In diesem Handbuch ist ausschlieRlich die Steuerungssoftware NANOPRO
beschrieben.

Fur den Anschluss und die Inbetriebnahme von Schrittmotorsteuerungen oder
Plug & Drive Motoren sind die jeweiligen technischen Handbuicher zu beachten!

l}lanotec® behalt sich im Interesse seiner Kunden das Recht vor, technische
Anderungen und Weiterentwicklungen von Hard- und Software zur Verbesserung
der Funktionalitat dieses Produktes ohne besondere Ankiindigung vorzunehmen.

Fur Kritik, Anregungen und Verbesserungsvorschlage wenden Sie sich bitte an die
oben angegebene Adresse oder per Email an: info@nanotec.de

Version/Anderungsiibersicht

Version Datum Anderungen
1.0 03.06.2009 Neuanlage C+P
2.0 01.10.2009 Uberarbeitung neuer Software-Release

Version 1.52.09
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1 Installation

Systemvoraussetzungen
e MS-Windows 2000 / XP / Vista
e Freier COM-Port an Ihrem Windows-PC

Vorgehensweise

Zur Installation der Steuerungssoftware NANOPRO auf Ihrem PC miissen Sie die
Software von der Nanotec-Webseite herunterladen.

Gehen Sie dazu wie folgt vor:

Schritt | Tatigkeit

1 Offnen Sie in lhrem Browser die Webseite von Nanotec:
http://www.nanotec.de

2 Gehen Sie in den Bereich ,Downloads” und wahlen Sie die Software aus:
-Windows Software NanoPro fir Plug & Drive & SMCI (NEU) >>*

3 Laden Sie das File ,NanoProNG V xxx.zip* auf Ihren PC herunter.

4 Entpacken Sie das zip-File auf Ihrem PC in das gewilinschte Verzeichnis.

5 Offnen Sie den Ordner ,NanoProNG V xxx* und Starten Sie das Setup-
Programm durch einen Doppelklick auf die Datei ,NanoProNG.msi".

6 Folgen Sie den Installationsanweisungen des Setup-Programms.
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2 Ubersicht der Bedienoberflache

2.1 Allgemeines

Einleitung

Mit der Steuerungssoftware NANOPRO kénnen die Schrittmotorsteuerungen SMCI33,
SMCI47-S, SMCP33 und Plug & Drive Motoren der Serie PDx-N mit jedem Standard-
Windows-PC konfiguriert und programmiert werden.

Ubersichtliche Oberflachen und einfache Testfunktionen erméglichen einen schnellen
Einstieg in die Bedienung und Programmierung und erleichtern die Inbetriebnahme.

Aufgrund der einfachen Bedienoberflache sind in diesem Handbuch nicht alle Funk-
tionen beschrieben. Vieles ist selbsterklarend. Es wird deshalb nur auf einige wesent-
liche Bedienvorgéange eingegangen.

Machen Sie sich mit der Bedienoberflache der Steuerungssoftware NANOPRO ver-
traut, bevor Sie mit der Inbetriebnahme und Programmierung von
Schrittmotorsteuerungen oder Plug & Drive Motoren beginnen.

2.2 Einteilung der Bedienoberflache

Menileiste und Menulfenster

Die Bedienoberflache gliedert sich grundsatzlich in die Mendileiste (1) und die je Motor
separaten Menufenster (2).

_lolx|
Datei  Sprache Motor 1 * Motor  System  Hilfe
Motor : 1, Dperating Mode : Dperation Modus . - |EI|1|
Maotorart: Default Schnittstelle:  Yersionsdatum: 9 Konfiguration in Steuerung schreiben | Konfiguration aus Steuerung lesen |
Modus Motoreinstellungenl Bremsel Anzeigeneinstellungen Fehlerkorrekturl Eingange Ausgéngel Kommunikationl Statusanzeigel
Fahrprofile
Operationzmodus IHeIativ j Matordrehzahl 1000 Hz
01. Belaty, 400, Links, 1000, -- P9 .. : Beschleunigung 100,03 Hz/ms
02 Inteme Referenziahrt, Links, 17| | Stellaroke I400 Schritte : :
03. Drehzabl, Links, 1000, - : - Beschleunigungszeit B ms
04. Flagposition, 400, Links, 1000 Richtung [Links o Schiitmadus Halbschiit
05. Externe Referenzfahrt, Links,
0B, Absolut, 400, 1000, - Startgeschwindigkeit |4UU Hz Phazenstrom 10%
07. Absolut, 400, 1000, - i ;
08, Relativ, 400, Links, 1000, - Solgeschwindigkeit 1000 Hz Genesanensang L
09. Flagp_osition, 400, Links, 1000 T Ausgangsdrehzahl 1000 Hz
1. At links EE Z Hafms | g epitauficsung 18" /Schit
11. At rechits
12 Relativ, 400, Links, 1000, - Pauze I‘I ms
13 Relativ, 400, Links, 1000, - :
14. Relativ, 400, Links, 1000, - Durchgange |1 Satz testen |
15 Relativ, 400, Links, 1000, - :
16. Relativ, 400, Links, 1000~ _| ™" Richtungsurkshr Satz stoppen |
17. Externe Referenzfahrt, Links,
18. Drehizahl, Links, 1000, - Folgesatz | Nummer Typ | :
19. Drehzahl, Links, 1000, - Cuick Stapp |
20, Autka links Fampentyp ITrapez Fampe j
21. Auta _'EChtS : Daten speichern |
22 Relativ, 400, Links, 1000, -
23 Relativ, 400, Links, 1000, - LI
D aten auslesen |
0 Schritte — —
1000 [Hz]+
Statuz abfragen |
Zahlerstand riick setzen |
Zahlerstand lesen | 400 [Ha] - 1
1 B 294 400 [Schritte]
Auslieferungszustand | & 204 400 [ms]
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2.2.1 Die Menlleiste

Menl <Datei>

Standardfunktionen zur Dateibearbeitung.

NanoPro ¥ 0.50.0.22 / UKERBL1

Datei | Sprache  Mator 1

MNeu

Offren

Speichern
gen

Speichern unker ...

Ende

Menu <Sprache>

Einstellung der Sprache der Bedienoberflache mdéglich (Deutsch/Englisch).

ManoPro ¥ 0.50.0.22 / UKEREL1

Datei | Sprache | Motor 1

Deutsch
Englisch

Auswahlmeni , Motor”

Auswahl des gewlinschten Motors.
Bei Netzwerken kdnnen bis zu 32 Motoren im Netzverbund betrieben und von der
Steuerungssoftware NANOPRO angesteuert werden.

KBOEHLER 1

Sprache  Mokor 1 -

Menl <Motor>

Im Menl <Motor> finden Sie die Menipunkte:

Mokor | Swstem  Hilfe

m Motor hinzufligen

5405 Makar entfernen
Copy Mator b i
inzel B !
Werte aller Motoren auslesen L
’7 Werte aller Motoren speichern I

e <Motor hinzufiigen>
Neue Motoren kénnen Sie tUber den Menlpunkt <Motor hinzufiigen> anlegen.
Es offnet sich ein Eingabefenster fur die Motoradresse. Die Adresse muss
zwischen 1 und 255 liegen.

e <Motor entfernen>
Nicht mehr bendtigte Motoren kénnen Sie mit dem Mentpunkt <Motor entfernen>
aus der Steuerung entfernen.
Es 6ffnet sich ein Fenster mit der Abfrage ,Mdchten Sie den Motor wirklich
I[6schen?”, das Sie mit der Schaltflache <Ja> verlassen.
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e <Copy Motor to>
Uber diesen Meniipunkt kénnen Sie die aktuellen Einstellungen kopieren und fiir
einen neuen Motor Gbernehmen. Es 6ffnet sich ein Eingabefenster fiir die
Motoradresse. Die Adresse muss zwischen 1 und 255 liegen.

o <Werte aller Motoren auslesen>
Alle Motoreinstellungen werden an die Steuerungssoftware NANOPRO
Ubertragen.

o <Werte aller Motoren speichern>
Alle Motoreinstellungen werden in der Steuerungssoftware NANOPRO
gespeichert.
Menu <System>

Im Menl <System> finden Sie die Menlpunkte:

Systern | Hilfe

I| Firriware update » ausgewahlber Mokor
| Firrmwaredatei update alle Motoren b
I Firrware Oberprifen downgrade ausgewahlter Motor 1

1 Firmware automatisch Gberpriifen

3 Supportlag S I Motordrehzahl

T 1 Reschlenimmnn

e <Firmware update>
Update der Firmware fur den ausgewéhlten oder alle Motoren; Downgrade fur den
ausgewahlten Motor.

o <Firmwaredatei update>
Update der Firmwaredatei.

e <Firmware Uberpriufen>
Manuell priifen, ob ein Update fur die Firmware zur Verfligung steht.

e <Firmware automatisch Uberprifen>
Bei aktiviertem Kontrollkastchen wird automatisch geprift, ob ein Firmware-Update
zur Verflgung steht.

e <Supportlog>
Bei aktiviertem Kontrollkastchen wird fiir Supportzwecke automatisch eine
Logdatei erzeugt.
Meni <Hilfe>

Im MenUl <Hilfe> finden Sie die Menipunkte:

EE
HilFe:

i Inhalk I

Benutzerhandbuch

T

‘ Info Ober ManoPro

e <|nhalt>
Online-Hilfe fir NANOPRO aufrufen.

e <Benutzerhandbuch>
Benutzerhandbuch fir NANOPRO als PDF-Datei 6ffnen.

¢ <Info Uber NanoPro>
Versionsinformation zur aktuellen Installation von NANOPRO anzeigen.
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2.2.2 Das Menufenster

Registerkarten

Das Menufenster enthélt folgende Registerkarten:

| Motoreinstellungenl Bremsel .&nzeigeneimtellungenl Fehlerkorrekturl Eingéngel .t’-‘«usgéngel Kommunikation | Statuzanzeige | CL - F'ararneterl Scc-pel

Registerkarte Siehe Abschnitt
Modus 4 Registerkarte <Modus>*
Motoreinstellungen 5 ,Registerkarte <Motoreinstellungen>*
Bremse 6 ,Registerkarte <Bremse>"
Anzeigeneinstellungen 7 ,Registerkarte <Anzeigeneinstellungen>*
Fehlerkorrektur 8 ,Registerkarte <Fehlerkorrektur>*
Eingange 9 ,Registerkarte <Eingange>*
Ausgange 10 ,Registerkarte <Ausgange>"
Kommunikation 11 ,Registerkarte <Kommunikation>*
Statusanzeige 12 ,Registerkarte <Statusanzeige>"
CL-Parameter 13 ,Registerkarte <CL-Parameter>
(Closed-Loop)*“
Scope 14 ,Registerkarte <Scope>*

Einstellungen an/von Steuerung Ubertragen

Uber folgende Schaltflachen kénnen die aktuellen Konfigurationseinstellungen in der
angeschlossenen Steuerung gespeichert bzw. von der angeschlossenen Steuerung
ausgelesen werden.

F.onfiguration in Steuerung schreiben F.onfiguration aus Steuerung lesen

e <Konfiguration in Steuerung schreiben>
Die aktuellen Einstellungen werden von NANOPRO an die angeschlossene
Steuerung Ubertragen.

e <Konfiguration aus Steuerung lesen>
Die aktuellen Einstellungen werden von der angeschlossenen Steuerung an
NANOPRO (bertragen.
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3

Allgemeines

Steuerung konfigurieren

Dieser Abschnitt beschreibt die generelle Vorgehensweise zur Konfiguration der
Steuerung. In den Abschnitten 4 bis 14 sind die in den jeweiligen Registerkarten
einzustellenden Parameter im Detail beschrieben.

Vorgehensweise

Gehen Sie bei der Konfiguration der Steuerung wie folgt vor:

Schritt

Tatigkeit

Hinweis

1

Steuerung in Betrieb nehmen.

Siehe Technisches Handbuch der
jeweiligen Steuerung.

Auf die Schaltflache <Konfiguration
aus Steuerung lesen> klicken.

Der angeschlossene Steuerungstyp
wird erkannt und in der Registerkarte
<Motoreinstellungen> angezeigt.

Die fur den jeweiligen Steuerungstyp
relevanten Parameter werden
angezeigt.

Siehe Abschnitt 5 ,Registerkarte
<Motoreinstellungen>*

Falls es sich nicht um einen

Plug & Drive Motor handelt: Motortyp
und Motorbezeichnung (siehe
Typschild des Motors) in der
Registerkarte <Motoreinstellungen>
auswabhlen.

Bei Plug & Drive Motoren werden

Motortyp und -bezeichnung
automatisch erkannt.

Siehe Abschnitt 5 ,Registerkarte
<Motoreinstellungen>*

Geben Sie in den Registerkarten die
gewinschten Parameter ein und
klicken Sie ggf. auf die Schaltflache
<Daten speichern>, um die Einstellun-
gen der jeweiligen Registerkarte an
die Steuerung zu Ubertragen

Siehe z.B. Abschnitt 4.2 ,Eingabe
von Profilparametern®.

Klicken Sie ggf. auf die Schaltflache
<Konfiguration in Steuerung
schreiben>, um alle Einstellungen von
NANOPRO an die Steuerung zu
Ubertragen.
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4  Registerkarte <Modus>

4.1 Ubersicht

Einleitung

Der Motor kann je Fahrprofil mit insgesamt 14 verschiedenen Operationsmodi
betrieben werden, siehe auch Abschnitt 4.2 ,Eingabe von Profilparametern®. Aufgrund
der grof3en Leistungsfahigkeit und Funktionsvielfalt bieten sie Konstrukteuren und
Entwicklern eine schnelle und einfache Mdglichkeit, vielfaltige Antriebsanforderungen
mit geringem Programmieraufwand zielgerichtet zu I6sen.

Wabhlen Sie fur jedes Fahrprofil den gewiinschten Operationsmodus und konfigurieren
Sie die Steuerung entsprechend lhren Anforderungen.

Uberblick Operationsmodi und deren Einsatzgebiet

Operationsmodus Anwendung
Relativ Verwenden Sie diese Modi, wenn Sie eine bestimmte
Absolut Position anfahren mochten.

Der Motor fahrt nach einem vorgegebenen Fahrprofil
von einer Position A zu einer Position B.

Sehen Sie dazu Abschnitt 4.3 ,Relativ-/ Absolut-
Positionierung, Interne und Externe Referenzfahrt".

Interne Referenzfahrt Bei der internen Referenzfahrt fahrt der Motor mit der
eingestellten Minimaldrehzahl einen internen
Referenzpunkt an.

Sehen Sie dazu Abschnitt 4.3 ,Relativ-/ Absolut-
Positionierung, Interne und Externe Referenzfahrt".

Externe Referenzfahrt Bei der externen Referenzfahrt fahrt der Motor einen
an den Referenzeingang angeschlossenen Schalter
an.

Sehen Sie dazu Abschnitt 4.3 ,Relativ-/ Absolut-
Positionierung, Interne und Externe Referenzfahrt".

Drehzahlmodus Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie mit einer
bestimmten Geschwindigkeit verfahren mochten (z.B.
ein Forderband oder eine Pumpendrehzahl).

Im Drehzahlmodus beschleunigt der Motor mit einer
vorgegebenen Rampe von der Startdrehzahl (Start-

frequenz ,V Start®) auf die eingestellte Maximaldreh-
zahl (Maximalfrequenz .V Normal").

Mit mehreren Eingangen kann die Drehzahl fliegend
(on-the-fly) auf unterschiedliche Geschwindigkeiten

geregelt werden.

Sehen Sie dazu Abschnitt 4.4 ,Drehzahlmodus*.
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Operationsmodus

Anwendung

Flagpositioniermodus

Der Flagpositioniermodus bietet eine Kombination aus
Drehzahl- und Positioniermodus. Der Motor wird zu-
nachst im Drehzahimodus betrieben; bei Erreichen
eines Triggerpunktes wird in den Positioniermodus
umgeschaltet und die eingestellte Sollposition (relativ
zur Triggerposition) angefahren.

Einsatz dieses Operationsmodus z.B. zum
Etikettieren: der Motor fahrt zuerst mit der
eingestellten Rampe auf die Synchrongeschwindigkeit
des Fdrdergutes. Bei Erkennen des Labels wird der
voreingestellte Weg (Position) zum Aufbringen des
Etiketts gefahren.

Sehen Sie dazu Abschnitt 4.5 ,Flagpositioniermodus*.

Takt-Richtungs-Modus links

Takt-Richtungs-Modus rechts

Takt-Richtungs-Modus
Int. Ref.

Takt-Richtungs-Modus
Ext. Ref.

Verwenden Sie diese Modi, wenn Sie den Motor mit
einer Ubergeordneten Steuerung (z.B. CNC-
Steuerung) betreiben méchten.

Im Takt-Richtungs-Modus wird der Motor Uber zwei
Eingange durch eine tbergeordnete Positioniersteue-
rung (Indexer) mit einem Takt- und einem Richtungs-
signal betrieben.

Je nach Auswahl des Modus (Int. Ref. / Ext. Ref.) wird
die interne oder die externe Referenzfahrt unterstiitzt.
Sehen Sie dazu Abschnitt 4.6 , Takt-Richtungs-Modus
Int. Ref. / Ext. Ref.”.

Analog- und Joystickmodus

Die Ansteuerung des Motors erfolgt in diesem Be-

triebsmodus in einfacher Weise Uiber ein Potentio-

meter oder einen Joystick (=10 V bis +10 V).

Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie mit dem

Motor in einer einfachen Applikation:

e eine bestimmte Drehzahl z.B. Uber ein externes
Potentiometer einstellen méchten,

e oder synchron lber eine libergeordnete Steuerung
mit Analogausgang (=10 V bis +10 V) verfahren
mochten.

Sehen Sie dazu Abschnitt 4.7 ,,Analog- und
Joystickmodus".

Analog-Positioniermodus

Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie eine be-
stimmte Position anfahren mochten.

Die Spannungshéhe am Analog-Eingang ist
proportional zur gewtinschten Position und erméglicht
dadurch ein Servo-Verhalten.

Sehen Sie dazu Abschnitt 4.8 ,,Analog-
Positioniermodus”.

Drehmomentmodus

Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie unabhangig
von der Drehzahl ein gewisses Abtriebsdrehmoment
wiinschen, wie es bei typischen Auf-und
Abwickelapplikationen der Fall ist. Das maximale
Moment wird tGber den Analog-Eingang vorgegeben.

Sehen Sie dazu Abschnitt. 4.9 ,Drehmomentmodus*
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4.2 Eingabe von Profilparametern

Einleitung

Es kénnen bis zu 32 Fahrprofile definiert und programmiert werden. Die letzten 16
Satze (Satze 17 bis 32) sind nicht durch die Eingange abrufbar, sondern kénnen nur
Uber die Programmierschnittstelle aufgerufen werden.

Sie kdnnen mithilfe der Software NANOPRO wichtige Profilparameter einem Fahrprofil
zuordnen.

Nicht bei allen Fahrprofilen mussen alle unten aufgefiihrten Parameter bestimmt
werden. Durch Aktivierung bzw. Andern des Operationsmodus werden die jeweils
relevanten Felder in der Registerkarte <Modus> angezeigt.

Die Registerkarte <Modus>

Die Profilparameter fur ein bestimmtes Fahrprofil werden in der Registerkarte
<Modus> eingestellt.

Maodus Motoreinstellungenl Anzeigeneinstellungenl Fehlerkorrekturl Eingéngel Ausgéngel Kommunikationl Statusanzeigel EL-ParameterI Scopel Bremsel

Fahrprofile
Operationsmadus IPositionsmodus - Relativ ;I Moatardrehzahl 2000 Hz
. FPo nodus - Re L 5 : B eschleunigung 721 Hz/ms
02, Interne Referenzfahtt, Links, 2| | Stellole I400 Schiitte i y
03 Dreheabl, Links, 2000, - _ _ Eissgilsalursezl
04. Flagposiion, 400, Links, 2000 Fitfilns) [Links = Schiittmadus Halbschrit
05. Externe Referenzfahrt, Links, | I %
6. Pasitionsmodus - Absolut, 400, Sollgeschwindigkeit |2UUU Hz Phazenstrom 10%
07, Positionsmodus - Absolut, 400, Bl it i
08. Positionsmodus - Relativ, 400, Rampe |?21 Hz/ms etriebeuntersetzung :
03, Flagposition, 400, Links, 2001 i o Ausgangsdrehzahl 2000 Hz
10. Takk-Richtung links Beschleunigungsruck. I Schiittauflszung 1.8° /Schritt
11. Takt-Richtung rechts
12. Positionsmodus - Relativ, 400, Bremsrampe |?21 Hz/ms
13. Positionsmodus - Relativ, 400,
14. Positionsmodus - Relativ, 400, max. Bremsiuck |?21 Satz testen |
15. Pasitionsrnodus - Relativ, 400, |
16. Positionsmadus - Relativ, 400, _| | Pause 1 ms 5 atz sh |
17. Externe Referenzfahrt, Links, e
18. Drehzahl, Links, 2000, - Durchgange |1 7
19, Drehzahl, Links, 2000, - Huick Stopp |
20 Takt-Richtung links | Richtungsumkehr
21. TakbRichtung rechts Daten speicherm |
22. Positionzrnadus - Felativ, 400, Folgesatz INummer Tvp j
23 Positionsmodus - Relativ, 400, = = | |
Rampentyp IJerk Free Rampe j aten auglezen
1] Schritte -
2000 [Hz]+ ' ' g
Statuz abfragen |
Zahlerstand riicksetzen |
Zihlerstand lesen | 0 [He] 4 . : T
2 208 400 [Schritte]
Ausleferungszustand | 4 400 404 [ms]
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Auswabhlliste Fahrprofile

Fahrprafile

: fahrt, Links,
. Drehzahl, Links, 2000, -

. Flagpozition, 400, Links, 200C
. Externe Referenzfahit, Links,
. Positionsmodus - Absolut, 400,
. Positionsmadus - Absalut, 400,
. Positionsmadus - Relativ, 400,

. Flagposition, 400, Links, 2000

. Takt-Richtung rechts
. Pozitionsmodus - Relativ, 400,

ne

In

Takt-Richtung links

Positionsmodus - Relativ, 400,
Positionsmodus - Relativ, 400,
Positionzmodus - Relativ, 400,
Positionsmodus - Relativ, 400,
Exteme Referenziaht, Links, ©
Direhzahl, Links, 2000, -

Drehzahl, Links, 2000, -

. Takt-Richtung links

. Takt-Richtung rechts

. Positionsmodus - Relativ, 400,
23

Positionsmodus - Relativ, 400, LI

¢ In diesem Fenster werden lhnen die maximal mdglichen 32 Fahrprofile angezeigt.

e Nach Auswahl des gewiinschten Fahrprofils werden die zugehdrigen Profil-
parameter im Parameterbereich angezeigt.

Auswahlmenu ,, Operationsmodus*”

e Hier wahlen Sie den gewiinschten Operationsmodus aus.

Profilparameter

Operationsmodus | Felativ
StellaiRe |400
Richtung | Links
Startgeschwindigkeit |4DD
Sollgeschwindigkeit |1 ]
Rampe [100.03
Pause |1
Durchgange |1

™ Richtungsumkehr
Folgesatz I Murmer Typ
Rampentyp I Trapez Rampe

Schritte

Hz
Hz
Hz/ms

ms

e Anzeige der Parameter in Abhangigkeit vom gewahlten Operationsmodus und vom

ausgewahlten Fahrprofil.

e Einstellung der gewlinschten Parameter fir die verschiedenen Profile (max. 32).

Motorparameter
I atordrehzahl 1000 Hz
Beschleunigung 100,03 Hz/ms
Beschleunigungszeit Ems
Schrittmodus Halbschritt
Phasenstrom 10%

Getrisbeuntersetzung 101
Ausgangsdrehzahl 1000Hz
Schiittaufldsung 1.8% /Schritt

e Anzeige der Parameter des angeschlossenen Motors.

e Einstellung der Parameter siehe 5 ,Registerkarte <Motoreinstellungen>*.




\Y) Nanotec’

PLUG & DRIVE

Schaltflachen fur die Kommunikation mit dem Motor

Satz testen

Satz stoppen

Buick Stopp

D aten zpeichern

D aten auzlesen

<Satz testen>

Durch Betéatigen der Schaltflache <Satz testen> wird der aktuelle Satz an den
Motor Ubertragen und gestartet. Die Parameter werden vom Motor nicht
gespeichert.

<Satz stoppen>
Der gerade laufende Satz wird gestoppt.

<Quick Stopp>

Der gerade laufende Satz wird — unabhangig vom Fahrprofil — mit der Quick-Stopp-
Rampe gestoppt. Einstellungen siehe Abschnitt 5 ,Registerkarte
<Motoreinstellungen>*.

<Daten speichern>

Durch Betétigen der Schaltflache <Daten speichern> werden die eingestellten
Fahrprofile dauerhaft im Motor gespeichert.

Die Ubertragung kann einige Sekunden dauern und wird optisch mit einem
Laufbalken angezeigt.

Anschlief3end kénnen die Fahrprofile Giber die Eingéange des Motors angewahlt und
gestartet werden.

<Daten auslesen>
Alle im Motor gespeicherten Daten werden auf hren PC geladen.

Anzeige Streckengrafik

1000 [Hz]

400 [Hz] , T
1 & 304 400 [Schritte]
& 304 400 [ms]

In der eingeblendeten Streckengrafik kbnnen Sie schnell die Rampenzeit
(Hochlaufzeit) und die Gesamitstellzeit fir das eingegebene Fahrprofil ablesen.

Die Grafik wird bei jeder relevanten Eingabe neu berechnet.

Schaltflachen fur die Kommunikation mit dem optionalen Encoder

Status abfragen

£ahlerstand riickzetzen

|
|
Zahlerstand lezen |
|

Auzlieferungzzustand

<Status abfragen>
Durch Betéatigen der Schaltflache <Status abfragen> wird der aktuelle Status des
Motors abgefragt und am Bildschirm angezeigt.
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e <Zahlerstand riicksetzen>
Durch Betéatigen der Schaltflache <zahlerstand riicksetzen> wird der aktuelle
Zahlerstand auf Null zurlickgesetzt.

e <Zahlerstand lesen>
Durch Betétigen der Schaltflache <Zahlerstand lesen> wird der aktuelle Zahler-

stand abgefragt und am Bildschirm angezeigt.

o <Auslieferungszustand>
Durch Betatigen der Schaltflache <Auslieferungszustand> werden alle Parameter-
einstellungen des Motors auf den Auslieferungszustand zuriickgesetzt.

Vorgehensweise

Nachfolgend ist beispielhaft die Eingabe von Profilparametern fir ein Fahrprofil mit
Operationsmodus ,Relativ* beschrieben. In anderen Operationsmodi sind andere
Parameter zu definieren.

Gehen Sie wie folgt vor:

Schritt

Tatigkeit

Hinweis

1

Wahlen Sie in der Registerkarte
<Modus> das gewilinschte Fahrprofil
aus, z.B. ,01. Relativ, 400,-".

Die Parameterwerte des ausgewahl-
ten Fahrprofils werden angezeigt.
Das Fahrprofil wird durch die Pos-
itionierart (Auswahlmenu
~Operationsmodus*) und die Weg-
strecke im Feld ,Stellgrof3e” definiert.

Waéhlen Sie im Auswahlmeni ,Opera-
tionsmodus* den Modus ,Relativ* aus.

Die relevanten Parameterfelder
werden angezeigt

Geben Sie im Feld ,StellgroRe” die ge-
winschte Wegstrecke fiir das gewahl-
te Fahrprofil ein.

Die Eingabe der Stellgro3e kann in
Schritten, Grad oder mm erfolgen.
Die Umstellung der Maf3einheit
erfolgt in der Registerkarte
<Anzeigeneinstellungen>. Sehen Sie
dazu Abschnitt 7 ,Registerkarte
<Anzeigeneinstellungen>*.

Wahlen Sie im Auswahlment ,Rich-
tung"“ die gewtinschte Drehrichtung
des Fahrprofils aus.

Sie kénnen zwischen ,Links" und
,Rechts* wahlen.

Geben Sie im Feld ,Startgeschwindig-
keit" die gewiinschte Anfangsge-
schwindigkeit des Motors an.

Die Anfangsgeschwindigkeit ist die
Anlaufgeschwindigkeit (Start-Stopp-
Frequenz) des Motors.

Um Schrittverluste zu vermeiden,
sollte sie oberhalb der Eigenresonanz
des Motors gewahlt werden. Eine zu
hohe Minimaldrehzahl kann aber
ebenfalls zu Schrittverlusten fuhren.

Die Eingabe der Geschwindigkeiten
kann in Hertz, U/min oder mm/s
erfolgen.

Die Umstellung der Maf3einheit
erfolgt in der Registerkarte
<Anzeigeneinstellungen>. Sehen Sie
dazu Abschnitt 7 ,Registerkarte
<Anzeigeneinstellungen>"“.
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Schritt | Tatigkeit Hinweis

6 Geben Sie im Feld ,Sollgeschwindig- | Die normale Geschwindigkeit ist die
keit* die gewuinschte normale Fahrgeschwindigkeit des Motors. Um
Fahrgeschwindigkeit des Motors an. Schrittverluste zu vermeiden, sollte

sie aul3erhalb von Resonanz-
bereichen gewahlt werden. Eine zu
hohe maximale Drehzahl kann zu
Schrittverlusten und Motorstillstand
fuhren.

7 Geben Sie im Feld ,Rampe" die Ram- | Die Angabe erfolgt in Hz/ms.
pensteilheit ein. Je steiler die Rampe, desto schneller
Sie sehen das eingestellte Fahrprofil | ist die Beschleunigung. Eventuelle
in der Grafik (Streckengrafik) im Resonanzbereiche sollten aber moég-
unteren Teil des Hauptmenis und lichst schnell durchfahren werden. Je
erhalten so eine Hilfe zur Einstellung | gréRer die Beschleunigung gewahlt
der richtigen Werte. wird, desto gréRer ist aber auch die

Gefahr, dass der Motor aul3er Tritt
fallt und Schritte verliert.

In diesem Fall ist die Rampe schritt-
weise zu verkleinern.

Der Maximalwert betragt

3000 Hz/ms, (die aufgrund der
hinterlegten Umrechnungstabelle als
2988,3 Hz/ms ausgegeben werden).
Der Minimalwert betragt 0,1 Hz/ms.

8 Geben Sie im Feld ,Pause” die Lange | Die Einheit ist ms.
der Pause (Standzeit des MOtOfS) Um z.B. eine Pause von einer
nach Ende der Bewegung an. Sekunde einzustellen, muss der Wert

1000 eingegeben werden.

9 Geben Sie im Feld ,Durchgange” an, | Die Eingabe von ,0" entspricht
wie oft das gewahlte Fahrprofil nach- | Dauerbetrieb.
einander automatisch ohne einen Minimale Anzahl Durchgénge = 1.
\évc;el:teren Startbefehl gefahren werden | \15ximale Anzahl Durchgange = 254

10 | Aktivieren Sie das Optionsfeld ,Rich- | Bei aktivierter Richtungsumkehr wird
tungsumkehr®, wenn Sie eine automa- | die Drehrichtung des Motors automa-
tische Richtungsumkehr wiinschen. tisch gewechselt, wenn der gleiche

Satz (Durchgang > 1) mehrfach
nacheinander aufgerufen wird oder
wenn das gleiche Fahrprofil spater
wieder aufgerufen wird.

Die Richtung wird bei jedem erneuten
Aufrufen des gleichen Fahrprofils
geandert.

11 | Wahlen Sie ggf. im Auswahlmeni Um diese Funktion nutzen zu kén-
.Folgesatz* ein Fahrprofil aus, das nen, muss zuvor das Fahrprofil mit
aufgerufen wird, nachdem der Satz der Schaltflache <Daten speichern>
beendet wird. gespeichert werden.

12 | Wahlen Sie im Auswahlmenii Folgende Rampentypen kdnnen
.Rampentyp“ den gewiinschten ausgewahlt werden:

Rampentyp aus. e Trapez-Rampe
e Sinus-Rampe
o Jerk Free Rampe (siehe Abschnitt
4.3.3)
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Schritt | Tatigkeit Hinweis
13 | Falls Sie das eingegebene Fahrprofil | Der Motor fahrt entsprechend dem
testen méchten: eingestellten Betriebsmodus und dem
Klicken Sie auf die Schaltflache ausgewahlten Fahrprofil.

<Satz testen>.

14 | Falls Sie weitere Fahrprofile eingeben
mochten, wiederholen Sie die Schritte

1 bis 13.
15 | Falls Sie die eingegebenen Einstellun- | Die Daten werden im Motor
gen dauerhaft speichern méchten: gespeichert.

Klicken Sie auf die Schaltflache
<Daten speichern>,

4.3 Relativ-/ Absolut-Positionierung, Interne und Externe

4.3.1

Funktion

Referenzfahrt

Beschreibung

Relativ- und Absolut-Positionierung

In den Operationsmodi ,Relativ* und ,Absolut” fahrt der Motor nach einem
vorgegebenen Fahrprofil von einer Position A zu einer Position B.

Sie werden vorzugsweise verwendet, wenn eine bestimmte Position angefahren
werden soll.

Die Positionen kdnnen je nach Auswahl des Modus als Absolut- oder Relativwerte
definiert werden. Bei der Relativ-Positionierung wird das Fahrprofil von der aktuellen
Position aus gefahren. Bei der Absolut-Positionierung bezieht sich das Fahrprofil auf
eine fest eingestellte Sollposition, unabhangig von der aktuellen Istposition.

Interne und externe Referenzfahrt

Im Operationsmodus ,Interne Referenzfahrt” fahrt der Motor mit der eingestellten
Minimaldrehzahl einen internen Referenzpunkt an. Dieser Referenzpunkt liegt auf der
Motorwelle und wird somit bei jeder vollen Motorumdrehung erneut erreicht.

Im Operationsmodus ,Exerne Referenzfahrt* fahrt der Motor einen an den
Referenzeingang angeschlossenen Schalter an.

Nach dem Start der externen Referenzfahrt beschleunigt der Motor mit der
eingestellten Rampe von der Minimal- auf die Maximaldrehzahl. Bei Erreichen des
Referenzschalters wird die Bewegung abgebrochen und nach einer Pause von

100 ms entsprechend der Einstellung ,Positionierverhalten am Endschalter mit der
Minimaldrehzahl (Start-/Stoppdrehzahl) wieder vom Schalter herunter gefahren.

Der Referenzschalter kann sowohl als Offner als auch als SchlieRer ausgefiihrt sein.
Dies muss bei der Programmierung mittels Software eingestellt werden.

Siehe dazu auch Abschnitt 7 ,Registerkarte <Anzeigeneinstellungen” und separates
Handbuch zur jeweiligen Schrittmotorsteuerung oder zum Plug & Drive Motor.
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Parameterfelder bei Operationsmodus , Relativ*

Operationsmodus
Stellgrobe

Richtung
Startgeschwindigk.eit
Sollgeschwindiglk et
Rampe

Pauze

Durchgange

Folgesatz

R ampentyp

|4E||:| Schritte
| Lirks =l

[00 Hz
{2000 Hz
{10002 Ha/ms
f1 ms

f1

™ Richtungsumkehr

| Nummer Typ =l
| Trapez Rampe =l

Parameterfelder bei Operationsmodus , Absolut”

Operationsmodus
Stellgrafe
Startgeschwindighk.eit
Sollgezchwindighket
R ampe

Folgezatz

R ampentyp

{400 S chritte
{200 Hz
{2000 Hz
{100.03 Hz/ms
[ Murnmer Typ El

[ Trapez Rampe ~|

Parameterfelder bei Operationsmodus , Interne Referenzfahrt*

Operationzsmodus
Richtung
Startgeschwindighk.eit
Solgezchwindigkeit
R ampe

Folgesatz

f400 Hz
{1000 Hz
{10003 Hz/ms
[ Mummer Typ |

Parameterfelder bei Operationsmodus ,Externe Referenzfahrt*

D perationzmodus
Richtung
Startgezchwindigkeit
Sollgeschwindigk.eit
Rampe

Folgezatz

{400 Hz
{1000 Hz
{100,03 Hz/ms

I Murnmer Typ j
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4.3.2

Belegung der Ein- und Ausgénge

Eingang 1: Starteingang / Error-Reset

Ein Impuls am Eingang 1 startet das gewéahlte Fahrprofil. Durch eine negative Flanke
am Eingang 1 kann ein aufgetretener Fehler (Drehiiberwachung) zuriickgesetzt

werden.

Eingange 2 bis 5: Auswahl des Fahrprofils

Eingang 6: Endschalter extern

Ausgange

Mit den Eingangen 2 bis 5 werden die Profiinummern anhand einer binaren Kodierung
aufgerufen. Mit der Aktivierung von Eingang 1 wird der Wert eingelesen und das ent-
sprechende Profil geladen und gestartet.

Profilnummer

Eingang 2

Eingang 3

Eingang 4

Eingang 5

0

0

0

0

OO |INO|O|RW|N|F

[EEY
o

[
=

=
N

[EEY
w

IR
IS

=
a1

=
(ep]

Rr|lo|lr|O|lRr|O|R|O|R|O|R|O|R|O|R

Rlr|lo|lOo|lrRr|rR|O|O|R|R|O|O|R|R|O

Rlkr|kr|kr|lo|lo|lo|lo|r|rR|F|RkR|lo|jo]|O

RPlRr|lRr|Pr|R|RP|P|Rr|Oo|lOo|Oo|o|o|o|O

Siehe dazu Abschnitt 7 ,Registerkarte <Anzeigeneinstellungen>" und separates
Handbuch zur jeweiligen Schrittmotorsteuerung oder zum Plug & Drive Motor.

Ausgang 1 Ausgang 2 |Zustand
0 1 Motor bearbeitet letzten Befehl.
1 0 .Bereit"
Motor steht und wartet auf neuen Befehl.
0 0 Fehler (Drehtuberwachung) oder Endschalter
(Normalbetrieb).
1 1 Referenzpunkt (Null-Position) erreicht.
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4.3.3 Profilparameter

Parameterbeschreibung

Es kénnen folgende Parameter eingestellt werden:

Parameter

Funktion

StellgréRe

e Absolut- oder Relativposition fur das gewahlte Fahrprofil
(Wegstrecke).

e Die Eingabe der StellgréRe kann in Schritten, Grad oder mm
erfolgen.

¢ Die Umstellung der MaReinheit erfolgt in der Registerkarte
<Anzeigeneinstellungen>.

Richtung
(nicht bei Absolut-
Positionierung)

Drehrichtung des Fahrprofils:
e Links

e Rechts

Startgeschwindigkeit

~Anfangsgeschwindigkeit” (V Start):
¢ Anlaufgeschwindigkeit (Start-/Stopp-Frequenz) in Hz des
Motors.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewéhlt werden.

¢ Eine zu hohe Minimaldrehzahl fiihrt ebenfalls zu Schritt-
verlusten.

Sollgeschwindigkeit

.Normale Geschwindigkeit* (V Normal):
e normale Fahrgeschwindigkeit in Hz des Motors.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie auf3erhalb von
Resonanzbereichen gewahlt werden.

e Eine zu hohe maximale Drehzahl kann zu Schrittverlusten
und Motorstillstand fuhren.

(nur bei Relativ-
Positionierung)

Rampe Rampensteilheit:
e Die Angabe erfolgt in Hz/ms.
e Je steiler die Rampe, desto schneller ist die Beschleunigung,
desto grofRer ist aber auch die Gefahr, dass der Motor aul3er
Tritt fallt und Schritte verliert.
e Eventuelle Resonanzbereiche sollten aber moglichst schnell
durchfahren werden.
e Der Maximalwert betragt 3000 Hz/ms.
Der eingestellte Wert wird aufgrund der Codierung im Motor
als nachst gelegene mdgliche Drehzahl ausgegeben (bei
3000 Hz/ms z.B. als 2988,3 Hz/ms).
e Der Minimalwert betragt 0,1 Hz/ms.
Pause e Die Pause gibt die Standzeit des Motors an, wenn nachein-

ander mehrere Durchgange gefahren werden.
¢ Die Einheit ist ms.
e Die Mindestlange der einstellbaren Pause ist 1 ms.

Durchgange
(nur bei Relativ-
Positionierung)

Der Parameter ,Durchgénge” gibt an, wie oft das gewéahlte Fahr-
profil nacheinander automatisch ohne einen weiteren Startbefehl
gefahren werden soll.
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Parameter

Funktion

Richtungsumkehr
(nur bei Relativ-
Positionierung)

Im Optionsfeld ,Richtungsumkehr” kann die automatische
Richtungsumkehr aktiviert werden.

e Bei aktivierter Richtungsumkehr wird die Drehrichtung des

Motors automatisch gewechselt, wenn der gleiche Satz
mehrfach nacheinander aufgerufen wird.

¢ Die Richtung wird nach jedem Aufruf erneut geéndert.

Folgesatz In diesem Auswahlmeni kann ein Fahrprofil definiert werden,
das aufgerufen wird, nachdem dieser Satz beendet wird.
Rampentyp Folgende Rampentypen kénnen ausgewahlt werden:

e Trapez-Rampe
e Sinus-Rampe
e Jerk Free Rampe

Wenn als Rampentyp die ,Jerk Free Rampe" gewahlt wurde,
erscheinen zusatzlich folgende Parameterfelder:

mas.

Bezchleunigungsmick |?21
Brernsrarnpe |?21
max. Bremzmick |?21

Mogliche Werte: 1 bis 65.536

Die Parameter ,max. Beschleunigungsruck” und max.
Bremsruck” geben die maximale Anderung der Beschleunigung
pro Zeit an. Je gréRer der Ruck ist, desto schneller kann sich die
Beschleunigung &ndern. Ein sehr kleiner Ruck fiihrt zu einer
sinusférmigen Beschleunigungsrampe, wahrend ein grol3er
Ruck zu einer Trapezrampe fiihrt, siehe folgende Abbildung:

Geschwindigkeit
A
kleiner
Ruck
Max.
Beschleunigung
erreicht
Zeit
Geschwindigkeit
A
grofer
Ruck

Max. Beschleunigung erreicht

»
L

Zeit




\Y) Nanotec’

PLUG & DRIVE

Anzeige der Streckengrafik

In der eingeblendeten Streckengrafik wird die Rampenzeit (Hochlaufzeit) und die

Gesamtstellzeit fir das eingegebene Fahrprofil angezeigt.

Die Grafik wird bei jeder relevanten Eingabe neu berechnet. Somit kénnen Sie die
gemachten Eingaben laufend kontrollieren und ggf. korrigieren.

1000 Hz1

00 Hz

& Schritte
07 m=

304 Sohritte

400 Sohitte
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Registerkarte <Modus>

4.3.4 Signalverlaufe

Beispiel eines Signalverlaufs

Im Beispiel wird Profil Nummer 5, dann Profil Nummer 3 und anschlie3end Profil

Nummer 16 (als Referenzfahrt programmiert) gestartet.

"Referenzfahrt"

Fahrprofil 16

Fahrprofil 3

Fahrprofil 5

Motordrehzahl +

Motordrehzahl —
Eingang 1

"Start"

Eingang 2
Profil-Nr.

Eingang 3
“Profil-Nr."

Eingang 4
"“Profil-Nr."

Eingang 5
"“Profil-Nr."

Eingang 6
"Endschalter”

Ausgang 2
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4.4 Drehzahlmodus

4.4.1 Beschreibung

Funktion

Im Drehzahlmodus beschleunigt der Motor mit einer vorgegebenen Rampe von der
Startdrehzahl (Startgeschwindigkeit/Startfrequenz) auf die eingestellte
Maximaldrehzahl (Sollgeschwindigkeit/Maximalfrequenz).

Der Drehzahlmodus wird vorzugsweise verwendet, wenn mit einer bestimmten
Drehzahl verfahren werden soll (z.B. ein Férderband oder eine Pumpe).

Parameterfelder bei Operationsmodus , Drehzahl”

O perationzmodus

Richtung

Startgeschwindigkeit |4|:||:| Hz
Sollgeschwindigkeit |'| 000 Hz
Rampe |'| 0003 Hz/ms
R ampentyp | Trapez Rampe j

Drehzahlanderungen

Drehzahléanderungen sind jederzeit tiber die Eingange bzw. liber die Schnittstelle
moglich.

Wenn Sie zu Testzwecken den Motor Uber die Steuerungssoftware NANOPRO
starten (Schaltflache <Satz testen> anklicken), andern sich folgende Schaltflachen:

S atz testen

Satz stoppen

Cluick Stopp

Frequenz erthiohen

Frequenz wermingern

e Die Schaltflaiche <Daten speichern> wird zur Schaltfliche <Frequenz erhéhen>:
Durch Anklicken der Schaltflache erhéht sich die Frequenz (Drehzahl) des Motors
jeweils um 100 Hz.

Der aktuelle Frequenzwert wird im Fenster oben rechts (,Motordrehzahl®)
angezeigt.

e Die Schaltflache <Daten auslesen> wird zur Schaltflache <Frequenz verringern>:
Durch Anklicken der Schaltflache verringert sich die Frequenz (Drehzahl) des
Motors jeweils um 100 Hz.

Der aktuelle Frequenzwert wird im Fenster oben rechts (,Motordrehzahl®)
angezeigt.
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4.4.2 Belegung der Ein- und Ausgange

Eingang 1: Freigabe

Eingang 1 startet und stoppt den Motor. Durch eine negative Flanke am Eingang 1
kann ein aufgetretener Fehler (Drehiiberwachung) zuriickgesetzt werden.

Eingange 2 bis 5: Drehzahl

Mit den Eingangen 2 bis 5 wird die Drehzahl festgelegt. Der Zustand der Eingange

wird standig eingelesen und die entsprechenden Drehzahlparameter ausgegeben. Bei
Drehzahléanderungen beschleunigt oder bremst der Motor mit der eingestellten Rampe
auf die neue Solldrehzahl.

Profilnummer

Eingang 2 Eingang 3

Eingang 4

Eingang 5

0

0

0

0

OO |INO|O|RW|N|F

[EEY
o

[
=

=
N

[EEY
w

IR
D

=
a1

=
(ep]

Rrlo|lr|O|lRr|O|R|O|R|O|R|O|R|O|R

Rlr|lo|lOo|lrRr|R|O|O|R|R|O|O|R|R|O

Rlkr|kr|kr|lo|lo|lo|lo|r|rR|F|RkR|lo|jo]|O

RlRr|R|R|R|R|FR|r|O|Oo|lOo|o|lo|o|O

Eingang 6: Richtung

Ausgange

Eingang 6 bestimmt die Drehrichtung des Motors.

Ausgang 1 Ausgang 2 |Zustand
0 1 Drehzahlausgabe lauft.
1 0 .Bereit": Motor steht und wartet auf neuen Befehl.
0 0 Fehler (Drehiiberwachung).
1 1 Null-Position erreicht.
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4.4.3 Profilparameter

Parameterbeschreibung

Im Drehzahlmodus kénnen folgende Parameter eingestellt werden:

Parameter

Funktion

Richtung

Drehrichtung des Fahrprofils:
e Links
¢ Rechts

Die Drehrichtung des Motors ist nur bei Betrieb tber die Pro-
grammierschnittstelle relevant, sonst wird die Drehrichtung tber
einen Eingang gewabhlt.

Startgeschwindigkeit

~Anfangsgeschwindigkeit":
¢ Die minimale Drehzahl in Hz ist die Anlaufgeschwindigkeit
(Start-Stopp-Frequenz) des Motors.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewéhlt werden.

¢ Eine zu hohe minimale Drehzahl fiihrt ebenfalls zu Schrittver-
lusten.

Sollgeschwindigkeit

.Normale Geschwindigkeit":
¢ Die maximale Drehzahl in Hz ist die Solldrehzahl des Motors.

e Um einen unruhigen Lauf zu vermeiden, sollte sie auf3erhalb
von Resonanzbereichen gewahlt werden.

e Eine zu hohe maximale Drehzahl kann zu Schrittverlusten
und Motorstillstand fiihren.

Rampe

Eingabe der Rampensteilheit in Hz/ms.

Rampentyp

Folgende Rampentypen kénnen ausgewahlt werden:
e Trapez-Rampe

e Sinus-Rampe

e Jerk Free Rampe (siehe Abschnitt 4.3.3)

Anzeige der Streckengrafik

In der eingeblendeten Streckengrafik wird die Rampenzeit (Hochlaufzeit) und die
Solldrehzahl fur das eingegebene Fahrprofil angezeigt.

Die Grafik wird bei jeder relevanten Eingabe neu berechnet. Somit kénnen Sie die
gemachten Eingaben laufend kontrollieren und ggf. korrigieren.

400 Hz

H
B Schritte
0,17 m=
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4.4.4 Signalverlaufe im Drehzahlmodus

Beispiel eines Signalverlaufs

Im Beispiel werden Drehzahl 4, Drehzahl 7 und nach einem Richtungswechsel die
Drehzahl 13 angefahren.

Motordrehzahl +

0

Motordrehzahl —

Eingang 1
“Freigabe"

Eingang 6
"Richtung”

Eingang 2

"Drehzahl-Nr."

Eingang 3

"Drehzahl-Nr."

Eingang 4

"Drehzahl-Nr."

Eingang 5

"Drehzahl-Nr."

Ausgang 1
“Bereit"

Ausgang 2

Drehzahl 4

Drehzahl 7

Drehzahl 13

28
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4.5 Flagpositioniermodus

4.5.1 Beschreibung

Funktion

Der Flagpositioniermodus bietet eine Kombination aus Drehzahl- und Positionier-
modus. Der Motor wird zunéchst im Drehzahlmodus betrieben, um z.B. einen nicht
definierten Weg mit einer bestimmten Drehzahl zu verfahren. Bei Erreichen eines
Schalters (Triggerpunkt), z.B. ein Endlagenschalter, wird in den Relativ-
Positioniermodus umgeschaltet, um eine definierte Sollposition (relativ zur
Triggerposition) anzufahren.

Maximaldrehzahl 2

Maximaldrehzahl 1

Minimaldrehzahl

Parameterfelder bei Operationsmodus , Flagposition*

O peratiohsmodus Flagpaozitian

Stellgrafe {400 5 chritte
Richtung I Linkz j
Ctartgeschwindighkeit |4|:||:| Hz
Sallgeschwindigkeit {1000 Haz

b aximum IEEDDD Hz
Rampe |'| 0o.03 Hz/ms
Folgesatz | MNurnrmer Typ

Lef L

Rampentyp I Trapez Rampe
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Triggersignal manuell setzen

Das Triggersignal kann tber die Steuerungssoftware NANOPRO manuell an
Eingang 5 gesetzt werden.

Wenn Sie zu Testzwecken den Motor starten (Schaltflache <Satz testen> anklicken),
andert sich folgende Schaltflache:

Trigger ein

Satz stoppen

Cluick Stopp

Draten speichern

Draten auzlesen

¢ Die Schaltflache <Satz testen> wird zur Schaltflache <Trigger ein>:
Durch Anklicken der Schaltflache wird das Triggersignal gesetzt und der Motor
wechselt vom Drehzahlmodus in den Relativ-Positioniermodus.

4.5.2 Belegung der Ein- und Ausgange

Eingang 1: Start
Ein Impuls am Eingang 1 startet den Drehzahlmodus.
Durch eine negative Flanke am Eingang 1 kann ein aufgetretener Fehler (Drehiber-
wachung) zurtickgesetzt werden.

Eingange 2 bis 4: Profilnummer

Mit den Eingangen 2 bis 4 wird die Profilnummer des zu fahrenden Profils festgelegt.
Mit der Aktivierung von Eingang 1 wird die Nummer eingelesen und das entsprechen-
de Profil geladen und gestartet.

Profilnummer Eingang 2 Eingang 3 Eingang 4

0 0 0
2 1 0 0
3 0 1 0
4 1 1 0
5 0 0 1
6 1 0 1
7 0 1 1
8 1 1 1

Eingang 5: Trigger

Ein Impuls am Eingang 5 startet den Positioniermodus.

Eingang 6: Endschalter extern

Sehen Sie dazu Abschnitt 9 ,Registerkarte <Eingange>" und separates Handbuch zur
jeweiligen Schrittmotorsteuerung oder zum Plug & Drive Motor.
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Ausgange
Ausgang 1 Ausgang 2 |Zustand

0 1 Motor bearbeitet letzten Befehl.

1 .Bereit"
Motor steht und wartet auf neuen Befehl.

0 0 Fehler (Drehiberwachung) oder Endschalter
(Normalbetrieb).

1 1 Referenzpunkt erreicht.

4.5.3 Profilparameter

Parameterbeschreibung

Im Flagpositioniermodus kdnnen folgende Parameter eingestellt werden:

Parameter Funktion
Stellgrofle e Wegstrecke fur das gewéhlte Fahrprofil.
e Die Anzahl der auszugebenden Motorschritte ist wahlbar bis
zu 16.777.215 Schritte.
Richtung Drehrichtung des Fahrprofils:
e Links
e Rechts
Startgeschwindigkeit | ,Anfangsgeschwindigkeit":

¢ Die minimale Drehzahl in Hz ist die Anlaufgeschwindigkeit
(Start-Stopp-Frequenz) des Motors.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

e Eine zu hohe minimale Drehzahl fihrt ebenfalls zu
Schrittverlusten.

Sollgeschwindigkeit

.Normale Geschwindigkeit":
¢ Die maximale ,Drehzahl 1" in Hz ist die Solldrehzahl des
Motors.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

e Eine zu hohe maximale Drehzahl kann zu Schrittverlusten
und Motorstillstand fuhren.

V Maximum ¢ Maximale ,Drehzahl 2“in Hz.
¢ Wie maximale ,Drehzahl 1“.
¢ Voreinstellung auf 2000 Hz.
Rampe Eingabe der Rampensteilheit in Hz/ms.
Folgesatz In diesem Auswahlmeni kann ein Fahrprofil definiert werden,
das aufgerufen wird, nachdem dieser Satz beendet wird.
Rampentyp Folgende Rampentypen kénnen ausgewahlt werden:

e Trapez-Rampe
e Sinus-Rampe
e Jerk Free Rampe (siehe Abschnitt 4.3.3)
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Anzeige der Streckengrafik

In der eingeblendeten Streckengrafik wird die Rampenzeit (Hochlaufzeit) und die
Gesamtstellzeit fir das eingegebene Fahrprofil angezeigt.

Die Grafik wird bei jeder relevanten Eingabe neu berechnet. Somit kénnen Sie die
gemachten Eingaben laufend kontrollieren und ggf. korrigieren.

G530 Het '

1000 Hz+. -
400 Hz '3 H i :
=] 1 160 400 [Schritte]
i} 56 302,21 [ms]

4.5.4 Signalverlaufe im Flagpositioniermodus

Im Beispiel wird Profil Nr. 4 gestartet und anschlieRend eine Referenzfahrt (als Profil
Nr. 8 programmiert) durchgefihrt.

Drehzahl 4 Fahrprofil 4

Motordrehzahl +

0
Motordrehzahl —

Fahrprofil 8
"Referenzfahrt”

Eingang 1
I‘start“

1

]

|
Eingang 5 :
"Trigger" :
1

]

1

]

1

Eingang 2 .

“Profil-Nr."

Eingang 3 . | |
"Profil-Nr."

.

:

1 | |

1 I I
Eingang 4 | \ | | I
"Profil-Nr." L I I

T |
Eingang6 | l l !
"Endschalter” : : : : —

[} | | 1 | 1

1 | | 1 | 1

[} | | 1 | 1

| 1 |
Ausgang 1 i | I E—
“B‘ereit" : 1 |

1 | | 1 | 1 | 1

[} | ] | 1
Ausgang 2 1 ] T T T

[} | 1 | 1

| 1 | 1
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4.6 Takt-Richtungs-Modus Int. Ref. / Ext. Ref. / links /
rechts

4.6.1 Beschreibung

Funktion

In den Takt-Richtungs-Modi wird der Motor Uiber zwei Eingange durch eine tibergeord-
nete Positioniersteuerung (Indexer) mit einem Takt- und einem Richtungssignal be-
trieben.

Mit den Takt-Richtungs-Modi links / rechts kann der Motor manuell in der gewahlten
Drehrichtung verfahren werden. Bei jedem Takt flhrt der Motor einen Schritt in die
dem Richtungssignal entsprechende Richtung aus. Durch Anklicken der Schaltflache
<Satz testen> kann der Motor gestartet werden.

Bei den Takt-Richtungs-Modi Int. Ref. / Ext. Ref. werden die interne bzw. die externe
Referenzfahrt unterstiitzt (siehe Abschnitt 9 ,Registerkarte <Eingange>" und separa-
tes Handbuch zur jeweiligen Schrittmotorsteuerung oder zum Plug & Drive Motor).

Parameterfelder bei den Operationsmodi , Takt-Richtung links / rechts*

Dperationzmoduz T akt-Richtung links

Startgeschwindigh eit IEEIEI Hz
Sollgeschwindigkeit 2000 Hz
Fampe | 100,03 P

Parameterfelder bei den Operationsmodi , Takt-Richtung Int. Ref. / Ext. Ref."

Operationzmodus T akt-Richtung Int. Ref.

Richtung | Lirkz j
Startgeschwindighkeit |4EIEI Hz
Sollgeschwindigkeit {1000 Hz
Rarnpe |1 no.o03 Hz/mz

4.6.2 Funktionen der Ein- und Ausgénge

Eingang 1: Freigabe

Durch die Aktivierung von Eingang 1 wird der durch die Eingange 2 und 3 gewéhlte
Modus gestartet.

Durch eine negative Flanke am Eingang 1 kann ein aufgetretener Fehler (Drehiiber-
wachung) zurtickgesetzt werden.

Eingénge 2 und 3: Modus

Mit den Eingadngen 2 und 3 wird der Modus festgelegt. Die Einstellung wird bei
Aktivierung von Eingang 1 Gbernommen. Die Richtung der Referenzfahrten ist durch
die hinterlegten Parameter bestimmt. In den Takt-Richtungs-Modi links / rechts fihrt
der Motor 10 Einzelschritte mit einer Frequenz von ca. 2 Hz aus, anschlieRend
beschleunigt er auf die programmierte Maximalfrequenz.
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Wahl des Modus

Nummer Operationsmodus Eingang 2 Eingang 3
1 Takt-Richtung links 0 0
2 Takt-Richtung rechts 1 0
3 Takt-Richtung Int. Ref. 0 1
4 Takt-Richtung Ext. Ref. 1 1

Eingang 4: Endschalter extern

Sehen Sie dazu Abschnitt 9 ,Registerkarte <Eingange>" und separates Handbuch zur
jeweiligen Schrittmotorsteuerung oder zum Plug & Drive Motor.

Eingang 5: Richtung

Der Richtungseingang bestimmt die Drehrichtung des Motors. Ein Signalwechsel an
diesem Eingang muss mindestens 150 ps vor einem Taktsignal abgeschlossen sein.

Eingang 6: Takt (extern)

Bei jeder positiven Flanke am Eingang Takt fihrt der Motor einen Schritt in die durch
den Richtungseingang vorgegebene Richtung aus. Der externe Takt ist auch bei den

Referenzfahrten aktiv.
Ausgange
Ausgang 1 Ausgang 2 |Zustand
0 1 Motor bearbeitet letzten Befehl.
1 0 Stromabsenkung aktiv.
0 0 Fehler (Drehiiberwachung).
1 1 Referenzpunkt erreicht.

4.6.3 Profilparameter

Parameterbeschreibung

Im Takt-Richtungs-Modus kénnen folgende Parameter eingestellt werden:

Parameter

Funktion

Richtung

Drehrichtung des Fahrprofils:
e Links

e Rechts

Startgeschwindigkeit

+LAnfangsgeschwindigkeit":

¢ Die minimale Drehzahl in Hz ist die Anlaufgeschwindigkeit
(Start-Stopp-Frequenz) des Motors.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

e Eine zu hohe minimale Drehzahl fihrt ebenfalls zu
Schrittverlusten.
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Parameter Funktion

Sollgeschwindigkeit | ,Normale Geschwindigkeit":
¢ Die maximale Drehzahl in Hz ist die Solldrehzahl des Motors.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

e Eine zu hohe maximale Drehzahl kann zu Schrittverlusten
und Motorstillstand fiihren.

Rampe Eingabe der Rampensteilheit in Hz/ms.

4.6.4 Signalverlaufe im Takt-Richtungs-Modus

Im Beispiel werden nacheinander die Modi , Takt-Richtung links* und ,Takt-Richtung
rechts" gestartet und anschlieRend die externe Referenzfahrt durchgefiihrt.

|
|
|
|
manuell :

|
|
|
I
: rechts

Motordrehzahl +
Motordrehzahl — : manuell

1 links

1

1

Eingang 1
"Freigabe"

|
|
| 1 |

vom Endschalter
wegfahfen

Eingang 2
"Auto-Modus"

Eingang 3
"Auto-Modus"

Eingang 4
"Endschalter”

Ausgang 1
"Bereit"

Ausgang 2 | |

?

Ausgabe: V 2.0 - 01.10.2009 35




\Y) Nanotec’

PLUG & DRIVE

4.7 Analog- und Joystickmodus

4.7.1 Beschreibung

Funktion
Im Analog- oder Joystickmodus wird ein Motor in einer einfachen Applikation:
e mit einer bestimmten Drehzahl z.B. lGber ein externes Potentiometer verfahren,

e oder synchron Uber eine lGibergeordnete Steuerung mit Analogausgang (=10 V bis
+10 V) verfahren.

Die Ansteuerung des Motors erfolgt entweder in einfacher Weise Uber ein Potentio-
meter oder eine externe Spannungsversorgung und einen Joystick (maximal —10 V bis
+10 V).

Hinweis: Der Analogmodus und der Joystickmodus unterscheiden sich nur in weni-
gen Einzelheiten. Deshalb sind beide Modi hier in einem Abschnitt beschrieben.

Parameterfelder bei Operationsmodus ,Analog*

Operationsmodus

Richtung | Linkz j
Startgeschwindigk it |4EIEI Hz
Sallgeschwindigkeit {1000 Hz
Rampe (100,03 s priis

Parameterfelder bei Operationsmodus , Joystick”

Dperationsmodus stk |

Startgeschwindigh eit |4EIEI Hz

Sallgeschwindigkeit {1000 Hz

Fampe 100,03 Hz/ms
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4.7.2 Funktion der Ein- und Ausgénge

Eingang 1: Start
Mit der Aktivierung von Eingang 1 wird der Wert eingelesen und das entsprechende
Profil geladen und gestartet.

Eingange 2 bis 5: Auswahl des Fahrprofils

Mit den Eingangen 2 bis 5 wird die Profilnummer des zu startenden Fahrprofils

festgelegt.
Profilnummer Eingang 2 Eingang 3 Eingang 4 Eingang 5
1 0 0 0 0
2 1 0 0 0
3 0 1 0 0
4 1 1 0 0
5 0 0 1 0
6 1 0 1 0
7 0 1 1 0
8 1 1 1 0
9 0 0 0 1
10 1 0 0 1
11 0 1 0 1
12 1 1 0 1
13 0 0 1 1
14 1 0 1 1
15 0 1 1 1
16 1 1 1 1

Eingang 6: Richtung

Im Analogmodus kann die Richtung nicht Gber den Satz definiert werden, da die
digitalen Ein-/Ausgange eine hdhere Prioritat haben. Die Richtung muss tber
Eingang 6 definiert werden.

Im Joystickmodus ist die Richtung des Motors vom definierten Spannungsbereich
abhangig. Die Richtung wird in der Mitte des Spannungsbereichs geéndert (z.B. bei
einem Spannungsbereich von 0 V bis +10 V bei +5 V).

Sehen Sie dazu Abschnitt 9 ,Registerkarte <Eingange>*“.

Analog In
Der analoge Eingang ,Analog In“ kann mit max. —10 V bis +10 V angesteuert werden.

Der Motor fahrt mit einer Geschwindigkeit, die proportional zur angelegten Spannung
ist. Die Spannung wird mit einer Genauigkeit von 10 bit aufgeldst. Je kleiner der
Spannungsbereich gewahlt wird, umso schlechter ist deshalb die Auflésung der
Drehzahl.

Sehen Sie dazu das Beispiel in Abschnitt 9 ,Registerkarte <Eingange>*.
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4.7.3 Profilparameter

Parameterbeschreibung

Im Analog- oder Joystickmodus kénnen folgende Parameter eingestellt werden:

Parameter Funktion

Richtung (nur im Drehrichtung des Fahrprofils:

Analogmodus) e Links
e Rechts
Hinweis: Im Joystickmodus dient das Vorzeichen der Spannung
als Drehrichtung (— bedeutet ,linksdrehend*, + bedeutet
srechtsdrehend").

Startgeschwindigkeit | ,Anfangsgeschwindigkeit":

¢ Die minimale Drehzahl in Hz ist die Anlaufgeschwindigkeit
(Start-Stopp-Frequenz) des Motors.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

e Eine zu hohe minimale Drehzahl fihrt ebenfalls zu
Schrittverlusten.

Sollgeschwindigkeit

.Normale Geschwindigkeit":
¢ Die maximale Drehzahl in Hz ist die Solldrehzahl des Motors.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

¢ Eine zu hohe maximale Drehzahl kann zu Schrittverlusten
und Motorstillstand fuhren.

Rampe

Eingabe der Rampensteilheit in Hz/ms.

Im Analog- und Joystickmodus gibt die Rampe die maximale
Beschleunigung vor.

Falls sich die Spannung zu schnell andert, z.B. durch zu schnel-
les Drehen des Potentiometers, wird mit dieser Rampe auf die
maximale Drehzahl beschleunigt.
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4.8 Analog-Positioniermodus

4.8.1 Beschreibung

Funktion

In diesem Modus kann eine bestimmte Position angefahren werden. Die Spannung
am Analogeingang regelt dabei direkt die Position.

Parameterfelder

O perationsmodus Analog Position

Stellgrafe [400 Schritte
Startgeschwindigleit |4EIEI Hz
Sallgeschwindighkeit {1000 Haz

R ampe {100.03 Hz/ms

4.8.2 Funktion der Ein- und Ausgange

Eingang 1: Start
Mit der Aktivierung von Eingang 1 wird der Wert eingelesen und das entsprechende
Profil geladen und gestartet.

Eingange 2 bis 5: Auswahl des Fahrprofils

Mit den Eingangen 2 bis 5 wird die Profilnummer des zu startenden Fahrprofils

festgelegt.
Profilnummer Eingang 2 Eingang 3 Eingang 4 Eingang 5

0 0 0 0
2 1 0 0 0
3 0 1 0 0
4 1 1 0 0
5 0 0 1 0
6 1 0 1 0
7 0 1 1 0
8 1 1 1 0
9 0 0 0 1
10 1 0 0 1
11 0 1 0 1
12 1 1 0 1
13 0 0 1 1
14 1 0 1 1
15 0 1 1 1
16 1 1 1 1
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Analog In

Der analoge Eingang ,,Analog In*“ kann mit max. —10 V bis +10 V angesteuert werden.
Die Spannung am Analogeingang regelt direkt die Position.

4.8.3 Profilparameter

Parameterbeschreibung

Im Analog-Positioniermodus kdnnen folgende Parameter eingestellt werden:

Parameter Funktion
StellgréRe e Wegstrecke fir das gewahlte Fahrprofil.
e Die Anzahl der auszugebenden Motorschritte ist wahlbar bis
Zu 16.777.215 Schritte.
Startgeschwindigkeit | ,Anfangsgeschwindigkeit":

¢ Die minimale Drehzahl in Hz ist die Anlaufgeschwindigkeit
(Start-Stopp-Frequenz) des Motors.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

e Eine zu hohe minimale Drehzahl fihrt ebenfalls zu
Schrittverlusten.

Sollgeschwindigkeit

.Normale Geschwindigkeit":
¢ Die maximale Drehzahl in Hz ist die Solldrehzahl des Motors.

e Um Schrittverluste zu vermeiden, sollte sie oberhalb der
Eigenresonanz des Motors gewahlt werden.

¢ Eine zu hohe maximale Drehzahl kann zu Schrittverlusten
und Motorstillstand fuhren.

Rampe

Eingabe der Rampensteilheit in Hz/ms.

Im Analog-Positioniermodus gibt die Rampe die maximale
Beschleunigung vor.

Falls sich die Spannung zu schnell andert, z.B. durch zu schnel-
les Drehen des Potentiometers, wird mit dieser Rampe auf die
maximale Drehzahl beschleunigt.

4.8.4 Motoreinstellungen

Siehe dazu Abschnitt 9 ,Registerkarte <Eingange>"“.
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49 Drehmomentmodus

Anzeige

tadus I Motoreinstellungenl Bremsel Anzeigeneinstellungenl Fehlerkonekturl Eingange | Ausgange | Kommunikation | Statusanzeige | CL -Parameterl Scopel

Fahrprafile

Status abfragen

. Drehmoment Modus
02 Relativ, 400, Li
03. Relativ, 400,
04. Relativ, 400,
05. Relativ, 400,
0. Relativ, 400,
07. Relativ, 400,
08. Relativ, 400,
09. Relativ, 400,
10. Relativ, 400,
11. Relativ, 400,
12 Relativ, 400,
13. Relativ, 400,
14. Relativ, 400,
15. Relativ, 400,
16. Relativ, 400,
17. Relativ, 400,
18. Relativ, 400,
19, Relativ, 400,
20. Relativ, 400,
21. Relativ, 400,
22. Relativ, 400,
23. Relativ, 400,

. Linkz,
Links,
Links,
Links,
Links,
Linksz,
Links,
Links,
Links,
Links,
Links,
Links,
Linksz,
Links,
Links,
Links,
Links,
Links,
Links,
Linksz,
Links,
Links,

Operationsmadus Drehmoment Modus

|»

M otordrehzahl ext.
Bezchleunigung 100,03 Hz/mz
Beschleunigungszeit Ems
Schrittrnodus Halbschritt
Phasenstrom 10%

Getriebeuntersetzung  1:1

Ausgangsdrehzahl 0Hz
Schrittauflgzung 1.8° /Schiitt
Satz testen

Satz stoppen

Quick Stopp

Daten speichern

Daten auslessn

1000 [Hz]f

Zatlerstand riicksetzen

Zahlerstand lesen

400 [Hz]4

Auzlisferungszustand

]

f= 0= T .

304 400 (S chritte]
204 400 [me]

Funktion

Der Drehmomentmodus dient dazu, den Motor mit einem konstanten Moment drehen
zu lassen. Das Drehmoment wird durch den eingestellten Strom vorgegeben
(Parameter ,Phasenstrom” in der Registerkarte <Motoreinstellungen>).

Die Drehzahl ist in diesem Modus nicht fest: je starker der Motor belastet wird, desto
geringer wird die Drehzahl. Welche Drehzahl sich einstellt, ist vom verwendeten

Motortyp sowie dem eingestellten Strom abhangig.

Im Drehmomentmodus werden keine Rampen verwendet. Wie stark der Motor

beschleunigt, hdngt nur vom eingestellten Strom ab.

Hinweis:

Der Drehmomentmodus ist nur bei aktiviertem Closed-Loop-Modus anwendbar.
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5 Registerkarte <Motoreinstellungen>

Anzeige
Die allgemeinen Motorparamter werden iber die Registerkarte <Motoreinstellungen>
eingestellt.
Modus  Motoreinstellungen | Bremsel Anzeigeneinstellungenl Fehlerkonekturl Eingéngel Ausgéngel Kommunikationl Statusanzeigel CL - Palametell Scopel
— Motareinztellungen — Auzstatiung
Schrittmodus IHaIbschritt j Steuerungs Tup ISMCP33 R5485 j
atarzchrithwinkel [S chrittweite Vallzchritt) |1,8° SSchritt j Motor Typ |5T4‘|‘|3 j
Phasenstrom [20% = Stiom: 04 a Motor Bezeichnung ~ [ST4118M1205 ]
Spitzenstrom : 0,51 A
Phasenstrom im Stillstand ID i i’ Stram ; i] A n

Spitzenstrom: 0 A

Uk ehrzpiel ID Schritte

Encoder-Drehiichtung umkehren T

Automatizches Senden des Status-Butes am Ende einer Fabrt, [~

Auflasung Drehgeber 400 j L

Pl

P Stillstand |1 | Stillstand |1

illztan izt =i St
P Fahirt I‘I | Fahit I‘I Fampe IEI Hz/mz
P Skalierung |58 | Skalisrung |2nn max. Bremsruck. |1D 100/

Daten zpeichern | Drehgeber Aszistent |

Parameterbeschreibung

Folgende Parameter kénnen fiir den Motor eingestellt werden:

Parameter Funktion Hinweis
Ausstattung
Steuerungs Typ Auswahl des Steuerungstyps. Je nach Auswabhl eines

Steuerungs-Typs wird die
Bedienoberflache
entsprechend angepasst.

Motor Typ Auswahl des Motortyps.

Motor Bezeichnung | Auswahl der Motorbezeichnung
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Parameter

Funktion

Hinweis

Motoreinstellungen

Schrittmodus

Als Schrittmodi stehen zur Aus-
wahl:

o Vollschritt

e Halbschritt

o Viertelschritt

o Funftelschritt

e Achtelschritt

e Zehntelschritt

e 16tel-Schritt

e 32tel-Schritt

e 64tel-Schritt

e adaptiver Mikroschritt

Je kleiner die gewahlte
SchrittgrofRe ist, umso gréRer
ist die Auflésung:

Bei 1,8°-Schrittmotoren be-
tragt z.B. ein Halbschritt somit
0,9° und ein Zehntelschritt
0,18°.

Adaptiver Mikroschritt bedeu-
tet, dass sich der Schrittwinkel
mit zunehmender Geschwin-
digkeit automatisch ver-
grolert.

Beispiel: bei 30 U/min verfahrt
der Motor im 64tel Schritt-
mode und bei 3000 U/min im
Vollschritt, da hier eine hdhe-
re Geschwindigkeit mdglich ist
und in der Regel die Genauig-
keit eine untergeordnete Rolle
spielt.

Motorschrittwinkel

Einstellung des Schrittwinkels

In der Regel ist dies ein 1,8°-

ten von 1 % eingestellt werden.
Der dazu gehérende absolute
Wert wird automatisch berech-
net und in den Anzeigefeldern
~Strom* und ,Spitzenstrom*
angezeigt.

(Schrittweite des angeschlossenen Motors Schrittmotor (Voreinstellung).

Vollschritt) Im Auswahlmenii kann ggf.
ein anderer Schrittwinkel
ausgewahlt werden.

Phasenstrom Der Phasenstrom kann in Schrit- | Der Spitzenstrom ist im Voll-

schrittmodus geringer als in
den anderen Schrittmodi. Um
die gleiche Leistung wie im
Vollschrittmodus zu erbringen,
bendtigt der Motor bei klei-
neren Schrittmodi einen hdhe-
ren Spitzenstrom.

Phasenstrom im

Eingabe des Phasenstroms im

Diese Stromabsenkung dient

Kompensation des Umkehr-
spiels der Mechanik, z.B. bei
Linearachsen oder Getrieben.

Stillstand Stillstand in Prozent. dazu, die Wéarme, welche
Der dazu geh@rende absolute durch die Verlustleistung an
Wert wird automatisch berech- | der Wicklung des Motors und
net und in den Anzeigefeldern | der Endstufe des Treibers
,Strom“ und , Spitzenstrom* entsteht, zu minimieren.
angezeigt. Wenn im Stillstand allerdings
Es wird empfohlen, generell eine | das volle Haltemoment be-
moglichst hohe Stromabsenkung | N6tigt wird, dann sollte die
im Stillstand zu wahlen. Stromabsenkung nicht akti-
viert bzw. der Phasenstrom
nicht verringert werden.
Umkehrspiel Eingabe einer Schrittanzahl zur | Die hier eingegebene Schritt-

anzahl wird bei jedem Wech-
sel der Bewegung dazuge-
rechnet.




\) Nanotec’

PLUG & DRIVE

Parameter

Funktion

Hinweis

Encoder-Drehrich-
tung umkehren

Optionsfeld zur Aktivierung der
Encoder-Drehrichtungsumkehr.

In einigen Fallen wird eine
falsche Drehrichtung definiert.
Dies wird erkannt, wenn beim
Testen von Satzen immer die
Fehlermeldung
.Positionsfehler* angezeigt
wird.

Sehen Sie dazu auch das
Abschnitt 16 ,Fehlersuche
und -behebung”.

Mit dieser Funktion kann die
A/B-Spur softwaremalig
geandert werden.

Automatisches
Senden des
Status-Bytes am
Ende einer Fahrt

Bei aktiviertem Optionsfeld wer-
den am Ende einer Fahrt auto-
matisch Status-Bytes gesendet.

Der Einsatz dieser Option ist
sinnvoll, wenn nur ein Motor
angesteuert wird und das
Ende der Fahrt ausgewertet
werden soll.

Hinweis: Die Option darf auf
keinen Fall verwendet wer-
den, wenn ein Netzwerk ein-
gesetzt wird, da es zu Konflik-
ten und somit zu Ubertra-
gungsfehlern kommen kann.

Auflésung Auflésungen des Drehgebers Als Auflésungen stehen zur
Drehgeber (Impulse/ Umdrehung) Auswabhl:
500, 192, 200, 400, 512,
1000, 1024, 2000, 2048
Quick Stopp
Rampe Rampensteilheit fur die Quick-

Stopp-Funktion in Hz/ms.

Max. Bremsruck

Begrenzung der maximalen
Beschleunigungsanderung in
100/ms3 (siehe auch Abschnitt
4.3.3).

Mogliche Werte:
1-65.536

Pl (nur bei SMCP33 und PD4-N)

P Stillstand

P Fahrt

P Skalierung

| Stillstand

| Fahrt

| Skalierung

P- und I-Anteile des
Stromreglers.
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Drehgeber einstellen

Hinweis:
Vor der Einstellung des Drehgebers muss der Motortyp bzw. der Motorschrittwinkel
korrekt eingestellt werden, siehe Abschnitt 5 ,Registerkarte <Motoreinstellungen>*“.

Uber die Schaltflache <Drehgeber Assistent> kénnen Aufldsung und Drehrichtung des
Drehgebers eingestellt werden.

Bei der Betéatigung der Schaltflache macht der Motor eine Umdrehung. Die Auflésung
des Drehgebers wird automatisch angepasst und in der Registerkarte
<Motoreinstellungen> angezeigt. Je nach Anschluss wird ggf. auch die Drehrichtung
angepasst und in der Registerkarte <Motoreinstellungen> angezeigt (Kontrollk&stchen
»Encoder-Drehrichtung umkehren“ wird aktiviert).
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6 Registerkarte <Bremse>

Anzeige

Einstellungen zur Bremse werden Uber die Registerkarte <Bremse> vorgenommen.

Modusl Matareinztellungen Anzeigeneinstellungenl Fehlerkorrekturl Eingéngel Ausgéingel Kommunikalioni Statusanzeigel EL-ParameterI Scopel

— Parameter fur externe Bremse

Zeit ta IU ms
Zeit th ID ms
Zeit to ID ms il

Eremse

Start

]

ta ib tc

Die externe Bremse kann Uber 3 Parameter konfiguriert werden:

ta, tb, tc

Die Parameter geben jeweils Zeiten in me an. Der *Wertebereich ist jeweils 0 - BB53E.
Ausgangszustand:

wenh die Steuerung eingeschaltet wird, izt die Bremse zunachat aktiv und der Motor nicht betromt.
Az erstes wird der Motorstrom eingeschaltet und ta ms gewartet,

I Anzchlul wird die Bremsze geldst und th ms gewartet .

Erst nach Ablauf won ta + tb werden Fahrbefehle ausgefiihit.

Tc gibt die Wartezeit zwizchen Aktivierung der Bremse und eaktivieren des Motors an.

I der aktuellen Firmware wird der et flir to nur fir CANopen venwendet

[da es derzeit nicht moglich ist, die Steuerung mittels Senelem Befehl stromlos zu zchalten).
Hirweis:
wahrend der Stromreduzierung wird die Bremsze nicht aktiv geschaltet!

[aten zpeichern

Parameter fir externe Bremse

Folgende Parameter kdnnen eingestellt werden:

o Zeitta:
Wartezeit zwischen Einschalten des Motorstroms und Abschalten (L6sen) der
Bremse in Millisekunden.

o Zeitth:
Wartezeit zwischen Abschalten (L6sen) der Bremse und Aktivieren der
Bereitschaft in Millisekunden. Erst nach dieser Wartezeit werden Fahrbefehle
ausgefihrt.

o Zeittc:

Wartezeit zwischen Anschalten der Bremse und Abschalten des Motorstroms in
Millisekunden.

Die Parameter geben jeweils Zeiten von 0 bis 65.536 Millisekunden an.
Defaultwerte der Steuerung nach einem Reset: 0 ms.
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Registerkarte <Bremse>

> Zeit

A
[ !
Start I |'—
T ! !
Lo | !
[ '
Motor o !
Lo ! !
Bremse : ' : i:— geschiossen
| | I Joeeeeees gedffnet
| [l
[
|

Bremsenverhalten

Beim Einschalten der Steuerung ist die Bremse zunéachst aktiv und der Motor nicht
bestromt.

Hinweis:

Wahrend der Stromreduzierung wird die Bremse nicht aktiv geschaltet.

Ausgabe: V 2.0 - 01.10.2009 47
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Anzeige

Registerkarte <Anzeigeneinstellungen>

Anzeigeeinstellungen werden Uber die Registerkarte <Anzeigeneinstellungen>
vorgenommen.

Modusl Motoreinstellungenl Bremse -"-'* | Fehlerkonekturl Eingéngel Ausgéngel Kammunik ation

— Anzeigeneinstellungen

“Wegstrecke ISchritte ;I
Geschwindigheit IHertz j
Pasition ISchritte ;I

Warschubkonstante |'I L

Getriebeuntersetzung T gl

Anzeigeneinstellungen

Folgende Parameter kdnnen eingestellt werden:

Parameter

Funktion

Hinweis

Wegstrecke

Die Wegstrecke kann
angezeigt werden in:

e Schritten
e Grad
e mm

Die eingestellte MaRReinheit wird in die
Parameterfelder der verschiedenen
Betriebsmodi ibernommen.

Geschwindigkeit

Die Geschwindigkeit
(Drehzahl) kann ange-
zeigt werden in;

Die eingestellte MaReinheit wird in die
Parameterfelder der verschiedenen
Betriebsmodi Gilbernommen.

beuntersetzung".
Eingabe der Getriebe-

untersetzung bei akti-
viertem Feld.

e Hz
e U/min
e mm/s
Position Der Zahlerstand kann Die eingestellte MaRReinheit wird in die
angezeigt werden in: Parameterfelder der verschiedenen
e Schritten Betriebsmodi tibernommen.
e Grad
e mm
Vorschubkon- Definition der Vorschub- | Ist einer der oberen Parameter auf die
stante konstanten in mm/U. Einstellung ,mm* gesetzt, so muss der
entsprechende Vorschub im Feld ,Vor-
schubkonstante* angegeben werden.
Getriebeunter- Optionsfeld zur Aktivie- | Bei Setzen des Optionsfeldes wird das
setzung rung des Feldes ,Getrie- | Feld ,Getriebeuntersetzung” aktiviert

und der Wert der Untersetzung kann
eingegeben werden.

Getriebeuntersetzung v IE A
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8 Registerkarte <Fehlerkorrektur>

Anzeige

Die Einstellungen fiir Drehiiberwachung und Fehlerkorrektur werden tber die
Registerkarte <Fehlerkorrektur> vorgenommen.

Modusl Motoreinstellungenl Bremsel Anzeigensinztelungen  Fehlerkamekiur | Eingéngel Ausgéngel Kommunikationl

r— Fehlerkomektur

Drehgeberiibersachung | RN AR 8

Auzschwingzeit |BD ﬂ ms
Toleranzbreite |2 : Flanken

automatische Fehlerkarrekiur [

Satz fiir Korekturfaht IDS. Relativ, 400, Links, 1000, ﬂ

Daten zpeichern

Kontrolle der Motorfunktion

Zur Kontrolle der Motorfunktion und Meldung von Schrittverlusten verfugt der
Motor Uber eine integrierte Encoder-Signalauswertung. Verliert der Motor mehr als 1
Halbschritt (0,9° bei einem 1,8°-Schrittmotor), zeigt Ausgang 2 einen Fehler an.

Es besteht die Mdglichkeit, diesen Fehler nach Ende oder wahrend der Fahrt zu
kompensieren.
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Parameterbeschreibung

Folgende Parameter kdnnen fir den Motor eingestellt werden:

e Deaktivieren
e Am Ende der Fahrt
e Wahrend der Fahrt

Parameter Funktion Hinweis
Drehgeberiber- | Zur Auswahl stehen .Deaktivieren heildt, dass die Drehgeber-
wachung folgende Modi: Uberwachung ausgeschaltet ist. Alle Felder

dieses Bereichs sind dadurch inaktiv
geschaltet. Der Modus ,Deaktivieren* muss
gewahlt werden, wenn kein Encoder
verwendet wird.

Der Drehgeberiiberwachungsmodus priift
die Position des Rotors am Ende der Fahrt
(nach der Ausschwingzeit) oder wahrend
der Fahrt.

Die Position des Rotors kann wie oben
beschrieben auch am Ende der Fahrt
Uberprift und ggf. korrigiert werden, wenn
das Optionsfeld ,Automatische
Fehlerkorrektur* aktiviert wird.

Ausschwingzeit

Definition einer Aus-
schwingzeit in 1 ms-
Schritten, die der En-
coder wartet, bevor er
die Position des Rotors
misst.

Als Standardwert wird
80 ms empfohlen.

Nach dem Beenden eines Satzes schwingt
der Rotor um die vorgesehene Zielposition,
bis er zum Stillstand kommt. Dieses
Ausschwingen wird mit der Definition einer
Ausschwingzeit beriicksichtigt, um evtl.
Fehlmessungen zu vermeiden.

Die Ausschwingzeit ist umso kleiner, je
kleiner das Tragheitsmoment des Rotors
und andere externe Tragheitsmomente
sind und je groRer die Dampfung, die
Systemsteifigkeit und die Reibung ist.

Toleranzbreite

Eingabe einer Tole-
ranzbreite in Flanken
des Encoders.

Als Standardwert wer-

den 2 Flanken empfoh-
len.

Es handelt sich bei der Toleranz um die
maximale Abweichung in (Mikro-)Schritten.
Wie grol3 ein Schritt ist, ergibt sich aus dem
aktuell eingestellten Schrittmodus.

Reicht die Encoderauflésung nicht aus
(Schrittmodus > 1/10 bei 1.8°-Motoren,
bzw. >1/5 bei 0.9° Motoren), ergeben sich
zusétzliche Fehler aus der Umrechnung
von Drehgeber-Inkrementen in
Mikroschritte.

Automatische
Fehlerkorrektur

Optionsfeld zur Aktivie-
rung der Automati-
schen Fehlerkorrektur

Am Ende eines Satzes berechnet der
Motor die verlorenen Schritte und gleicht
sie mit einer definierten Korrekturfahrt aus.
Die Parameter miissen so gewahlt werden,
dass der Motor die Korrektur sicher fahrt
und dabei keine Schritte verliert.

Bei Einstellung wahrend der Fahrt wird die
Korrektur wahrend der Fahrt durchgefihrt.

Satz fur Korrek-
turfahrt

Auswahlmen zur Defi-
nition des Fahrprofils,
das fir die ,Automa-
tische Fehlerkorrektur®
verwendet werden soll
(aktiviertes Options-
feld, siehe oben).

Aus dem hier ausgewahlten Fahrprofil wird
die Rampe und die Geschwindigkeit fiir die
Korrekturfahrt verwendet.
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Starten innerhalb der Ausschwingzeit

Die Definition einer Ausschwingzeit bis zur Messung der Rotorposition durch den
Encoder schrankt die Moglichkeit schneller Reversierbewegungen ein.

Im Relativ-Positioniermodus ist auBerdem eine Pause zwischen zwei reversierenden
Drehbewegungen zu definieren (mindestens = 1 ms). Falls die eingestellte Pause
kiirzer als die Ausschwingzeit ist, wartet der Motor, bis der Rotor in einer giinstigen
Lage ist und fiihrt dann den nachsten Satz durch. Diese ,glinstige Lage" wird mit der
Definition der Toleranzbreite bestimmt und vermeidet Schrittverluste.

Die Lange von Pause und Ausschwingzeit (in ms) nach der Beendigung eines Satzes
wird durch die Anzahl der Flanken des Encoders bestimmt. Mit der Definition einer
Toleranzbreite (in Flanken) ist es moglich, schnelle Reversierbewegungen zu realisie-
ren.

Ausschwingen des Rotors

/ Start "Giinstige Lage"

Toleranzbreite

[ N
T

Startbefehl

f S—

80 ms (Pause)

Flanken des Encoders

Der Encoder besitzt eine 5 bzw. 10 mal hdhere Auflésung als der Motor. Die einge-
setzten Encoder arbeiten mit 500 Impulsen/Umdrehung.

Durch diese Quadratur wird eine Auflésung von 2.000 Flanken erreicht.

Die 1,8°-Schrittmotoren arbeiten mit 200 Schritten/Umdrehung, deshalb entsprechen
einem Vollschritt 10 Flanken des Encoders (Halbschritt = 5 Flanken).

Die empfohlene Toleranzbreite betragt 2 Flanken.
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9 Registerkarte <Eingange>

Anzeige

Modusl Motoreinstellungenl Anzeigeneinstellungen | Fehlerkarrektur

Ausgéngel Kommunikationl Statusanzeigel CL-ParameterI Scopel Bremsel

— Analogeingang — Eingange
Untere Spannungsschwels |-1 0 Y Anwendergestevert* L [ Statusz
Obera Sparnungsschwele |1 1] W Eingang1 il IFreigabe VI
Tatbereich |0 4 Eingang 2 [ L ) IFahrDrofiI 'l
Softwarefilter IU Eingang3 = ® Im
Entprellzeit der Eingange |20 s -
I Eingang 4 n & |Fahrprofll -I
Endschalterverhalten Intemn (Indexstrich Encoder) Eingang 5 [ e o @ IFahrprofiI ]"
Eingang 6 el [ |R|chtung vI
bei R eferenzfaht I Frei riickwarts j
bei Normalbetrish I Deaklivieren j
: *Gewmahlte /05 werden nicht direkt von der
Endschalterverhalten Extem [Eingang &) Steuerung interpretiert sondern stehen dem
i ISchIieBer j Anwender alz general purpaze 140 zur Verfligung.
bei Referenzfaht IFrei rlickwarts j
bei Mormalbetrieb I Deaklivieren j

Daten zpeichern |

Parameter fir Analogmodus

u Eingang FPoling aktivieren

In der Registerkarte <Eingénge> sind funf Parameter vorhanden, die den
Analogmodus definieren:

Parameter

Funktion

schwelle
und

schwelle

Untere Spannungs-

Obere Spannungs-

Diese Werte bestimmen die unteren und die oberen Grenzen der
Eingangsspannung.

Die Spannung wird mit einer Genauigkeit von 10 bit aufgeldst. Je
kleiner der Bereich gewahlt wird, desto schlechter ist die Auf-
I6sung der Drehzahl (und umgekehrt):

e Startgeschwindigkeit untere Grenze (lower limit)
e Sollgeschwindigkeit obere Grenze (upper limit)
e Maximaler Bereich: —10 V ... +10 V.

Beispielrechnung

Gewahlter Spannungsbereich = 0V bis +5V
Startgeschwindigkeit =400 Hz = 0V
Sollgeschwindigkeit = 1000 Hz = +5V
Geschwindigkeit regelbar:

10 bit=1024 =5V /1024 = 0,0048 V entspricht 2,344 Hz

(400 Hz - 1000 Hz = 600 Hz / 256 = 2,344 Hz).

Der Divisor ,256" in obiger Formel ergibt sich aus dem
prozentualen Anteil des genutzten Spannungsbereichs:

Der Spannungsbereich von 5 V bei einem méglichen Bereich von
20 V entspricht 25 %. Bezogen auf die 10 bit-Auflésung
entspricht dies 25 % von 1024 = 256.
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Parameter Funktion

Totbereich Um die Stor- bzw. Brummspannung im unteren Grenzbereich
auszublenden, bietet die Einstellung , Totbereich” die Mdglichkeit
diese auszublenden.

Ein Totbereich von 10% wirde bei einer unteren Grenze von
0 V und einer oberen Grenze von 5 V den Regelbereich auf
0,5-5,0 V eingrenzen.

V Normal (upper Limit) = 1.000 Hz

5V
I 0,5V

oV N
i 0,
V Start (lower Limit) = 400 Hz Totbereich 10%

Beispielrechnung bei Totbereich

Gewahlter Spannungsbereich = 0,5V bis +5 V
Startgeschwindigkeit =400 Hz = 0,5V

Sollgeschwindigkeit = 1000 Hz = +5V

Geschwindigkeit regelbar:

10 bit =1024 = 4,5V /1024 = 0,0044 V entspricht 2,604 Hz
(400 Hz - 1000 Hz = 600 Hz / 230,4 = 2,604 Hz).

Divisor aus dem prozentualen Anteil des genutzten Spannungs-
bereichs:

Der Spannungsbereich von 4,5 V bei einem méglichen Bereich
von 20 V entspricht 22,5 %. Bezogen auf die 10 bit-Auflésung
entsprechen 22,5 % von 256 = 230,4.

Softwarefilter Der Analogeingang sampelt die Eingangsspannung mit einer
Frequenz von 1 kHz. Mit Hilfe des Analogeingangs kann die
Eingangsspannung geglattet werden.

Ein Filter-Wert zwischen 0 und 16 bewirkt eine einfache
Mittelwertbildung tber die angegebene Anzahl (ein Wert von 0
oder 1 bedeutet jeweils, dass nicht gemittelt wird).

Da eine Filterung Uber maximal 16 Stutzstellen bei einer
Samplefrequenz von 1 kHz nur 16 Millisekunden dauert, gibt es
die Mdglichkeit, einen rekursiven Filter zu verwenden, bei
welchem der ermittelte Wert vom aktuell gemessenen Wert und
vom vorherigen "Filterwert" abhangt. Mit dieser Methode kann
Uber eine gréRere Anzahl von Stitzstellen gemittelt werden, auch
wenn dafir nicht genug Speicher vorhanden ist. Es handelt sich
dabei allerdings nicht um einen echten Mittelwert, sondern um
ein zeitliches "Verschleifen" der Eingangsspannung (Tiefpass
erster Ordnung oder PT1-Glied).

Der rekursive Filter wird ab einem Wert von 17 verwendet. Bei
weitere Erhéhen des Werts wird die Zeitkonstante jeweils
verdoppelt. Die langste Zeitkonstante erreicht man mit dem Wert
31. Die Zeitkonstante kann in nachfolgender Tabelle ausgelesen
werden.

Die Zeitkonstante T besagt, nach welcher Zeit der Filterausgang
sich dem Filtereingang auf 50% angenahert hat. Nach
Verstreichen einer weiteren Zeit T erreicht der Filterausgang
dann 75% des Eingangs.
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Parameter Funktion
Bei einem Eingangssprung von 0 auf 1 folgt der Filterausgang
folgender Regel: Ausgang = 1 — (0.5) /"
wobei t die Zeit auf der x-Achse und T die Zeitkonstante des
Filters ist.
5*T nach Anderung der Eingangsspannung hat der Wert am
Ausgang des Filters demnach 97% des Eingangswerts erreicht.
10*T nach Anderung der Eingangsspannung hat der Wert am
Ausgang des Filters dann 99.9% des Eingangswerts erreicht. Die
Abweichung entspricht einer Stufe des AD-Wandlers, wenn die
Eingangséanderung sich Uber den gesamten Bereich erstreckt,
z.B. ein Sprung von -10V auf +10V.
Wert Zeitkonstante T Zeit fur 99,9 %
17 1ms 10 ms
18 2ms 20 ms
19 4 ms 40 ms
20 8 ms 80 ms
21 16 ms 160 ms
22 32ms 320 ms
23 64 ms 640 ms
24 128 ms 1,2s
25 256 ms 26s
26 512 ms 51s
27 ls 10s
28 2s 20s
29 4s 40 s
30 8s 80s
31 16s 160 s
Entprellzeit der Setzt die Zeit in ms, die nach einer Signalanderung an einem
Eingange Eingang gewartet wird, bis das Signal sicher anliegt.

Endschalterverhalten Intern / Extern

Es gibt unterschiedliche Mdglichkeiten, das Verhalten am externen und internen
Endschalter zu definieren (siehe technisches Handbuch zum jeweiligen Plug & Drive
Motor oder zur Schrittmotorsteuerung). In einem Einstellmend kann das Verhalten der
Endschalter bei Referenzfahrt und im Normalbetrieb definiert werden.

Folgende Parameter kénnen eingestellt werden:

Parameter Funktion

Typ Auswahl je nach Ausfiihrung des Referenzschalters als Offner
oder Schliel3er.

Bei Referenzfahrt Angabe, ob der Endschalter (extern und intern) bei der
Referenzfahrt vorwarts (ohne Richtungsumkehr) oder
rickwarts (in die entgegengesetzte Richtung) frei gefahren
werden soll.

Im Normalbetrieb Angabe, wie sich der Motor bei Erkennung des Endschalters
(extern und intern) wahrend des Normalbetriebs (keine
Referenzfahrt) verhalten soll.
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Vorgehensweise

Gehen Sie zum Einstellen des Endschalterverhaltens wie folgt vor:

Schritt | Tatigkeit Hinweis

1 Waéhlen Sie die Registerkarte <Eingange> aus.

2 Stellen Sie die Parameter entsprechend lhren
Anforderungen ein.

3 Klicken Sie auf die Schaltflache Die Einstellungen werden
<Daten speichern>. gespeichert.

Anwendergesteuerte Eingange
Folgende Einstellungen kénnen vorgenommen werden:

e Eingange maskieren:
Bei aktiviertem Kontrollkastchen wird der entsprechende Eingang ,maskiert", d.h.
er wird nicht direkt vom Motor interpretiert und steht dem Anwender als ,General-
Purpose“-Eingang zur Verfligung.
Die maskierten Eingange stehen nicht mehr zur Satzwahl zur Verfiigung und
werden als O interpretiert.
Das Maskieren eines Eingangs bewirkt, dass dessen Zustand (high / low) Uber die
Schnittstelle ausgewertet werden kann. Weitere Hinweise finden Sie an
entsprechender Stelle im Abschnitt ,Befehlsreferenz” des Programmierhandbuchs.

e Schaltverhalten:
Fur jeden Eingang kann ausgewahlt werden, ob er bei steigender oder fallender
Flanke schaltet:

— 'L =fallende Flanke

- & = steigende Flanke

Status
Dariiber hinaus wird der Status der Eingange, der beim Offnen der Registerkarte
anlag, angezeigt (grin = high, rot = low).

Eingang Polling aktivieren

Bei aktiviertem Kontrollkastchen wird die Statusanzeige der Eingange aktiviert.
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10 Registerkarte <Ausgange>

Anzeige

Modusl Motoreimtellungenl Bremse' Anzeigeneinztelungen | Fehlertkormrektur | Eingdnge Kammunikation | Statusanzeige | CL -Parameterl Scopel

— Auzgange
Arwendergesteverts L T Status

Ausgang1 [ | [l O @ [ ‘usgang 1 setzten
Auzgang 2 [ | ) « @ [ Ausgeng 2sefzten

“Gewshlie [/0s werden nicht direkt won der
Steuerung interpretiert sondern stehen dem
Anwender alz general purpose 170 zur Verfuigung.

r Auzgang Palling aktiviersn

Daten speichern

Anwendergesteuerte Ausgange

Folgende Einstellungen kénnen vorgenommen werden:

e Ausgange maskieren:
Bei aktiviertem Kontrollkastchen wird der entsprechende Ausgang ,maskiert®, d.h.
er wird nicht direkt vom Motor interpretiert und steht dem Anwender als ,General-
Purpose“-Ausgang zur Verfligung.

e Ausgang setzen:
Bei aktiviertem Kontrollk&stchen wird der entsprechende Ausgang der Firmware
gesetzt, sofern dieser fiir die freie Verwendung maskiert ist.

e Schaltverhalten:
Fur jeden Ausgang kann ausgewahlt werden, ob er bei steigender oder fallender
Flanke schaltet:

— 'L =fallende Flanke

- & = steigende Flanke

Status

Dariiber hinaus wird der Status der Ausgange, der beim Offnen der Registerkarte
anlag, angezeigt (grin = high, rot = low).

Ausgang Polling aktivieren

Bei aktiviertem Kontrollkastchen wird die Statusanzeige der Ausgange aktiviert.
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11 Registerkarte <Kommunikation>

Anzeige

Die Einstellungen fur Schnittstellenparameter und die Motoradresse werden Uber die
Registerkarte <Kommunikation> vorgenommen:

Modus Motoreinstellungenl Bremsel Anzeigeneinstellungenl Fehlerkorrekturl Eingéingel Ausgange Statusanzeigel CL-Parameterl Scopel

— Com-5 chnittstells  Matoradresse
Schnittstelle |EDM‘IE j IMotoradresse I‘I j
Zeitiberschreitung beim Schreiben |2DDEI ms
Maotaradrezze wahlen | Motoradrezze priifen |
Zeitiiberschreitung bein Lezen |2DDEI ms
Baudrate |1152IJIJ b _i IMotoradresze andem | Motoradresze suchen |
P byt
[T N Schnittstells aktiviersn — Motorbaudrate
CAMN Baudrate | 125 kBits j I otorbaudrate 115200 bps ;l
Motorbaudrate ndern |

Steverung suchen |

Schnittstellenparameter

Folgende Schnittstellenparameter kbnnen eingestellt werden:

Parameter Funktion

Schnittstelle Wahlen Sie im Feld ,Schnittstelle* den COM-Port aus, an
den Sie den Motor angeschlossen haben.

Die Nummer des COM-Ports, tiber welchen der Motor
angeschlossen ist, finden Sie im Gerate-Manager lhres

Windows-PC.
Zeitiberschreitung beim | Maximale Zeitiberschreitung in Millisekunden bei der
Schreiben / Lesen Datenlibertragung zu/von der Steuerung.
Baudrate Datenlibertragungsrate in Bit pro Sekunde.
CAN Schnittstelle Bei aktiviertem Kontrollk&stchen ist die CAN-Schnittstelle
aktivieren aktiv.
CAN Baudrate Datenubertragungsrate der CAN-Schnittstelle in Bit pro
Sekunde

Motoradresse einstellen

Um eine fehlerfreie Verbindung mit dem Motor herstellen zu kénnen, muss die
Motoradresse (Moduladresse) korrekt eingestellt werden. Alle Motoren werden mit der
voreingestellten Adresse ,1" ausgeliefert. Um mehrere Motoren in einem RS485-
Netzwerk betreiben zu kdnnen, muss jedem Motor eine eindeutige Adresse
zugewiesen werden.

Folgende Funktionen stehen in diesem Menii zur Verfligung:

o <Motoradresse prifen>
Betatigen Sie die Schaltflache, um zu Uberprifen, ob ein Motor mit der aktuell
eingestellten Motoradresse angeschlossen ist.

e <Motoradresse suchen>
Voraussetzung: Es ist nur ein Motor angeschlossen.
Die Adresse des angeschlossenen Motors wird tibernommen.
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e <Motoradresse andern>
Voraussetzung: Es ist nur ein Motor angeschlossen.
Die im Auswahlmeni ,Motoradresse" eingestellte Adresse wird dem Motor
zugewiesen.

e <Motoradresse wahlen>
Die im Auswahlmeni ,Motoradresse” eingestellte Adresse wird im Auswahlmeni
.Motor* (Meniileiste) ibernommen.

Motorbaudrate andern

Wabhlen Sie aus dem Auswahlmenii ,Motorbaudrate” die gewlinschte Baudrate aus
und klicken Sie anschliel3end auf die Schaltflache <Motorbaudrate andern>, um die
neue Einstellung zu tbertragen.

Steuerung suchen

Durch Betétigen der Schaltflache <Steuerung suchen> wird gepriift, ob an der
COM-Schnittstelle eine Steuerung angeschlossen ist.




\Y) Nanotec’

PLUG & DRIVE

12 Registerkarte <Statusanzeige>

Einleitung
In der Registerkarte <Statusanzeige> kdnnen fir den ausgewahlten Motor allgemeine
Statusmeldungen und Fehlerspeichereintrage angezeigt werden sowie
Programmiereinstellungen vorgenommen werden.

Registerkarte <Statusanzeige>

Modusl Motoreinstellungenl Bremsel Anzeigeneinstellungenl Fehlerkonekturl Eingange Ausgéngel Kommunikation  Statusanzeige CL-ParameterI Scopel

Drehgeberpogition 0
— Statuz — Fehlerspeicher ————————————————— — Pragramming Language
I Autostart
[ Activate Com-Palling
labell
shart | stop |
Fehler | Fehler Reset |
Editar | upload |
[ Falling aktivierer Save Data
Anzeigen

Die Registerkarte <Statusanzeige> enthélt folgende Anzeigen:

Anzeige Funktion

Drehgeberposition | Aktuelle Drehgeberposition (falls ein Encoder angeschlossen ist)

Status Aktueller Modus, Zustand und letzter Fehlereintrag

Fehlerspeicher Fehlerspeicher fur die letzten 32 Fehler

Statusanzeige aktivieren

Gehen Sie zur Aktivierung des Motorstatus wie folgt vor:

Schritt | Tatigkeit Hinweis

1 Waéhlen Sie die Registerkarte
<Statusanzeige> aus.

2 Aktivieren Sie das Kontrollkastchen
~Polling aktivieren®.
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Programmiereinstellungen

Im Bereich ,Programming Language” kénnen folgende Einstellungen vorgenommen

werden:
Einstellung Funktion
Autostart Bei aktiviertem Kontrollkastchen wird das geladene Programm

automatisch ausgefiihrt, wenn der Motor bestromt ist.

Activate Com-Polling | Bei aktiviertem Kontrollkastchen wird der Status der COM-
Schnittstelle im Feld darunter angezeigt.

start / stop Geladenes Programm starten / stoppen.
Fehler Letzten Eintrag des Fehlerspeichers anzeigen.
Fehler Reset Fehler zuriicksetzen.

Editor Editor NanoJEasy 6ffnen.

upload Programmdatei laden.
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13 Registerkarte <CL-Parameter>

(Closed-Loop)

13.1.1 Closed-Loop Stromregelung konfigurieren

Funktion

Im Closed-Loop-Modus verhalt sich der Motor nicht mehr wie ein herkdmmlicher
Schrittmotor, sondern wie ein Servomotor. Die Ansteuerung erfolgt mittels PID-Regler

in Abhéngigkeit eines Drehgebers.

Die Steuerung enthélt zwei Regler und fir jeden dieser Regler einen eigenen
Parametersatz.

Registerkarte <CL-Parameter>

Die Einstellungen zur Closed-Loop Stromregelung werden Uber die Registerkarte

<CL-Parameter> vorgenommen.

M odug Motoreinstellungenl Bremsel Anzeigeneinstellungenl Fehlerkonekturl Eingéngel Ausgéngel Kommunikationl Statuzanzeige

— Geschwindigkeitsregelkreis

— Proportional Anteil

|D,25

I B
— Integral Anteil

ID,DB25

7 [
r— Differential Anteil

ID

i i B

— Positionzregelkreiz

— Kaskaden Positionsregelkreis

| Scopel

— Kaskaden Positionsregelkreis [Position]

[Geschwindigkeit]

— Proportional Antei — Proportional Anteil — Proportional Anteil

o 1 B H | = H | =
— Integral Anteil — Integral &nteil — Integral &nteil

o 1 u Kl & N |
— Differential Anteil r— Differential Anteil r— Differential Anteil

fo g T

o 1 B s I s I

— Endposition T oleranz

— Schleppfehler Positionsmodus —

Schleppfehler Geschwindigkeitzmodus

— Standardwerte laden

Anzahl ID Anzahl 100 Anzahl 100 Diefault j
Zeit 100 ms Zeit 100 ms Zet 100 ms
Daten speichern | CL - Assistent |

[~ Closed Loop Modus aktivieren

Vorgehensweise

Gehen Sie zur Konfiguration der Closed-Loop Stromregelung wie folgt vor:

Schritt

Tatigkeit

Hinweis

1

Wabhlen Sie die Registerkarte
<CL-Parameter> aus.

Fihren Sie den Closed-Loop-
Assistenten Uber die Schaltflache
<CL-Assistent> aus.

Siehe Abschnitt ,,CL-Assistent".

Aktivieren Sie das Kontrollkastchen
.Closed Loop Modus aktivieren®.

Der Motor fuhrt eine interne
Referenzfahrt durch.

Geben Sie die gewiinschten
Parameter ein.

Erlauterungen zu den Parametern
finden Sie in den nachfolgenden Ab-
schnitten.
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Schritt | Tatigkeit Hinweis
5 Klicken Sie auf die Schaltflache Die Einstellungen werden
<Daten speichern>. gespeichert.

13.1.2 Geschwindigkeitsregelkreis

Beschreibung

Der Geschwindigkeitsregler regelt die Winkelgeschwindigkeit der Welle. Die Position
wird in diesem Modus NICHT geregelt und kann somit stark vom Sollwert abweichen.

Der Geschwindigkeitsregler kommt in den folgenden Operationsmodi zum Einsatz:
e Drehzahlmodus

e Analogmodus

o Joystickmodus

e Rotorposition Vermessung

Interne Berechnungsgrundlage und Parameter

Beim Geschwindigkeitsregler beziehen sich die Regelgrofien immer auf die tatséch-
liche Geschwindigkeit in UPM (Umdrehungen pro Minute). Die eingestellten Parame-
ter werden verwendet, um die Regeldifferenz (Abweichung der Ist-Geschwindigkeit
von der Soll-Geschwindigkeit) in die Stellgrol3e (Stromhdhe) umzusetzen.

Die Stellgrof3e des Geschwindigkeitsreglers wird mit der folgenden Formel ermittelt:

Uy, =KP*e,+ 1 +Kl*e, + KD * (€n.1 - €n)

Der nachste Integral-Wert ergibt sich aus:

Ih =l + Kl *e,

Un StellgréRRe

KP Proportional-Anteil, der sich aus Zahler/ 2"™" ergibt
Kl Proportional-Anteil, der sich aus Zahler/ 2"™" ergibt
KD Proportional-Anteil, der sich aus Zahler/ 2"™ ergibt
e, Abweichung des Ist-Werts vom Soll-Wert

€n1 Abweichung des vorherigen Ist-Werts vom vorherigen Soll-Wert

lh-1 letzter Integral-Wert

Geschwindigkeits-Fehleriiberwachung

Der Geschwindigkeitsregler Giberwacht die einzuhaltende Geschwindigkeit. Weicht die
Ist-Geschwindigkeit zu lange um einen bestimmten Wert von der Sollgeschwindigkeit
ab, wird der Regler deaktiviert und der Motor stoppt.

Mit den Parametern im Bereich "Schleppfehler Geschwindigkeitsmodus" kann man die
Geschwindigkeitsiiberwachung an eigene Bedurfnisse anpassen:

e ,Anzahl* Die maximale betragsmaRige Abweichung der Ist- von der Soll-Position
wird in Schritten angegeben (Wertebereich: 0 - 2000000000).

o Zeit" Die Zeit wird in Millisekunden angegeben.
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13.1.3 Positionsregelkreis

Beschreibung

Der Positionsregler regelt die Position. Er kommt in den nachfolgenden Modi zum
Einsatz:

¢ Relativ-/Absolut-Positioniermodus
e Flag-Positionier-Modus

¢ Flankenmodus

¢ Analog-Positionier-Modus

o Regelkreis-Referenzfahrt

Interne Berechnungsgrundlage und Parameter

Beim Positionsregler beziehen sich die RegelgréfRen immer auf die tatsachliche
Positionsabweichung in Schritten. Die eingestellten Parameter werden verwendet, um
die Regeldifferenz (Abweichung der Ist-Position von der Soll-Position) in die
StellgréRe (Stromhohe) umzusetzen.

Die Stellgrof3e des Positionsreglers wird mit der folgenden Formel ermittelt:

u=KP*e,+ 1,1 +Kl*e,+ KD * (e -€n)

Der nachste Integral-Wert ergibt sich aus:

Ih =11+ Kl *e,

Un StellgroRe

KP Proportional-Anteil, der sich aus Zahler/ 2"™" ergibt
Kl Proportional-Anteil, der sich aus Zahler/ 2"™" ergibt
KD Proportional-Anteil, der sich aus Zahler/ 2"™" ergibt
en Abweichung des Ist-Werts vom Soll-Wert

€n1 Abweichung des vorherigen Ist-Werts vom vorherigen Soll-Wert

lh1 letzter Integral-Wert

Erreichen der Endposition

Ist der Positionsregler aktiv, meldet sich der Motor nach dem Ende einer Fahrt erst
dann bereit, wenn sich die gemessene Position fur eine bestimmte Zeit innerhalb
eines Toleranzfensters befindet.

Die Toleranzbreite und die Mindestzeit kann mit den Parametern im Bereich
"Endposition Toleranz" angegeben werden:

e ,Anzahl* Die maximale betragsmaRige zuldssige Abweichung von der
Endposition wird in Schritten angegeben.

o Zeit" Die Mindestzeit in Millisekunden, die sich der Motor auf der ent-
sprechenden Position befinden muss, bevor er "bereit" meldet.

Positionsfehler-Uberwachung

Der Positionsregler tberwacht die einzuhaltende Position zu jedem Zeitpunkt (auch
Schleppfehler wahrend des Verfahrens werden erfasst). Weicht die Ist-Position zu
lange um einen bestimmten Wert von der Sollposition ab, wird der Regler deaktiviert
und der Motor stoppt.




\Y) Nanotec’

PLUG & DRIVE

Mit den Parametern im Bereich "Schleppfehler Positionsmodus" kann die
Positionsiiberwachung an eigene Bediirfnisse angepasst werden:

o ,Anzahl": Die maximale betragsmaRige Abweichung der Ist- von der Soll-Position
wird in Schritten angegeben. (Wertebereich: 0 - 2000000000)

e Zeit": Die Zeit wird in Millisekunden angegeben.

Hilfen zum Einstellen der Reglerparameter des Positionsreglers

Zum Anpassen der Parameter ist es nétig, den Motor mit der Last zu beaufschlagen,
die der Regler spater auch regeln muss. Es ist nicht sinnvoll, den Regler fiir einen
unbelasteten Motor einzustellen, da sich das Verhalten bei Anbringen der Last an den

Motor grundsatzlich andert.

Die folgende Tabelle zeigt mégliche Probleme und Gegenmal3hahmen:

Problem

Gegenmalnahmen

Motor schwingt sich auf oder zu lange
nach.

e |-Anteil verringern
o D-Anteil vergréRern
e P-Anteil vergrof3ern

Motor "kracht" wahrend der Fahrt.

o D-Anteil veringern
e evtl. P-Anteil verringern

Motor braucht zu lange, um die
Endposition zu erreichen.

e |-Anteil vergréRern
e P-Anteil vergrol3ern

Motor regelt statische Lasten zu
langsam aus.

e |-Anteil erhéhen

Motor meldet Positionsfehler.

e Zuldssigen Schleppfehler vergréfRern
("Schleppfehler Positionsmodus").

e Regler starker anziehen (P-Anteil
vergréRern, I-Anteil vergrof3ern).

o Maximalgeschwindigkeit verringern.
¢ Phasenstrom erhghen.

VORSICHT!

Maximalen Motorstrom beachten.
Evtl. ist eine erneute Rotorpositions-
Initialisierung notig.

Motor beschleunigt nicht so schnell wie
die eingestellte Rampe (evtl. verbunden
mit einem Positionsfehler wahrend der
Beschleunigungsphase).

¢ Phasenstrom erhéhen.

VORSICHT!
Maximalen Motorstrom beachten.

e Langsamere Rampe einstellen.

e Starkeren Motor verwenden (mit ent-
prechend eingestelltem Phasenstrom).




\Y) Nanotec’

PLUG & DRIVE

Kaskadenregler

Der Kaskadenregler besteht aus zwei Regelkreisen: einem inneren Regelkreis, der die
Drehzahl regelt, und einem aulReren Regelkreis, der die Position regelt. Der duRere
Regelkreis steuert nicht direkt den Motorstrom, sondern den Sollwert (Soll-Drehzahl)
des inneren Regelkreises.

Der Kaskadenregler ist in der aktuellen Firmware deaktiviert, da ein manuelles
Einstellen ohne weitere Hilfe nicht sinnvoll méglich ist. Es werden nur die aktuell
eingestellten Werte Ubertragen, damit bei kiinftigen Firmwareversionen die
eingestellten Werte mitgespeichert werden kénnen.

Die Einstellung erfolgt dann (halb-) automatisch durch die Firmware.

CL-Assistent

Uber die Schaltflache <CL-Assistent> starten Sie den Closed-Loop-Assistenten, mit
dem die Funktion des Drehgebers tuberprift werden kann.

VORSICHT!
Motor macht mehrere Umdrehungen.
o Sicherstellen, dass ein Motor angeschlossen ist.

e Schnittstellenparameter in der Registerkarte <Kommunikation> tiberprifen!

Gehen Sie wie folgt vor:

Schritt | Tatigkeit

1 Klicken Sie auf die Schaltflache <CL-Assistent>.

2 Es erscheint folgendes Fenster:
]
i Willkomen

it dem Azsisten konnen Sie die Closed Loop Parameter einstellen.

\

Stellen Sie bitte zicher das ein Motar angeschloszen
und die K.ommurikation richtig eingestellt st

a L) E Der Mator wird eine Urndrehung machen!
. -

Nanotec

Klicken Sie auf "weiter, um den %organag fortzusetzen.

< Zurick | Wieiter » I Abbrechen

Klicken Sie auf die Schaltflache <Weiter>.
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Schritt

Tatigkeit

3

Es erscheint folgendes Fenster:
i

Izt eine Mator Konfigurationsdatel vorhanden?

6| © Ja, ez izt eine Konfigurationsdatei worhanden,

& Mein, es ist keine Konfigurationsdatei vorhanden.

Nanotec \)

Klicken Sie auf "weiter", um den Yaorgang fortzusetzen.

< Zuriick I Wieiter » | .&bbrechenl

e Falls bereits eine Konfigurationsdatei vorliegt:

Waébhlen Sie das obere Optionsfeld aus, und klicken Sie anschlie3end auf
die Schaltflache <Weiter>. Es erscheint das Fenster ,Offnen”, in dem Sie
die Konfigurationsdatei auswahlen kénnen.

¢ Falls noch keine Konfigurationsdatei vorliegt:
Klicken Sie auf die Schaltflache <Weiter>. Es wird nach angeschlossener

Hardware gesucht. Falls eine Hardware gefunden wurde, erscheint
folgendes Fenster:

a.! Closed Loop Assistent il

Ist die Hardware korrekt erkannt worden?

SMCP3318-09-2003  100% Phazenstrom  Strom 2.4

Bitte: wahlen zie einen Maotortyp aus? IST4‘| 18 j

Bitte wiahlen sie den Matar aus? IST41 18M1208 j

0 0,9° /Schrit

o 1.8 /Schritt

Klicken Sie auf "Wweiter", um den Vorgang fortzusetzen,

< Zunick | wheiter > I Abbrechen |

Uberpriifen Sie, ob die Hardware korrekt erkannt wurde und &ndern Sie

ggf. Motortyp und Schrittwinkel. Klicken Sie auf die Schaltflache <Weiter>.
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Schritt

Tatigkeit

4

Es erscheint folgendes Fenster:
]

\

'E [er angezchlozzene Motor mus eine Umdrehung
. aemacht haben!

- Hat der Motor nur eine halbe Umdrehung oder
3 weniger gemacht, o stimmt der Schritbwinkel nicht.

- - Hat zich der Matar Liberhaupt nickt gedreht so
ist der Strom zu niedrig eingestellt

Korrigieren zie gof. die eingestellten Parameter.

Nanotec

Klicken Sie auf “Abbrechen’’, um den Assistenten zu beenden.

< Zuriick | Wieiter » I .&bbrechenl

Uberpriifen Sie, ob der angeschlossene Motor eine volle Umdrehung
gemacht hat. Andern Sie ggf. die Einstellungen flr Schrittwinkel
(Schaltflache <zurtick>) oder Motorstrom.

Klicken Sie auf die Schaltflache <Weiter>.

Es erscheint folgendes Fenster:
n_,;l:lnsed Loop Assistent x|

E s wurden folgende Drehgebereinstellungen gefunden.

Direhgeberauflozung 200

Solite die Drehgeberauflosung nicht korekt sein, so wahlen Sie bitte die Korekte Auflasung,
|m |

Wahlen Sie bitte einen Parametersatz fur den Motor 5T4118 aus.

ID efault A I

Klicken Sie auf ""Weiter, um den %organag fortzusetzen.

< Zuriick | Wieiter » I .ﬁ.bbrechenl

Uberprufen Sie, ob die Drehgeberauflosung korrekt erkannt wurde und
andern Sie den Wert ggf. im oberen Auswahlmen.

Waéhlen Sie anschlie3end im unteren Auswahlmeni ein Fahrprofil aus.

Klicken Sie auf die Schaltflache <Weiter>.
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Schritt

Tatigkeit

6

Es wird ein Kalibrierlauf durchgefuhrt. Wahrend des Vorgangs erscheint
folgendes Fenster:
n_.;tlosed Loop Assistent

Bitte warten...

& E = wird ein K.alibrierlauf durchgefiitrt!

% Abbrechen |

Nach erfolgreichem Kalibrierlauf erscheint folgendes Fenster:

n_.;tlosed Loop Assistent

Der Kalibrierlauf wurde fuir SMCP33 RS 485 erfolgreich durchasfiibe.

X

windigkei | winkel

Messergebnizse: Stram Gesch- Schritt-

Schiitt-
wirkel

Messergebnizze; 0 0 9000

8

Messergebnisse: 2835 4038 3000

8

Mezsergebnizse:; 5104 2194 10125

g

Messergebnizze: 7437 12311 12375

11

12

Messergebnizze: 10900 16862 14625

13

Messergebnisse: 0 0 15750

14

Mezsergebnizse:;

0

Messergebnizze:

0

1
2
3
4
Messergebnisse: B 9337 16395 13500
5
7
g
9
1

Messergebnisse; 10

0

Klicken Sie auf "“weiter, um den %organag fortzusetzen.

< Zuriick | Wiiter » I

Abbrechen |

Uberpriifen Sie die Messergebnisse des Kalibrierlaufs und klicken Sie auf die

Schaltflache <Weiter>.

68
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Schritt | Tatigkeit
7

Es erscheint folgendes Fenster:
n_.;tlosed Loop Assistent

\

|

Solten weitere Regler - &npassungen nitig sein,
20 gehen Sie bitte wie unter

Le g ‘Hilfen zum Einstellen der Regelparameter des Positionsreglers'

— in der Hilfe zum Cloged Loop Mode beschriebern wvor.

- . - _

- Zur Hilfe gelangen Sie mit der 'F1-Taste' auf der CL - Parameter Seite.

i: r Konfigurationsdatei nach klicken auf "Fertig stellen' abzpeichern,
i

5

Klicken Sie auf "Fertig stellen”, um den Yorgang abzuszchlisen.

¢ Zurtick | Fertig stellenl Abbrechen |

Nanotec

Aktivieren Sie das Kontrollkastchen, falls die Konfigurationsdatei gespeichert
werden soll.

Klicken Sie auf die Schaltflache <Fertig stellen>, um den CL-Assistenten zu
beenden.

Ausgabe: V 2.0 - 01.10.2009 69
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Funktion

Anzeige

14 Registerkarte <Scope>

Im Scope-Modus kénnen wichtige Parameter des Motors wahrend einer Fahrt
angezeigt und aufgezeichnet werden. Dies dient priméar zur Kontrolle der eingestellten
Parameter bzw. der Inbetriebnahme eines Antriebs.

Die Einstellungen zum Scope-Modus werden Uber die Registerkarte
<Scope> vorgenommen.

Modus Motoreinstellungenl Bremsel Anzeigeneinstellungenl Fehlerkorrekturl Eingéngel Ausgéngel Kommunikationl Statusanzeigel CL - Parameter  Scope |

Abtastrate IhUU— ms  Spanhung m
v Fahrprafil starten Einheit |
= ™ SollPosiion Bl Re-os
ﬁ " Ist Pasition . 1Raster=05
ﬂ " Schleppfehler _I 1Raster=05
ﬂ ™ Sall Strom - 1 Raster=0%
ﬂ I Ist Spannung - 1 Raster=0%
ﬂ I~ Temperatur _I 1 Raster=0°
i’ ™ Analog Eingang - 1 Raster=0%
| Digital Eingange _I
i’ ™ Leisturg - 1 Faster = 0
Positions reset | Zeeeiee  OEITET| e :I ™ switkungsarad _| 1 Raster=0%
Start | Speichern I fifnen | Ere S | :I ™ Stiomaufnatime _I 1Raster=04

Auswahlbare Parameter

Parameter , Soll Position“ und , Ist Position*

Die Soll Position gibt den vom Rampengenerator des Motors berechneten Sollwert
an.

Die Ist Position gibt die mit Hilfe des Encoders des Motors ermittelte Position an. Im
Normalfall sollten Soll- und Istposition Ubereinstimmen. Bei einem Motor ohne
Encoder gibt die Istposition immer 0 zuriick. Wenn Soll- und Istposition voneinander
abweichen, kann dies mehrere Ursachen haben:

e Schrittverlust wahrend der Fahrt:
Wenn der Motor im Open-Loop Betrieb seine Zielposition nicht erreicht, sind
Schrittverluste aufgetreten. Mdgliche GegenmalRnahmen:
- Eine flachere Rampe wéhlen
- Eine niedrigere Geschwindigkeit wéhlen
- Motorstrom erhdhen, damit der Motor mehr Kraft hat
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e Falsche Einstellung des Drehgebers:
Wenn bei einer Fahrt die Kurven fiir Soll- und Istposition gespiegelt sind, ist die
Drehrichtung des Encoders invertiert (z.B. Fahrt von 400 Schritten, anschliel3end
Sollposition 400 und Istposition -400).
Gegenmalinahme: In der Registerkarte <Motoreinstellungen> die Encoder-
Drehrichtung umkehren.

VORSICHT!
Damit diese Einstellung fur den Closed-Loop Betrieb ibernommen wird, muss der
Motor vom Strom getrennt werden.

Wenn die Kurven zwar gleich ausgerichtet sind, aber sich in der Steigung
unterscheiden, ist die Auflésung des Encoders falsch eingestellt.
Gegenmalinahme: In der Registerkarte <Motoreinstellungen> die Auflosung des
Drehgebers anpassen.

Weitere Parameter

Parameter Beschreibung

Schleppfehler Der Schleppfehler gibt die Differenz zwischen Soll - und
Istposition an. Uberschreitet der Schleppfehler den
eingestellten Wert, gibt der Motor einen Positionsfehler aus.
Fur den Open-Loop Modus kann der Grenzwert in der
Registerkarte <Fehlerkorrektur> eingestellt werden. Fir den
Closed-Loop Modus gibt es fur den Drehzahl- und den
Positioniermodus separate Werte. Sie kénnen in der
Registerkarte <CL-Parameter> eingestellt werden.

Soll Strom Der Wert ,Sollstrom* gibt den im Closed-Loop Modus vom
Motor berechneten Strom an.

Ist Spannung Gibt die am Motor anliegende Spannung an.

Temperatur Gibt die vom Motor gemessene Temperatur an.

Analog Eingang Gibt die am Analogeingang anliegende Spannung an.

Digital Eingénge Stellt die Pegel aller Digitaleingénge des Motors dar.

Parameter fur Closed-Loop-Modus

Leistung Gibt die vom Motor abgegebene Leistung an.

Wirkungsgrad Gibt den Wirkungsgrad des Motors an.

Stromaufnahme Gibt die Stromaufnahme des Motors an.
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Anzeige der Parameter
Aktivieren/Deaktivieren

Durch Aktivieren des Kontrollkastchens wird der Verlauf des jeweiligen Parameters im
Scope-Modus angezeigt.

Farbe

Die Farbe, mit der der Parameter angezeigt wird, kann durch Klicken auf das farbige
Kastchen geandert werden.

ﬁ V' Sl Position - 1 Raster=05 ||
Forven TS
ﬁ ™ st Position 2

Grundfarben:

ﬁ u Schleppfehler l_ I_ l_ I_ l_ - l_ I_

2 s At ) |
Z s Uy e
ﬁ ™ I3t Spannung -['_------
NN NN
ﬁ ] Temperatur - - - I_ - |_
ﬁ I"" Analog Eingang Benutzerdefinierte Farben:
I Digital Eingange l_ I_ l_ I_ l_ I_ l_ I_
[ W W]
ﬁ e Farben definieren »»
ﬁ ] ‘wWirkungsgrad Abbrechenl
Skalierung

Die Skalierung der Parameter ist unterhalb der Schaltfliche <Einheit> angegeben und
kann mit den Pfeiltasten (links neben den Kontrollkastchen) geéndert werden.

Durch Klicken auf die Schaltflache <Einheit> &ndert sich deren Beschriftung zu
<Wert>. Statt der Skalierung der Parameter werden dann bei laufendem Scope-
Modus die aktuellen Parameterwerte angezeigt.

Uber den Schieberegeler <Zeitachse> kann die horizontale Zeitachse im ms-Raster
skaliert werden.

Einstellparameter
Fur den Scope-Modus kénnen folgende Einstellungen vorgenommen werden:

Einstellung Funktion

Abtastrate Einstellung der Abtastrate in Millisekunden.

Spannung Spannung, mit der der motor betrieben wird.

Fahrprofil starten Bei aktiviertem Kontrollkéstchen wird beim Starten des
Scope-Modus gleichzeitig das Fahrprofil gestartet.

Steuerung des Scope-Modus

Positions reset Fahrprofil auf Nullposition setzen.

Start / Stop Scope-Modus starten / stoppen.

Speichern Aufgezeichnete Parameter speichern.

Offnen Aufgezeichnete und gespeicherte Parameter 6ffnen.
Foto Screenshot der aktuellen Anzeige erstellen.
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15 Betrieb mehrerer Motoren

Einleitung

Es kdnnen bis zu 32 Motoren in einem Netzverbund gesteuert werden.

Neue Motoren kdénnen im Meni ,Motor” durch Anklicken der Schaltflache <Motor
hinzufiigen> angelegt werden.

Alle angelegten Motoren werden im Auswahlmeni angezeigt.

Nicht mehr bendétigte Motoren kénnen im Meni ,Motor” durch Anklicken der
Schaltflache <Motor entfernen> entfernt werden.

5485

ANZE

-

| Motor | System  Hilfe

Motor hinzuFigen I
Mokor entfernen
Copy Makor Ea

Werke aller Motoren auslesen

Werte aller Motoren speichern

Meni , Motoradresse”

MNanoPro ¥ 0.50.0.22 / UKEREL1

Bitte geben Sie die Adrezze des neuen Maotors ein.

|

Sie musz 2wizchen 1 und 255 liegen.

abbrechen [[ ok |

Vorgehensweise

Gehen Sie zum Anlegen neuer Motoren wie folgt vor:

Schritt

Tatigkeit

Hinweis

1

Wabhlen Sie im Meni ,,Motor" den Menlpunkt
»Motor hinzuftigen®.

Das Menu ,Motoradresse”
offnet.

Geben Sie fir den Motor eine Motoradresse
(Name) ein.

Nummer von 1 bis 254.

Klicken Sie auf die Schaltflache <OK>.

Die Einstellungen werden
gespeichert.
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16 Fehlersuche und -behebung

16.1 Allgemeines

Fehlermeldungen

Der Motor Uberwacht bestimmte Funktionen und gibt bei einer Stérung eine
entsprechende Fehlermeldung aus.

Fehlermeldungen werden in einem Pop-up-Fenster gemeldet, z.B.:

Manotec-Munich® x|
@ Kommunikationsfehler!

Beschreibung der mdglichen Fehlermeldungen siehe Abschnitt 16.2
.Fehlermeldungen”.

Vorgehensweise Fehlersuche und -behebung

Gehen Sie bei der Fehlersuche und bei der Fehlerbehebung behutsam vor, um eine
Beschéadigung des Motors zu vermeiden.

Gefahr vor elektrischer Uberspannung

Eine Betriebsspannung > 50 V und ein Vertauschen der Anschlisse kann die
Endstufe zerstoren.

Bei anliegender Betriebsspannung niemals den Zwischenkreis trennen!
Leitungen niemals unter Spannung trennen!
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16.2 Fehlermeldungen

Kommunikationsfehler

Diese Meldung erscheint, wenn die Dateniibertragung zum Motor nicht méglich ist:

Nanotec-Munich x|

Q Komrnunikationsfebler!

Folgende Ursachen kdénnen dafir verantwortlich sein:

Es ist der falsche COM-Port eingestellt (siehe Abschnitt 11 ,Registerkarte
<Kommunikation>").

Das Kommunikationskabel ist nicht angesteckt oder unterbrochen.
Es ist eine nicht vorhandene Motornummer eingestellt.
Die Spannungsversorgung des Motors ist unterbrochen.

Ubertragungsfehler

Diese Meldung erscheint, wenn die Dateniibertragung zum Motor gestért ist (Sender
oder Empfanger werden gestort):

MNanotec-Munich x|

@ Ubertragungstehler!

Folgende Ursachen kdnnen dafur verantwortlich sein:

Falsche Verlegung des Kommunikationskabels (Motor- und Versorgungsleitungen
getrennt verlegen).

Das Kabel ist nicht geschirmt.
RS-485 Adern sind nicht paarweise verdrillt.

Die Widerstande fur den Ruhepegel auf der Kommunikationsleitung sind nicht
vorhanden.

Die Bus-Abschlusswiderstande sind nicht vorhanden.

Steuerung ist nicht bereit

Wird wahrend der Ausgabe eines Fahrprofils versucht, nicht zuldssige Daten an den
Motor zu senden, erscheint folgende Meldung:

Mochmal versuchen?

Durch Betétigen der Schaltflache <Ja> wird das Fahrprofil angehalten und der Motor
wechselt wieder in den Zustand ,Bereit“. AnschlieRend kénnen die Daten nochmals an
den Motor Ubertragen werden.
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Durch Betatigen der Schaltflache <Nein> wird das Fahrprofil weiter ausgegeben.

Steuerung ist nicht aktiv

Wird wahrend der Ausgabe eines Drehzahlprofils ein Reset des Motors durchgefiihrt
(durch Aus- und Einschalten der Betriebsspannung), so ist im Drehzahlmodus eine

Anderung der auszugebenden Frequenz nicht mehr moglich. Es wird die folgende
Meldung angezeigt:

Nanotec-Munich x|

\lj) Steuerung isk nichl akkiv!

Nach Betéatigung der Schaltflache <OK> kann der Drehzahlmodus wieder gestartet
werden.

Positionsfehler

Wird eine Schaltflache betatigt, wahrend sich der Motor im Fehlermodus

(Positionsfehler oder Endschalter im Normalbetrieb) befindet, wird folgende Meldung
angezeigt.

Manotec-Munich X]
Positionsfehler!
Fehler zuriicksetzen?

Ja I Mein |

Der Fehler kann durch Betatigung der Schaltflache <Ja> zuriickgesetzt werden.
Eingang 1 aktiv

Wird eine Schaltflache betatigt, wenn ein Fahrprofil bereits abgeschlossen und der
Eingang 1 immer noch aktiv ist, erscheint folgende Fehlermeldung:

Manotec-Munich x|
Eingang 1 isk noch akkiy
Akkion nicht méglich!

Nach Deaktivierung des Eingangs kann die gewiinschte Schaltflache betétigt werden.
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