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1 Einleitung

Dieses Dokument beschreibt die technischen Daten und die Funktionen der integrierten Antriebe aus der HFI-Baureihe.
Es erldutert die funktionalen Mdéglichkeiten des Gerates und beschreibt die korrekte Vorgehensweise bei Installation und
Inbetriebnahme.

Die Antriebe der HFI-Baureihe sind optional mit unterschiedlichen Kommunikationsmodulen ausgestattet. Die jeweiligen
Kommunikationsprotokolle sind in entsprechenden Zusatzdokumenten (CANopen®-Handbuch, EtherCAT®-
Handbuch, ...) beschrieben.

2 Im Dokument verwendete Symbole

Symbol | Signalwort | Bedeutung

Achtuna! Dieses Zeichen steht neben Sicherheits- und Warnhinweisen. Nichtbeachtung kann Personen-
9 und/oder Sachschaden zur Folge haben.

Hinweis! Dieses Zeichen steht neben niitzlichen Hinweisen, die bei der Fehlervermeidung bzw. —suche
’ helfen sollen.

3 Im Dokument verwendete Abkiirzungen

Abkiirzung Bedeutung

AE Analoger Eingang

CAN Controller Area Network

CANopen Kommunikationsprotokoll fiir CAN-Bus Systeme

CiA CAN in Automation - Vereinigung zur Verbreitung und Standardisierung von CAN
DA Digitaler Ausgang

DE Digitaler Eingang

DSP 402 CANopen Gerateprofil fir Antriebe und Motion Control Anwendungen

Node-ID CANopen Teilnehmeradresse

PMSM Permanentmagnet-Synchronmotor

UPM Umdrehungen pro Minute
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4 Allgemeine Sicherheits- und Anwendungshinweise

Achtung!

Beachten Sie unbedingt die Sicherheitshinweise!
Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise kann Personenschaden und Sachschaden zur Folge
haben.

e Bei der Installation, Inbetriebnahme und Wartung miissen die fiir den spezifischen
Einsatzfall geltenden Sicherheits- und Unfallverhiitungsvorschriften beachtet werden.

e Das Gerat gilt als elektronisches Betriebsmittel und ist zum Betrieb in Maschinen vor-
gesehen.
Die Sicherheitshinweise der Maschinenrichtlinie (2006/42/EG) sind zu beachten.

e Vor der Inbetriebnahme ist sicherzustellen, dass vom Antrieb weder Gefahren ausge-
hen noch unkontrollierte Bewegungen erfolgen kdnnen.

e  Steckverbinder nicht unter Spannung stecken oder ziehen!

Ohne Anspruch auf Vollsténdigkeit gelten folgende Vorschriften:

VDE 0100 Errichten von Niederspannungsanlagen

EN 60204-1 Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von Maschinen
EN 61800 Elektrische Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer Drehzahl
Achtung!

Funktionale Sicherheit
Fiir Gerdte mit funktionaler Sicherheit (HFIxxxx-Sx00-xx) gilt zusdtzlich die Betriebsanlei-
tungs-Erganzung Integrierte Antriebe HFI ausgestattet mit STO-Modlul.

4.1 Definition der Drehrichtung bei Motoren

Laut DIN EN 60034-8 ist der Drehsinn der, der sich bei Blick auf die Antriebsseite ergibt. D. h. im Rechtslauf dreht sich
die Welle im Uhrzeigersinn und im Linkslauf gegen den Uhrzeigersinn (Blickrichtung auf das Wellenende).

Rechtslauf Linkslauf

Abbildung 4-1: Motordrehrichtung
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Integrierte Drehstrom-Synchronantriebe

e o—— (EnceL

Funktionsbeschreibung :  ELEKTROANTRIEBE

5 Funktionsbeschreibung

In den integrierten Antrieben HFI sind leistungsstarke und dynamische Synchron-Servomotorsysteme (PMSM) in Zahn-
spulen-Wickeltechnik mit kompakten Elektroniken zu hochwertigen Antriebssystemen kombiniert. Die Gerdte sind flir den
Betrieb an Kleinspannung konzipiert und verfiigen Gber eine kaskadierte Regelstruktur von Strom-, Drehzahl- und Lage-
regler. Die integrierte Positioniersteuerung bietet ein zeitoptimales Punkt-zu-Punkt-Positionieren mit trapezférmigem
oder ruckbegrenztem Geschwindigkeitsverlauf.

Die Steuerung des Gerates erfolgt wahlweise (ber einen Feldbus oder lber Vorgaben auf digitale bzw. analoge Eingan-
ge. Die Flexibilitdt des Gerats wird liber Kommunikationsmodule gewahrleistet. Momentan werden folgende Varianten
unterstitzt:

e  EtherCAT-Kommunikationsmodul (Anybus CompactCom™ 40er-Serie)
e  PROFINET-Kommunikationsmodul (Anybus CompactCom™ 40er-Serie)
¢ EtherNet/IP-Kommunikationsmodul (Anybus CompactCom™ 40er-Serie)

AuBerdem ist das Gerat auch als CAN-Variante erhaltlich. Bei dieser Variante ist kein Kommunikationsmodul erforderlich.
Die Steuerung erfolgt dann iber CANopen nach CiA DSP 402 V2.0.

Die einfache Parametrierung/Konfiguration des Gerates erfolgt (iber die Parametriersoftware DSerV (WINDOWS, COM-
Port).

Features im Uberblick:

e Dynamische Kompaktantriebe fiir dezentrale Anwendung, benétigen keinen Raum im Schaltschrank
e Leistungsstarke Ausfiihrungen mit bis zu 1,8 Nm Nenndrehmoment und 4,0 Nm Spitzendrehmoment
e Ausfiihrung fiir den Betrieb an 24 VDC bzw. 48 VDC

e Separate Versorgung des Logikteils zum Erhalt von Laufzeitdaten und zum Erhalt der Feldbuskommunikation, wah-
rend der Leistungsteil nicht mit Spannung versorgt ist

e  Kurze Zykluszeiten von PI-Strom- (100 ps), PI-Drehzahl- (100 ps) und P-Lageregler (200 ps) durch leistungsfahigen
Signalprozessor

e Punkt zu Punkt Positionierfunktionalitét mit linearer oder Sinus2 Drehzahlrampe
e Hochauflésende 12-Bit Rotorlageerfassung
e variable Feldbusanbindung per Kommunikationsmodul (optional)

e galvanisch getrennte CAN-Schnittstelle (optional), CANopen® mit Implementierung der Geratespezifikation CiIA® DSP
402 V2.0

e erhaltlich mit Permanentmagnet-Haltebremse

e erhaltlich mit gut abgestuften Planetengetrieben

e  Schutzart IP54 (héhere Schutzart auf Anfrage)

e  Parametrierung/Konfiguration Uiber Parametriersoftware DSerV (WINDOWS, COM-Port)

Betriebsanleitung Rev. 1.3 www.engelantriebe.de Seite 6
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5.1 Typenschliissel

HFI 2660 N 2 00 - Optionen

Liste der Optionen (nicht erschépfend)

HB Haltebremse

(o0 CANopen Interface

EC EtherCAT

EI EtherNet/IP

PN PROFINET

SC Oberflachenbeschichtung

GPK-xxx Planetengetriebe GPK

e
( ENGEL

4 ELEKTROANTRIEBE

Optionen:
siehe Liste der Optionen unten

Ausfiihrung:
00: standard;
xx: kundenspezifisch

Betriebsspannung:
2: 24 VDC; 4: 48 VDC

Safety:
N: non-safety
S: Safety

MotorsystemgroBe:
2230, 2260, 2630, 2660
3260, 3290, 3760, 3790

Antriebsfamilie:
HFI

permanentmagnetisch, im Motor verbaut
zusatzlicher M12 Steckverbinder
Gerateerweiterung, riickseitig Feldbus-Modul
Gerateerweiterung, riickseitig Feldbus-Modul
Gerateerweiterung, riickseitig Feldbus-Modul
Gehduse

auBen angebaut, Untersetzung xxx : 1

Achtung!

Funktionale Sicherheit

Fir Gerate mit funktionaler Sicherheit (HFIxxxx-Sx00-xx) gilt zusdtzlich die Betriebsanlei-
tungs-Erganzung Integrierte Antriebe HFI ausgestattet mit STO-Modul.

Betriebsanleitung Rev. 1.3 www.engelantriebe.de
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6 Technische Daten

6.1 Systemdaten allgemein

zusatzliche Informationen

Eingangsspannung*? VDC 24/ 48 +20%
Umgebungstemperatur °C 0...40 keine Betauung zuldssig
Lagertemperatur °C -25 ... 60 keine Betauung zuldssig
Motorpolzahl 6
Schutzart IP54 (hohere Schutzart auf Anfrage)
Analoge Eingdnge
. . . optional als digitaler Eingang
AE1 (Differenzeingan +10V, 12 Bit, Ri=22 kQ
(Differenzeingang) 15 18 nutzbar (DE6)
Digitale Eingdnge
0,0 < Usgr < 5,0 DE1 = Regelf.relgabe
DE1 ... DE8 Vv DE4/DE5 optional als Ausgang

Digitale Ausgdnge

15,0 < Uon <30

DA2/DA1 nutzbar

open collector, masseschaltend™),
33 Ohm Langswiderstand,

DA1, DA2 24V, A
! ,50m ohne Pullup-Widerstand
optional als Eingang nutzbar
Serielle Schnittstellen
RS232 Kommunikation mit DSerV

Elektromagnetische Ver-

traglichkeit
St6raussendung *?

Storfestigkeit

CAN 2.0B (max. 1 MBit/s)

DIN EN 61800-3: 2019-04

DIN EN 61800-3: 2019-04

Parametriersoftware

galvanisch getrennt
ohne Abschlusswiderstand

Zweite Umgebung/eingeschrankte
Erhaltlichkeit (Kat. C3)

Zweite Umgebung

*2) Leitungsgebundene Emissionen missen durch geeignete FiltermaBnahmen in der Energieversorgung (z. B. Netzteil)
des Gerates bedampft werden.

Betriebsanleitung Rev. 1.3
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6.2 Systemdaten HFI22xx

G

Bezeichnung Einheit zusatzliche Informationen
HFI2230 HFI2260

Nenndrehzahl min! 4000 3000

Spitzendrehzahl min! 5000 4000

Eingangsnennstrom™?) ADC 6,1/3,0 7,1/3,6 24V-Typ/48V-Typ

Motornennstrom*2 Aspk 9,5/4,8 12,3/6,2 24V-Typ/48V-Typ

Motorspitzenstrom™ Aspk 19,5/9,8 25,0/ 12,5 24V-Typ/48V-Typ

Motorstrom-Messbereich A 27,5/ 13,8 55,0/ 27,5 24V-Typ/48V-Typ

Nennleistung™? w 95 120

Nenndrehmoment *3) Nm 0,23 0,38

Spitzendrehmoment Nm 0,50 0,8

Drehmomentkonstante Nm/A 0,027 / 0,054 0,033 /0,066 |24V-Typ/48V-Typ

Spannungskonstante V/1kmin 3,3/6,6 4,0/8,0 24V-Typ/48V-Typ

FlanschmaB mm?2 47 x 47

Baulange (ohne Feldbusmodul)™ mm 129/ 161 159 / 191 ohne/mit Haltebremse

Gewicht kg 0,85/1,0 1,15/1,3 ohne/mit Haltebremse

Haltebremse:

Stat. Bremsmoment Nm 1,0

Leistung (elektrisch) W 10

*1) Der Eingangsnennstrom ist der im Nennbetrieb (Nennmoment bei Nenndrehzahl) aus der Eingangsspannung

(24 VDC oder 48 VDC) aufgenommene Gleichstrom. Der aus der Eingangsspannung aufgenommene Strom ist pro-
portional zur umgesetzten Leistung, nicht zu verwechseln mit dem aktuellen drehmomentbildenden Motorstrom, der
als Sinusscheitelwert in DSerV angezeigt wird und ein MaB fir das aktuelle Motordrehmoment ist.
Bitte beachten Sie auch, dass die Versorgungszuleitung verlustbehaftet ist. Dies fihrt zu einer Spannungs- resp.
Drehzahlreduzierung am Motorsystem und zu einer erhéhten Stromaufnahme des Gerates. Eine Anschlussleitung
mit 1,5 mm2 Nennquerschnitt besitzt bereits einen Gesamt- Verlustwiderstand von ca. 2 x 12,5 mQ/m (Hin- und
Rickleiter)! Entsprechende Leistungsreserven in der Versorgung vorsehen!

*2) Motorstrangstrom als Sinusscheitelwert, der zur Erzeugung des Nenn- bzw. Spitzendrehmomentes notwendig ist.
Motorstrangstrom wird in DSerV angezeigt. Nicht zu verwechseln mit dem aus der Versorgung aufgenommenen
Strom.

*3) Die angegebenen Werte gelten bei Montage des Antriebes an eine Anlageflache aus Aluminium (A = 0,1 m2,
d = 10 mm). Es ist zu beriicksichtigen, dass bei thermisch ungtinstigeren Ankopplungen die zuldssige Dauerleistung
sinkt.

*4) Die Baulange mit Feldbusmodul erhéht sich um 14 mm.

Betriebsanleitung Rev. 1.3 www.engelantriebe.de Seite 9



Integrierte Drehstrom-Synchronantriebe
HFI 22xx / HFI 26xx / HFI 32xx / HFI 37xx

Systemdaten HFI22xx - Kennlinie HFI2230

6.2.1 Kennlinie HFI2230
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n [min] I [A]
6000 T | 24
n = f(M)
5000 f I =§fM) 4 20
3000 51 12
Bereich 53
2000 — 8
Bereich
1000 // 4
Stromgrenze — \
0 f 0
0,00 0,15 0,30 0,45 0,60
M [Nm]
Abbildung 6-1: Kennlinie HFI2230, 24 V, 4000/5000 min™
6.2.2 Kennlinie HFI2260
n [min] 1 [A]
5000 : : 30
n = §(M) 1 = §(M)
4000 l-q._.-- / ' 24
3000 X 18
s1 -
2000 Bereich 53 12
Bereich
1000 % .
/ Stromgrenze — I N
o } . i 0
0,00 0,20 0,40 0,60 0,80
M [Nm]
Abbildung 6-2: Kennlinie HFI2260, 24 V, 3000/4000 min™
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6.3 Systemdaten HFI26xx

Bezeichnung Einheit zusatzliche Informationen
HFI2630 HFI2660

Nenndrehzahl min! 4000 3000

Spitzendrehzahl min! 5000 4000

Nennstrom™) ADC 8,8/4,4 10,6 / 5,3 24V-Typ/48V-Typ

Motornennstrom*2 Aspk 13,2/6,8 17,9/ 8,9 24V-Typ/48V-Typ

Motorspitzenstrom™ Aspk 26,5/ 13,7 37,5/ 18,5 24V-Typ/48V-Typ

Motorstrom-Messbereich A 55,0/ 27,5 24V-Typ/48V-Typ

Nennleistung™ w 150 190

Nenndrehmoment *3) Nm 0,36 0,61

Spitzendrehmoment Nm 0,75 1,30

Drehmomentkonstante Nm/A 0,030/ 0,058 0,036 /0,073 | 24V-Typ/48V-Typ

Spannungskonstante V/1kmin 3,6/7,0 44/8,8 24V-Typ/48V-Typ

FlanschmaB mm?2 55 x 55

Baulange (ohne Feldbusmodul)™ mm 136 / 166 166 / 196 ohne/mit Haltebremse

Gewicht kg 1,2 /1,45 1,6/1,85 ohne/mit Haltebremse

Haltebremse:

Stat. Bremsmoment Nm 2,0

Leistung (elektrisch) W 10

*1) Der Eingangsnennstrom ist der im Nennbetrieb (Nennmoment bei Nenndrehzahl) aus der Eingangsspannung

(24 VDC oder 48 VDC) aufgenommene Gleichstrom. Der aus der Eingangsspannung aufgenommene Strom ist pro-
portional zur umgesetzten Leistung, nicht zu verwechseln mit dem aktuellen drehmomentbildenden Motorstrom, der
als Sinusscheitelwert in DSerV angezeigt wird und ein MaB fir das aktuelle Motordrehmoment ist.

Bitte beachten Sie auch, dass die Versorgungszuleitung verlustbehaftet ist. Dies fihrt zu einer Spannungs- resp.
Drehzahlreduzierung am Motorsystem und zu einer erhéhten Stromaufnahme des Gerates. Eine Anschlussleitung
mit 1,5 mm2 Nennquerschnitt besitzt bereits einen Gesamt- Verlustwiderstand von ca. 2 x 12,5 mQ/m (Hin- und
Rickleiter)! Entsprechende Leistungsreserven in der Versorgung vorsehen!

*2) Motorstrangstrom als Sinusscheitelwert, der zur Erzeugung des Nenn- bzw. Spitzendrehmomentes notwendig ist.
Motorstrangstrom wird in DSerV angezeigt. Nicht zu verwechseln mit dem aus der Versorgung aufgenommenen
Strom.

*3) Die angegebenen Werte gelten bei Montage des Antriebes an eine Anlageflache aus Aluminium (A = 0,1 m2,
d = 10 mm). Es ist zu beriicksichtigen, dass bei thermisch ungtinstigeren Ankopplungen die zuldssige Dauerleistung

sinkt.

*4) Die Baulange mit Feldbusmodul erhoht sich um 14 mm.

Betriebsanleitung Rev. 1.3
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6.3.1 Kennlinie HFI2630
n [min] 1 [A]
6000 I I T 30
n = f(M) I = f(M)
5000 25
4000 —— 20
3000 st . 15
Bereich |
2000 / 53 10
1000 // Bereich 5
Stromgrenze — |
0 : . 0
0,0 0,2 0,4 0,6 0,8
M [Nm]
Abbildung 6-3: Kennlinie HFI2630, 24 V, 4000/5000 min?
6.3.2 Kennlinie HFI2660
n [min] I [A]
5000 I | 45
n = (M) I = f(M)
4000 36
H
3000 — 27
51
2000 Bereich 53 18
Bereich
1000 9
/ Stremgrenze — \
0 | L 0
0,0 0,3 0,6 0,9 1,2 1,5
M [Nm)]
Abbildung 6-4. Kennlinie HFI2660, 24 V, 3000/4000 min™
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Bezeichnung Einheit zusatzliche Informationen
HFI3260 HFI3290

Nenndrehzahl min 2600 / 3000 - / 3000 24V-Typ/48V-Typ

Spitzendrehzahl min- 4000

Nennstrom™) ADC 14,0/ 8,0 -/10,8 24V-Typ/48V-Typ

Motornennstrom*2 Aspk 25,3 /13,7 -/ 18,9 24V-Typ/48V-Typ

Motorspitzenstrom™ Aspk 51,5/ 26,8 -/ 39,5 24V-Typ/48V-Typ

Motorstrom-Messbereich A 75

Nennleistung™ w 260 / 315 440

Nenndrehmoment *3) Nm 0,95/ 1,00 1,40

Spitzendrehmoment Nm 2,00 3,00

Drehmomentkonstante Nm/A 0,040/ 0,077 -/ 0,078 24V-Typ/48V-Typ

Spannungskonstante V/1kmin 48/9,3 -/9,4 24V-Typ/48V-Typ

FlanschmaB mm?2 65 x 65

Baulange (ohne Feldbusmodul)™ mm 163/ 193 193 /223 ohne/mit Haltebremse

Gewicht kg 2,1/24 2,7 /3,0 ohne/mit Haltebremse

Haltebremse:

Stat. Bremsmoment Nm 3,5

Leistung (elektrisch) W 12

*1) Der Eingangsnennstrom ist der im Nennbetrieb (Nennmoment bei Nenndrehzahl) aus der Eingangsspannung

(24 VDC oder 48 VDC) aufgenommene Gleichstrom. Der aus der Eingangsspannung aufgenommene Strom ist pro-
portional zur umgesetzten Leistung, nicht zu verwechseln mit dem aktuellen drehmomentbildenden Motorstrom, der
als Sinusscheitelwert in DSerV angezeigt wird und ein MaB fir das aktuelle Motordrehmoment ist.
Bitte beachten Sie auch, dass die Versorgungszuleitung verlustbehaftet ist. Dies fihrt zu einer Spannungs- resp.
Drehzahlreduzierung am Motorsystem und zu einer erhéhten Stromaufnahme des Gerates. Eine Anschlussleitung
mit 1,5 mm2 Nennquerschnitt besitzt bereits einen Gesamt- Verlustwiderstand von ca. 2 x 12,5 mQ/m (Hin- und
Rickleiter)! Entsprechende Leistungsreserven in der Versorgung vorsehen!

*2) Motorstrangstrom als Sinusscheitelwert, der zur Erzeugung des Nenn- bzw. Spitzendrehmomentes notwendig ist.
Motorstrangstrom wird in DSerV angezeigt. Nicht zu verwechseln mit dem aus der Versorgung aufgenommenen
Strom.

*3) Die angegebenen Werte gelten bei Montage des Antriebes an eine Anlageflache aus Aluminium (A = 0,1 m2,
d = 10 mm). Es ist zu beriicksichtigen, dass bei thermisch ungtinstigeren Ankopplungen die zuldssige Dauerleistung
sinkt.

*4) Die Baulange mit Feldbusmodul erhoht sich um 14 mm.
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6.4.1 Kennlinie HFI3260
f [min] I [A]
5000 I | 35
n = f{M)
4000 I =f(M) _| 28
3000 21
51
2000 Bereich 14
/ 53
Bereich
1000 / ereic 7
/ Stromgrenze —» ‘
0 f . o
0,0 0,6 1,2 1,8 2,4
M [Nm]
Abbildung 6-5: Kennlinie HFI3260, 48 V, 3000/4000 min*
6.4.2 Kennlinie HFI3290
n [min] I [A]
5000 I 50
4000 c I| f(M) 40
3000 51 30
2000 Bereich 20
Bereich
1000 — 10
/ Stromgrenze — \
0 f . 0
0,0 0,9 1,8 2,7 3,6
M [Nm]
Abbildung 6-6. Kennlinie HFI3290, 48 V, 3000/4000 min?
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Technische Daten - Systemdaten HFI37xx

6.5 Systemdaten HFI37xx

Bezeichnung Einheit zusatzliche Informationen
HFI3760 HFI3790

Nenndrehzahl min! 3000

Spitzendrehzahl min- 4000

Nennstrom™) ADC -/10,7 -/ 13,4 24V-Typ/48V-Typ

Motornennstrom*2 Aspk -/19,2 -/ 23,9 24V-Typ/48V-Typ

Motorspitzenstrom™ Aspk - /40,0 -/ 52,0 24V-Typ/48V-Typ

Motorstrom-Messbereich A 75

Nennleistung™ w 440 565

Nenndrehmoment *3) Nm 1,4 1,8

Spitzendrehmoment Nm 3,00 4,00

Drehmomentkonstante Nm/A - /0,077 - /0,079 24V-Typ/48V-Typ

Spannungskonstante V/1kmin /9,3 /9,5 24V-Typ/48V-Typ

FlanschmaB mm?2 75 x 75

Baulange (ohne Feldbusmodul)™ mm 168 / 198 198 /228 ohne/mit Haltebremse

Gewicht kg 2,95/ 3,5 3,8/4,15 ohne/mit Haltebremse

Haltebremse:

Stat. Bremsmoment Nm 3,5

Leistung (elektrisch) W 12

*1) Der Eingangsnennstrom ist der im Nennbetrieb (Nennmoment bei Nenndrehzahl) aus der Eingangsspannung (24 V
oder 48 V) aufgenommene Gleichstrom. Der aus der Eingangsspannung aufgenommene Strom ist proportional zur
umgesetzten Leistung, nicht zu verwechseln mit dem aktuellen drehmomentbildenden Motorstrom, der als Sinus-
scheitelwert in DSerV angezeigt wird und ein MaB fiir das aktuelle Motordrehmoment ist.

Bitte beachten Sie auch, dass die Versorgungszuleitung verlustbehaftet ist. Dies fiihrt zu einer Spannungs- resp.
Drehzahlreduzierung am Motorsystem und zu einer erhdhten Stromaufnahme des Gerates. Eine Anschlussleitung mit
1,5 mm2 Nennquerschnitt besitzt bereits einen Gesamt- Verlustwiderstand von ca. 2 x 12,5 mQ/m (Hin- und Riick-
leiter)! Entsprechende Leistungsreserven in der Versorgung vorsehen!

*2) Motorstrangstrom als Sinusscheitelwert, der zur Erzeugung des Nenn- bzw. Spitzendrehmomentes notwendig ist.
Nicht zu verwechseln mit dem aus der Versorgung aufgenommenen Strom.

*3) Die angegebenen Werte gelten bei Montage des Antriebes an eine Anlageflache aus Aluminium (A = 0,1 m2,
d = 10 mm). Es ist zu beriicksichtigen, dass bei thermisch ungiinstigeren Ankopplungen die zuldssige Dauerleistung

sinkt.

*4) Die Baulange mit Feldbusmodul erhoht sich um 14 mm.
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6.5.1 Kennlinie HFI3760
n [min] I [A]
5000 i | 50
n = f{M)
4000 " I =fM) — a0
3000 "'; 30
51 ]
2000 Bereich 20
/ 53
Bereich
1000 / 10
/ Stromgrenze — \
0 } . 0
0,0 0,9 1,8 2.7 3,6
M [Nm]
Abbildung 6-7: Kennlinie HFI3760, 48 V, 3000/4000 min*
6.5.2 Kennlinie HFI3790
n [min ] 1 [A]
5000 I | 65
n = f{M)
4000 - 2( I =§M) | 55
3000 39
s1 /
2000 Bereich 26
53
Bereich
1000 / ereic 13
0 / Slromglr&m& —» \ 0
0,0 1,2 24 3,6 4.8
M [Nm]
Abbildung 6-8: Kennlinie HFI3790, 48 V, 3000/4000 min?
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6.6 Wichtige Technische Hinweise

6.6.1 Riickspeisebetrieb

Achtung!

Generatorischer Betrieb fiihrt zu einem Anstieg der Betriebsspannung!
Zuldssige Spannungswerte von Spannungsquelle und angeschlossener Verbraucher beach-
ten!

Das Gerat ist mit einer internen Ballastschaltung (Bremschopper) ausgestattet, die in der Lage ist, eine geringe Brems-
leistung fiir eine kurze Zeitdauer im Motorsystem in Warme umzusetzen. Zusammen mit der Zwischenkreiskapazitdt
kénnen damit dynamisch auftretende Bremsenergien aufgenommen werden.

Arbeiten die Gerate quasi statisch im generatorischen Betrieb, miissen geeignete MaBnahmen zur Abfuhr/Umsetzung der
Energie geschaffen werden (z. B. durch externe Ballastschaltung).

Rickgespeiste Energie fiihrt zu einer Erhéhung der Zwischenkreisspannung, die direkt an den Leistungsanschluss des
Gerdtes bzw. an die speisende Gleichspannungsquelle weitergegeben wird (ggf. Diode zur Entkopplung der Betriebs-
spannung vorsehen). Der Effekt der Spannungserhéhung beim Bremsen kann ggf. durch Wahl einer weniger steilen,
d. h. langeren Bremsrampe gemildert werden.

Rickgespeiste Energie kann ggf. auf weitere, parallel an die Versorgungsspannung angeschlossene Lasten aufgeteilt
werden.

Kann riickgespeiste Bremsenergie nicht umgesetzt werden, erhéht sich die Klemmenspannung bis zur Auslésung eines

festgelegt:

Gerdte mit 24 V Betriebsspannung:
Einsatz der inte[nen Ballastschaltung: Ugallaston = 30V, Usallast oFr < 27 V
Auslosung des Uberspannungsfehlers: Urehlers =32V

Gerdte mit 48 V Betriebsspannung:
Einsatz der inte[nen Ballastschaltung: Ugallaston = 60V, Ugaliast oFr < 55 V
Auslosung des Uberspannungsfehlers: Urehlers =65V

6.6.2 Schmelzsicherungen

Das Gerat ist intern nicht abgesichert. Eine geeignete externe Absicherung ist vorzusehen (s. a. Kapitel

6.6.3 Lebensdauererwartung

Die Lebensdauer des Gerdts wird im Wesentlichen von der Belastung der Zwischenkreiskondensatoren bestimmt. Bei
40 °C Umgebungstemperatur und Motornennstrom kann eine Lebensdauererwartung von ca. 15.000 h angenommen
werden. Bei kleineren Motorstrémen und/oder kleineren Umgebungstemperaturen ergeben sich héhere Lebenserwartun-
gen.
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6.6.4 Schutzfunktionen

Das Gerat besitzt zur Uberwachung von Controller, Leistungsendstufe, Motor und Kommunikation mit der AuBenwelt
umfangreiche Sensorik. Alle auftretenden Fehler fiihren zur Abschaltung der Endstufe (Motor stromlos, ohne Drehmo-
ment) und werden durch einen Blinkcode mit der roten LED der Statusanzeige gemeldet. Ein erneutes Einschalten der
Endstufe ist erst moglich, wenn die Fehlerursache beseitigt ist und der Fehler durch die Reglerfreigabe oder — bei Feld-
busansteuerung — (iber den Feldbus zurlickgesetzt wurde.

Folgende Schutzfunktionen sind implementiert:

¢ Die Uberstrom- bzw. Kurzschlussiiberwachung erkennt Kurzschliisse zwischen den Motorphasen.

e Die I2t-Uberwachung schiitzt Motor und Endstufe vor thermischer Uberlastung, durch die Begrenzung des

e Die Unterspannungsiiberwachung spricht an, sobald die Zwischenkreisspannung 18 V unterschreitet.
e Die Temperatur der Leistungsendstufe wird gemessen, oberhalb von 90 °C wird die Endstufe abgeschaltet.

o Die Signale des internen Winkelgebersystems werden auf ungiiltige Zusténde iberwacht. Ungliltige Sig-
nalkombinationen flihren zur Abschaltung der Endstufe.
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7 Service-Software DSerV

Die Service-Software DSerV gestattet eine einfache und Ubersichtliche Konfiguration der Gerdte. Wichtige Betriebszu-
stande wie Drehzahl, Strom, Freigabe usw. werden auf einen Blick erfasst. Normierungen, Stromgrenzen und Betriebsar-
ten sind (iber Menus einstellbar. Gerateeinstellungen kénnen auf der Festplatte des PC abgespeichert werden. Die Pro-
grammsprache ist wahlbar: deutsch/englisch.

7.1 Systemvoraussetzungen
Fir Installation und Betrieb der Service-Software DSerV gelten folgende Voraussetzungen:

e PC/Laptop mit Microsoft Windows XP, Windows 7, Windows 8, Windows 10
e CDROM-Laufwerk

e RS232 Schnittstelle (COM1 ... COM99):
On-Board oder Konverter USB/RS232, unterstiitzte Baudrate mind. 115,2 kBaud

7.2 Installation und Start des Programms

Hinweis!

Lesen Sie vor der Installation den auf dem Datentrdger der Software mitgelieferten Lizenz-
vertrag. Mit der Installation der Service-Software DSerV stimmen Sie den Bedingungen des
Lizenzvertrages zu.

7.2.1 Installation der Software

Fir die Installation von DSerV genlgt es, die Programmdateien in ein Arbeitsverzeichnis zu kopieren:
1. WINDOWS starten.
2. CDROM mit Service-Software DSerV in entsprechendes Laufwerk einlegen.
3. WINDOWS Explorer starten und CDROM-Inhalt anzeigen (Hauptverzeichnis).
Alternative 1 (empfohlen):
4. Datei DSerV.exe direkt von CDROM starten. Es 6ffnet sich ein Installationsmend.

Hinweis: Das Installationsmeni 6ffnet sich nur dann, wenn DSerV.exe von einem Wechseldatentrager, wie z. B.
CDROM, gestartet wird.

5. Im Installationsmenii den weiteren Anweisungen folgen.

Alternative 2:

6. Den gesamten Verzeichnisbaum von CDROM manuell in ein zuvor erstelltes Arbeitsverzeichnis auf der internen
Festplatte des PC kopieren.

(Entsprechend kann auch verfahren werden, wenn die Software nicht auf CDROM, sondern in elektronischer
Form geliefert wurde.)
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7.2.2 Programmstart

Vor dem Start des Programms das Gerdt mit Betriebsspannung versorgen und anschlieBend Verbindung zum PC/Laptop

Die Service-Software DSerV wird durch Ausfiihren der Datei DSerV.exe aus dem Arbeitsverzeichnis auf der Festplatte
gestartet. (Hinweis: Der Programmstart von einem Wechseldatentrdger ist nicht méglich.)

Nach dem Start der Service-Software erscheint das DSerV-Programmfenster (s. u.) und die Verbindung zum angeschlos-
senen Gerat wird automatisch aufgebaut.

7.2.2.1 Fehlermeldungen nach dem Programmstart

Erscheint die Fehlermeldung DAV-Datei nicht gefunden, priifen Sie bitte, ob die *.dav Datei im Arbeitsverzeichnis
dem Typ des Gerats und der verwendeten Firmware entspricht. Wenden Sie sich gegebenenfalls an den ENGEL Kunden-
support.

Fehler *

DAV-Datei nicht gefunden !
(MADSerV_V6301\HFI2660-2TE4A4.DAV)

Schnittstelle wird geschlossen,

Abbildung 7-1: Fehlermeldung fehlender *.dav Datei

Erscheint die Fehlermeldung Keine Verbindung zum Antrieb, priifen Sie bitte folgende Punkte:

e Ist das serielle Kabel am PC/Laptop und am Gerat eingesteckt?
e Ist das Gerat eingeschaltet?

e Ist die richtige COM-Anschlussnummer in DSerV ausgewahlt? Optionen > Com_Port (siehe Kapitel

[ Fehter i |

v \ Keine Verbindung zum Antrieb !

» Serielle Verbindung PC <---> Antrieb in Ordnung 7
» Antrieb betriebsbereit 7
= Richtiger COM-Port ausgewshlt

Meuer Versuch ¥

MNein

e —

Abbildung 7-2: Fehlermeldung bei Verbindungsproblemen
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7.2.2.2 Offnen mehrerer Instanzen von DSerV

Wenn mehrere Gerate mit dem Rechner verbunden sind, besteht die Méglichkeit, auch mehrere Instanzen von DSerV zu

offnen. Dies ermdglicht das parallele Ansteuern aller verbundenen Gerate.
1. Erstellen Sie im Arbeitsverzeichnis eine Verknilipfung zu DSerV.exe

2. Benennen Sie die Verkniipfung nach Belieben um (z. B. Antrieb_1)

3. Offnen Sie das Eigenschaften-Fenster der Verkniipfung und hingen Sie /instance="Name" am Ende der
Zielzeile an, wobei Name als Name der Verknlipfung empfohlen wird (z. B. /instance="Antrieb_1"). Es kann

aber auch jeder andere eindeutige Name verwendet werden.

Hinweis: Vor dem Slash (/) das Leerzeichen nicht vergessen und im Namen selbst keine der folgenden Zei-

chen verwenden: \/: *?" < > | !

4, Driicken Sie OK zum SchlieBen des Figenschaften Fensters.

‘}; Eigenschaften von DSerV_Antrieb_1 . @
| Sicherheit Details | Vorgangerversionen |
Algemein Verknlpfung Kompatibilitat

zzzzz
\i-h DSerV_Antrisb_1
Zieltyp: Anwendung
Zielort DSerV_aktue]
Ziel "_aktuel\DSerV exe finstance="Antrieb_1"
Ausfihren in: F::DSerV_aktuel
Tastenkombination Keine
Ausfithren: lNun‘naIes Fenster ']
Kommentar:
[ Dateifad éffnen | [ Anderes Symbol... | [ Ewetet.. |
[ ok | [ Abbrechen | [Ubemehmen |

Abbildung 7-3: Benennen der Instanzen

5. Offnen Sie die neue DSerV Instanz durch einen Doppelklick auf die Verkniipfung.

Wenn eine DSerV Instanz gestartet wird, wird eine Initialisierungsdatei ,Name".ini (z. B. Antrieb_1.ini)
erstellt, die alle Programmeinstellungen (wie den zu verwendenden COM-Port) fiir die spezifische In-
stanz enthalt.

Denken Sie daran, dass beim ersten Start dieser Instanz DSerV sich nicht automatisch mit dem richti-
gen Gerat verbindet. Uberpriifen Sie anhand der Seriennummer, die in der Statuszeile Drive angezeigt
wird, ob es sich bereits um das gewiinschte Gerat handelt. Wenn nicht, wahlen Sie unter Optio-

beim SchlieBen von DSerV in der Initialisierungsdatei gespeichert. Beim nachsten Start verbindet
DSerV sich dann automatisch mit dem Gerat auf diesem Port.

& ENGEL| DSerV (Antrieb_1) DV6.293 - O X
Datei ﬁ Tools 7 Zz M

Instanzname

Seriennummer COM-Port

£ | Helzee0-2 EL v4.EQ ooos0s2011 Freigabe: OFF O keine Fehler 1( | COM1 115200-0dd-8-1 (40 ms, LRC)
&

Abbildung 7-4: gedftnete Instanz von DSerV
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7.3 Bedienung der Service-Software DSerV

™

Meniizeile ——————————» = =
Funktionsauswahl Monitor

Suomistwert T
Monitorfunktionen —» Stromsollweit EEETEE -

e
( ENGEL

4 ELEKTROANTRIEBE

Anzeige von z. B.: b
N Soll- und Istwerten Diehzahistoert R | L7+
_ I2t- Uberwachung Dieheahisolwer: [ ERETIONE] [ UFt |
- T_emperaturen . Zwischenkreisspannung: [VDC]
- Em-/AUSgangSZUStande Eingangsstrom Endstufie | 0.ofie
Eingangsleistung Endstufe: [N {1
etc.
Digitale E /4.
2
12345678
ity
Statuszeile Bus:
Network status, Statemachine,
Node-ID, Bitrate D i EtherCAT ) Status: Switch On D sablad (250n)
Statuszeile Drive: [ £ | HFI2560-2 TE V4,46 000536620 | O Freigabe: OFF 0 keine Fehler 0. | COM1 115200-0ddt6-1 (5 ms, LAC)
Geratetyp, Firmware, Serien-
nummer, Freigabe, Fehlertexte ;
» FTEIgabe, Abbildung 7-5: Programmfenster DSerV

Wenn Sie auf eines der blau beschrifteten Felder in der Statuszeile Drive klicken, werden die Gerateinformationen und
die Gesamtbetriebsstunden angezeigt. Die Gesamtbetriebsstunden umfassen die Betriebsstunden (Versorgungsspannung

angelegt) und die Freigabestunden (Endstufe freigegeben).

P4

Gerate-Info

O Gerdtetyp o DSV1030
| Seriennummer ....... 4294967295
Board-Revision ....... V20
Firmware-Revision ..... TEV3.86 (svn135)

oK

% DSY1030 TE Y386 4294967295 | (O Freigabe: OFF O keine Fehler

Betriebsstunden x®

Eetrieb: 0:25:08]
Freigabe: 0:00:20|

27.05.2015 10:43 | COM4  115200-0dd-8-1 (5 ms, LRC]

Abbildung 7-6: Features Statuszeile Drive

Die DSerV-Software ist eine weitgehend selbsterklarende Software mit einer windowstiblichen Bedienoberflache.

Folgend werden die Men(funktionen von DSerV erlautert:

Betriebsanleitung Rev. 1.3 www.engelantriebe.de
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7.3.1 Menii Datei

-
& ENGEL | DSerV - ¥6.2.9.3
Izﬂ Optimierung  Monitor Diagnose Optionen 7 Z&

Verbinden PC <---> Antrieb

Trennen PC |----| Antrieb
Parameter Up-/Download ...
Firmware Download ...

Beenden

Abbildung 7-7: Mendi Datei

Im Menii Datei sind folgende Funktionen wahlbar:
e Verbinden: Startet die Kommunikation mit dem Gerat.
e Trennen: Stoppt die Kommunikation mit dem Gerat.
¢ Parameter Up-/Download

Upload libertragt die aktuellen Einstellungen des Geréts in eine Parameterdatei (*.par).

Die Parameterdateien kdnnen auf Festplatte oder Wechselmedien abgespeichert werden. Vor dem Sichern der
Parameterdatei, werden Sie aufgefordert eine Beschreibung der Datei einzugeben. Diese Beschreibung kann
Uber den Button Beschreibung @ndern gedndert werden.

Download Ubertragt die ausgewahlte Parameterdatei in das Gerat.
Eine Listenansicht gibt einen Uberblick {iber die vorhandenen Parameterdateien zusammen mit ihren Beschrei-
bungen und Zusatzinformationen. Um eine Parameterdatei auf den Antrieb zu (ibertragen, wahlen Sie einen Ein-
trag aus der Liste aus und klicken dann auf die Schaltflaiche Download. Die neuen Parameter werden dauver-
haftim Antrieb gespeichert und ersetzen alle vorherigen Parameter.

Der Kreis vor dem Dateinamen gibt Auskunft (ber die Kompatibilitat der Parameterdatei mit dem Gerdt (siehe

CADSetpary
& Datei Beschreibung Original-HW | Original-Fw | Original-St I Datumn (jji-mm-tt 7 ...) I Benutzemame | Upload (HFI2660-4->PC)
@ Datei_1 par HW + P kompatibel HFI2660-4  ELV460  DSeVV6.400 20201231 /1200:00 Benutzer_1
© Datei_2 par Hw kompatibel HFI2660-4  ELY4.50 DSelV V6400  2020-12-31 /120001  Benutzer_1 W
O Datei_3 par Hw inkompatibel DSV1032 ELV4E0  DSevVE.4.00 2020-12-31 /120002 Benutzer_1
Datei_4.par Altes Dateiformat ohine Hw//Pw-Infos

Abbildung 7-8: Dialog Parameter Up-/Download

Hinweis!

Wenn Sie auf die Schaltflaiche Datei l6schen klicken, wird der ausgewahlte Ein-
trag aus der Liste entfernt, aber die Datei selbst ist noch im Verzeichnis vorhan-
den. Sie wird lediglich in *.~par umbenannt. Um die Datei vollstéandig zu l&schen,
kann ein externes Tool wie der Windows Explorer verwendet werden.
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« Firmware Download: Offnet den Dialog zum Firmware Update des Gerits. Folgen Sie den Anweisungen auf
dem Bildschirm. Wahrend des Firmware Updates ladt DSerV (iber die bestehende Verbindung neue Software in
das Gerat. Firmware Dateien (*.hex) erhalten Sie auf Anfrage, bitte kontaktieren Sie den ENGEL Kundenservice.

Firmware-D atei:

Datei wahlen

[

R&232

! — ﬂ 3 g Schiiefien
<

Abbildung 7-9: Dialog Firmware Download

¢ Beenden: Beendet DSerV.
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7.3.2 Menii Optimierung

(€ ENGEL|DSerV » VE.3.0.1

Datei Monitor Diagnose  Optionen

Betriebsmodus ...

Feldbushbetrieb ...

Stremregler ...
Drehzahlregler ...

Pesitionierung b

Digitaleingange / Endschalter ...
Digitalausgédnge ...

Einstellungen sichern

Abbildung 7-10: Menii Optimierung

Das Meni Optimierung ermdglicht die Parametrierung des Gerats.

Hinweis!

Parameter-Einstellungen, die liber die Schaltfliche Ubertragen in einem der Untermeniis
gesendet werden, wirken sich sofort auf das Gerdt aus, werden aber nicht im nichtfliichtigen
Speicher des Gerats gespeichert (d. h. nach einem Reset sind sie nicht mehr wirksam).

Anderungen werden erst durch den Befehl Optimierung > Einstellungen sichern in den
nichtfliichtigen Speicher ibernommen und bleiben dann auch nach dem Einschalten oder
einer anderen Art von Reset wirksam.

Im Meni Optimierung stehen folgende Untermenis zur Verfiigung (fiir ausfiihrlichere Beschreibung siehe Kapitel

e Betriebsmodus: Auswahl zwischen Stromregelung, Drehzahlregelung und Positionierbetrieb. Auswahl der
Sollwertquelle.

o Feldbusbetrieb: Aktivierung des Feldbusbetriebs, Adresseinstellung, Baudrate-Einstellung.

e Stromregler: Einstellung von Stromgrenzen und Parametern des Stromreglers. Vorgabe der Motor-Polzahl und
Winkelgeber-Offsetbestimmung.

e Drehzahlregler: Einstellung von Sollwertnormierung, Sollwertrampe und Parametern des Drehzahlreglers.
e Positionierung: Parametrierung von Positionierung und Referenzfahrt.

o Digitaleingdange/Endschalter: Einstellung von Endschalterart und -tiberwachung.

o Digitalausgdnge: Funktionszuweisung auf digitale Ausgange.

« Einstellungen sichern: Meniipunkt wird nach der Ubertragung eines Parameters aktiv. Speichert gednderte
Parameter-/Einstellungswerte im nichtfllichtigen Speicher des Gerats.
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7.3.3 Menii Monitor

)

o
ENGeL
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Monitor

Stromistwert m [&¢]
Stromsollwert; mm [ 5]

Drehzshistoert: | R [ v 1
Dretzshizolwer: | | Urv |

{:l" EMGEL | DSerV » V6.3.0.1
Datei  Optimierung m Diagnose Optionen ? 5§
Alle

Keine

Strom
Drehzahl
Position
Schleppfehler

Rotorwinkel {mech.)

Istposition: 0,19 35N
Sollposition: 0.0000 YN

Schleppfehler: 00000 yuN|

Rotorwinkel [mech,):

69. 7 R

Zwischenkreisspannung: m [VDC]
Eingangzstrom Endstufe: m [&DC]
Eingangsleistung Endstufe: ‘E [
Motorternperatur: [T]
Endstufentemperatur: [*C1]
Et-Uberwachung;

Digitale E 44,

= A00000@0
1

Fwischenkrei 2 345 6 7 8
WISCNENKIEIS D ’i |i
Motertemperatur . .
Endstufentermperatur Analogeingsnge:
F*t-Uberwachung AET
Digitale E/A {Q
Analogeinginge '1[0\:[010
Abbildung 7-11: Mend Monitor Abbildung 7-12: Ansicht der MonitorgréBen

Im Menl Monitor kénnen eine Reihe von Laufzeitwerten und Statusinformationen einzeln zur Anzeige ausgewahlt wer-

den.

Hinweis!

Mit steigender Zahl geéffneter Monitorfenster kann die Auffrischungsrate der einzelnen

Werte sinken. Nicht bendtigte Fenster schlieBen.
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Im Menil Monitor stehen folgende Anzeigen zur Auswahl:

e  Strom: Stromistwert, Stromsollwert
¢ Drehzahl: Drehzahlistwert, Drehzahlsollwert

o Position: aktuelle Position, Zielposition

e Schleppfehler: Abweichung von der Positionsfiihrung im Positionierbetrieb
o Rotorwinkel (mech.): Zeigt den Rotorwinkel an (-180° ... +180°).
e Zwischenkreis: Zwischenkreisspannung, Eingangsstrom Endstufe, Eingangsleistung Endstufe

o Motortemperatur: Temperatur des Motors (bei integrierten Antrieben = Endstufentemperatur)

¢ Endstufentemperatur: Temperatur der Leistungsendstufe

o I2t- Uberwachung: Zeigt die Uberstromfihigkeit des Gerats an.

Steigende Anzeige: Uberstrombetrieb

Bei Erreichen der 100% erfolgt eine automatische Reduzierung des Stroms auf den Nennstrom
(Ab einer Unterschreitung der 50% wird ein Uberstrombetrieb wieder mdglich)

o Digital E/A: Zeigt den aktuellen Zustand der digitalen Ein- und Ausgange.
Ubersicht Farbansicht:

==
ENGEL

ELEKTROANTRIEBE

_ Funktion = True Funktion = False

DE wirksam

DE unwirksam

DA wirksam

DA unwirksam

¢ Analogeingdnge: Zeigt die Spannungswerte des Analogeingangs an.

hellgriin
dunkelgriin
hellgelb
dunkelgelb

weil

grau

weiB

grau

] e e
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7.3.4 Menii Diagnose

& enceL osen - Ve
Datei Optimierung Monitor [IIZ0CE Optionen ? == @

CAN-Monitor
Ereignisprotokoll

Qszilloskop

Abbildung 7-13: Menii Diagnose

Das Menii Diagnose bietet weitere Hilfsmittel zur Einrichtung und Beurteilung des Gerats:

e CAN-Monitor: Anzeige der aktuellen CANopen-Objektinhalte. Bis zu 10 Objekte sind gleichzeitig darstellbar.
Objektinhalte lassen sich individuell im bindren, dezimalen oder hexadezimalen Zahlensystem anzeigen.
Um das Zahlensystem zu wechseln, fiihrt man einen Rechtsklick in das entsprechende Wertefeld aus und wahlt
dann im Dialogfeld das gewtinschte Zahlensystem aus.
Objekte mit Schreibzugriff lassen sich (iber den CAN-Editor verandern, der sich mit Doppelklick auf das Werte-
feld eines Objekts offnet. Ein neu eingegebener Wert wird mit Klick auf den griinen Pfeil, oder durch die Einga-
betaste (ibertragen.

ENGEL | DSerV = CAN-Monitor @

x_wert ﬁ

0000 0700 0010 0011 bin.

0000 0000 0000 1111 bin,
1 dez
1 dez

CaMopen® Objekt

<l

Statusword

<l

Contiolword

<l

Modes of Operation e e T
& =i
T - |
I |
DT B || aicoses
[
&= Els

Bindr

<l

Dezimal

<l

dez.
Hexadezimal

‘D|D|

<l

dez.

<l
=

dez.

<l

‘D‘

dez.

<l
)
o
=
=1
=

dez.
-4 dez.

Alle Hexadezimal

<l

Abbildung 7-14: CAN-Monitor

o Oszilloskop: Die Oszilloskopfunktion kann zur Aufzeichnung zeitkontinuierlicher analoger und digitaler Signale
des Antriebs verwendet werden.

PAMTLSET e

& ¥ - Scope 8 x
b 20
. - ws
- hme
) - 1||few =
. - i
1 e ; 33
c i
| B2
et
o  Singhe St
1 100 <] [
- L I

)

Abbildung 7-15: Ansicht Oszilloskop
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e Ereignisprotokoll: Wenn Sie das Ereignisprotokoll 6ffnen, werden alle im internen Speicher des Gerats ge-
speicherten Ereignisse angezeigt. Es gibt 3 Arten von Eintrdgen: Fehler, Warnungen und Infos.

Mit der Schaltflache Loschen kénnen Sie wahlen, ob Sie die Listenansicht oder den Protokollspeicher |6schen
mdochten.

Das Loschen der Listenansicht l6scht den Inhalt des Ereignisprotokollfensters, so dass nur neue Ereignisse, die
nach dem Loschen auftreten, angezeigt werden.

Wenn der Protokollspeicher geléscht wird, werden die Eintrdge aus dem internen Speicher des Gerates ge-
I6scht. Gleichzeitig wird ein neuer Info-Eintrag generiert, der angibt, wann der Speicher zum letzten Mal ge-
I6scht wurde.

B, ENGEL|DSerV » Ereignisprotakoll \ | o e S

Loschen

Eintrag Zeitstempel PC | Zeitstempel Antrieb | Ereigniscode | Ereignistyp Beschreibung Index Beschreibung Subindex
09.07.2015 - 1204:54 9:55:39

1 - 95519 111 FEHLER Pasitionierfehler ?

1] - 96338 2011 INFO ? ?

Abbildung 7-16: Ansicht Ereignisprotokoll

7.3.5 Menii Optionen

B ENGEL | DSerV - V6293 ]
Datei Optimierung  Monitor Diagnose el ¢ == ==
Com-Port v COML
comz
@ Com4
Schliefen

Abbildung 7-17: Mendii Optionen

Uber das Menii Optionen kann man den zu verwendenden COM-Port auswéhlen. Es kann einige Sekunden dauern bis
alle COM-Ports (COM1...COM99) durchsucht sind und die gefundenen COM-Ports angezeigt werden. Wenn ein COM-Port
ausgewahlt wird, versucht DSerV sofort, liber diesen Port eine Verbindung mit dem Gerat herzustellen.

7.3.6 Menii ?

& ENGEL|Dsew - V6293 W |

Datei Optimierung Monitor Diagnose  Optionen nﬁ [

ENGEL Homepage
Info

Abbildung 7-18: Menii ?

e ENGEL Homepage: Link zur ENGEL Homepage
e Info: Anzeige der vorliegenden Programmversion

7.3.7 Hinweis zur Sprachauswahl

In DSerV kann man zwischen den Sprachen Deutsch und Englisch wahlen. Es ist jedoch zu beachten, dass sich die
Darstellung der Dezimal-/Tausendertrennzeichen beim Wechsel nicht éndert. Damit dies geschieht, muss zusatzlich in
den Windowssystemeinstellungen das Regionale Format auf die gewahlte Sprache gesetzt werden.

i |stposition: [u] Actual Position: [R]
Sollposition: [u] Demanded Paozition: [R]
Abbildung 7-19: deutsches Zahlenformat Abbildung 7-20: englisches Zahlenformat
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8 Parametrierung

Die Antriebe sind als Strom- (bzw. Drehmoment-), Drehzahl-, oder als Positionsregler einsetzbar. Die Parametrierung des
Gerats erfolgt (iber eine serielle RS232-Schnittstelle mit der Parametriersoftware DSerV. Verdnderte Parameter fiihren
sofort zu einer Auswirkung am Antrieb, werden aber erst mit der Auswahl des Menlpunktes Optimie-
rung > Einstellungen sichern in den nichtfllichtigen Speicher (ibernommen.

8.1 Auswahl der Steuerschnittstelle
DSerV-Menii Optimierung > Feldbusbetrieb

(€ ENGEL | DSerV » V6.3.0.1

DateiMonitor Diagnose Optionen ? ZZ

Betrichsmodus . ey Feldbuzbetrieb

il ot ;;; ot | -
Stromregler ...
Drehzahlregler ... Bitiate: 250 H
: NodedD
Digitaleingdnge / Endschalter ... -
Digitalausaange Ubertragen Schlieben =

g gange .- Ubertragen Schliefen

Einstellungen sichern

Abbildung 8-1: Auswahl I/O-Betrieb Abbildung 8-2: Auswahl Feldbus-Betrieb

Die Gerate verfiigen lber 2 Arten von Steuerschnittstellen:

e I/O-Betrieb: Ansteuerung Uber digitale/analoge Ein- und Ausgange

¢ Feldbus-Betrieb: Ansteuerung Uber einen vorinstallierten Feldbus (Bestelloption)

Die Aktivierung/Deaktivierung der entsprechenden Feldbus-Schnittstelle, sowie die Auswahl der Ubertragungsparameter,
wie Node-ID und Bitrate, erfolgt liber das DSerV-Meni Optimierung - Feldbusbetrieb. Nach Anklicken der Schaltfla-
che Senden, werden Sie gefragt, ob Sie die Einstellungen speichern wollen. Beantworten Sie dies mit ,Ja” und setzen
Sie dann das Gerat zuriick, um die gewahlte Steuerschnittstelle zu aktivieren.

Die Beschreibung der Geratefunktionen in diesem Dokument geht von einem Betrieb ohne Feldbus aus (I/0-Betrieb).
Im Feldbus-Betrieb steht grundsatzlich die gleiche Funktionalitat zur Verfiigung und wird in den entsprechenden
Handbiichern ausfihrlich beschrieben. Zur Referenz sind in diesem Dokument auch die relevanten Feldbus-Objekte/
Signale aufgefiihrt.

@ Hinweise zum Feldbus-Betrieb!

e Alle Parameter kénnen Uber entsprechende DSerV-Meniis geandert werden. Ein Teil
der Parameter kann zusédtzlich auch als Objekt i(ber den Feldbus angesprochen
werden. Wenn Parameter in DSerV geandert werden, sind die neuen Werte sofort in
den entsprechenden Objekten (falls vorhanden) lber den Feldbus sichtbar.

e Werden die Parameter Uber den Feldbus gedndert, so sind die neuen Werte auch
sofort in DSerV-CAN-Monitor sichtbar. Im Gegensatz dazu werden andere, bereits
gedffnete DSerV-Meniis nicht kontinuierlich aktualisiert und miissen geschlossen
und erneut gedffnet werden, um die Parameteranderung anzuzeigen.

e Die Ansteuerung Uber PROFINET wird mittels Kommunikationsmodulen realisiert, die
das PROFIdrive Protokoll in das CANopen Protokoll tibersetzen. Alle PROFIdrive Ob-
Jekte von 0x2001 — OXE9FC werden 1 zu 1 auf die CANopen Objekte 0x2001 —
OxE9FC abgebildet. D. h. jedes Objekt in diesem Bereich kann mit dem gleichen
Objektindex wie in CANopen adressiert werden. Fir den zyklischen Datenaustausch
stehen die PROFIdrive Standardtelegramme 1 und 9 sowie das ENGEL-spezifische Te-
legramm 100 zur Verfiigung.
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8.2 Auswahl der Betriebsart

Man kann im Wesentlichen zwischen 3 Betriebsarten wahlen, welche sich wie folgt unterteilen lassen:

e Stromregelung:

- Stromregelung ohne Drehzahlbegrenzung
- Stromregelung mit Drehzahlbegrenzung

¢ Drehzahlregelung:

- Drehzahlregelung ohne Strombegrenzung
- Drehzahlregelung mit Strombegrenzung

¢ Positionierung:

- Referenzfahrt
- linearer Positionierbetrieb
- Turntable-Positionier-Betrieb

(= ENGEL | DSerV - V63.0.1

Datei JeluduiEiL R Monitor Diagnese  Optionen 7 £ |

®  Betriebsmodus ... Betiiebsmodus

Feldbusbetrieb ... Betrighzart Begienzung

.
Stromregler ... * Stomregelung [~ Drehzahlbearenzung

" Drehzahhege
Drehzahlregler ... e

" Positionierung

Positionierung » -

Digitaleingange / Endschalter ...

Digitalausgange ... Solhwertquelle

Einstellungen sichern (™ #inalogeingang AE1 &
" R5232 (=

& Konstantwerte

Fanstantuerte
Kongtantwert 1
100,00

!

Konstantwert 2
100,00

!

i

Schiieben

Abbildung 8-3: Auswahlfenster Betriebsarten und Sollwertquellen

Die Betriebsarten kdnnen je nach Art der Steuerschnittstelle wie folgt ausgewahlt werden:

Ansteuerung

I/O-Betrieb
CANopen
EtherCAT
EtherNet/IP
PROFINET

Menii, Objekt, Telegramm

Optimierung > Betriebsmodus

Modes of Operation [6060x]

Modes of Operation [6060x]

Modes of Operation [6060x]

Standard Telegramm 1 und 9, ENGEL Telegramm 100
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8.2.1 Betriebsart Strom-/Momentenregelung

Das innere Drehmoment von PMSM-Motoren ist streng proportional zum momenterzeugenden Strom iq. Nur im Falle
einer Uberlast M>>Mpyenn tritt eine merkliche Nichtlinearitat auf. Wegen der Proportionalitdt werden hier Strom- und
Drehmomentregelung gleichgesetzt, aber in Wirklichkeit ist der Strom die RegelgréBe und nicht das Drehmoment.

Das Verhaltnis von Drehmoment und Motorstrom wird bestimmt durch die Drehmomentkonstante des Motors (angege-
ben im Datenblatt in [Nm/A]).

8.2.1.1 Stromregelung mit/ohne Drehzahlbegrenzung

Die Stromregelung kann mit oder ohne Drehzahlbegrenzung erfolgen. Die Stromregelung mit Drehzahlbegrenzung kann
u. a. dazu eingesetzt werden, den Antrieb bei fehlender Last auf eine definierte Drehzahl zu begrenzen. Ohne Begren-
zung wiirde der Antrieb auf seine Maximaldrehzahl beschleunigen.

(€ ENGEL | DSerV - V6.3.0.1
Datei Monitor Diagnose Optionen 7 Z2 |

®  Betricbsmodus ... Betriebsmodus

Feldbusbetrieb ... Betrichaart Begranzung
Stromregler ... &_Stromregelung I Drehzahlbegrenzun
" Drehzahlregel
Drehzahlregler ... IE_ .za . regelng
Positioni " Positionierung
ositionierun >
’ -
Digitaleingange / Endschalter ...
Digitalasgang ety Sollwertquels
Einstellungen sichern " Analogeingang AE1 @
" R5232 o
i Konstantwerte
K.onstantwerts
Kongtantwert 1
10000
Kongtantwert 2
10000

Schlieben

Abbildung 8-4: Auswahl Stromregelung ohne Drehzahlbegrenzung

Die Stromregelung ohne Drehzahlbegrenzung kann je nach Art der Steuerschnittstelle wie folgt ausgewahlt werden:

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

1/O-Betrieb Optimierung > Betriebsmodus - Stromregelung

CANopen Modes of Operation [6060,] = 4

EtherCAT Modes of Operation [6060,] = 4

EtherNet/IP Modes of Operation [6060,] = 4

PROFINET ENGEL Telegramm 100: Modes of Operation [6060h] = 4
(nicht verfiigbar tGber Standardtelegramme)
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(:_; ENGEL | DSerV « V6.3.0.1
Datei Monitor Diagnose Optionen 7 Z2 |

® Betriebsmodus ... Betriebsmodus

Feldbusbetrieb ... Betriebsart Eearenzung

Stromregler ... Shiomregelung v Drehzahlbeorenzus
" Drehzahlegel

Drehzahlregler ... (EnzaniEgEng

e ™ Pasitionierung

ositionierun >

s r

Digitaleingdnge / Endschalter ...

Digitalausgénge ... Solwertquells Grenawertgquele

Einstellungen sichern ™ Analogeingang AE1 " Analogeingang AE1
" R5232 &+ R5Z232

&+ Konstanhwerte

Kongtantwerte

Konstantwert 1

Konstantwert 2

Ubertragen Schliefen

Abbildung 8-5: Auswahl Stromregelung mit Drehzahlbegrenzung

Die Stromregelung mit Drehzahlbegrenzung kann je nach Art der Steuerschnittstelle wie folgt ausgewahlt werden:

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb
CANopen
EtherCAT
EtherNet/IP
PROFINET

Optimierung > Betriebsmodus -> Stromregelung + Drehzahlbegrenzung
Modes of Operation [6060,] = -4

Modes of Operation [6060] = -4

Modes of Operation [6060,] = -4

ENGEL Telegramm 100: Modes of Operation [6060h] = -4

(nicht verfugbar Uber Standardtelegramme)

¢

Hinweis!

Fir eine ordentliche Funktion der Betriebsart Drehmomentregelung mit Drehzahlbe-
grenzung missen auch die Parameter des Drehzahlreglers eingestellt sein. Die Beschleuni-
gung- und Verzégerungsrampen missen ausgeschaltet werden (,Rampen inaktiv”) siehe
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8.2.1.2 Stromsollwert
(E ENGEL|DSerV « V6.3.0.1 - a X
Datei Monitor Diagnose  Optionen rE=om
Soll * Betriebsmodus ... Betriebsmodus
Feldbusbetrieb ... Betriebsart Begrenzung
- = v D

© Dichzchliegelung

© Posiionierun a
r

Sollwertquelle
ol
@« RS23z

© Konstantwerte

O
[
s |

Schliefen

# | HFI26602 TE V4.45 0003336620 | O Freigabe: OFF
5

~

02052018 0817

O keine Fehler COM1  115200-0dd-8-1 (5 ms. LRC)

Abbildung 8-6.: Auswahl Sollwertquelle

Der Stromsollwert kann je nach Art der Steuerschnittstelle wie folgt vorgegeben werden:

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

Optimierung > Betriebsmodus > Sollwertquelle
Die folgenden Strom-Sollwertquellen stehen zur Auswahl:

I/O-Betrieb

CANopen
EtherCAT
EtherNet/IP
PROFINET

AE1
Differenzeingang fiir die Sollwertspannung +10 V 2 +£100 %.

RS232 (Testfunktion)

Wenn RS232 als Sollwertquelle ausgewahlt wird, erscheint automatisch ein Sollwert-
Schieberegler auf der linken Seite des DSerV-Fensters. Mit dem Schieberegler ist eine grobe
Einstellung des Sollwerts méglich. Der Sollwert kann in 10 %-Schritten mit den Pfeiltasten
und in 0,1 %-Schritten durch Linksklick in den freien Raum des Schiebereglers geandert wer-
den.

Konstantwerte
Zwei feste Sollwerte konnen (iber Konstantwerte 1/2 definiert werden. Der digitale Ein-

Die Sollwertwerte werden als Prozentsatz des Motornennstroms (einstellbar unter Optimierung >
Stromregler > Nennstrom) definiert, d. h. 100% = Nennstrom.

Target Torque [60711]
Target Torque [60711]
Target Torque [6071h]

ENGEL Telegramm 100: Target Torque [6071h]
(nicht verfugbar Uber Standardtelegramme)

g

Hinweise!

Sollwertvorgaben tiber RS232 sind nur zu Testzwecken gedacht.

Stromsollwerte werden dem Stromregler unmittelbar, d. h. ohne Sollwertrampe vorgegeben.

ter) ist auch in der Betriebsart Stromregelung wirksam. Hier werden bei negativer Polaritat
die Stromsollwerte invertiert.
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8.2.1.3 Grenzwertquelle

(F ENGEL| DSerV + V63.0.1
Datei [[ERE onitor Diagnose Optionen 7 2% @

Stromregler 9 &
Drehzahlregler ..

Positionierung
Digitaleingange / Endschalter .

Digitelausgange ... Salvwertquele

Einstellungen sichern (o] €1
& Rs232

© Konstantwerte

‘ SchisBen

-

£ | HFI26602 TE V4,46 0008336620 | O Fisigabe: OFF O keine Fehler 08052018 0817 | COM1 115200-00d6 (5 ms. LRC)
&

Abbildung 8-7: Auswahl Grenzwertquelle

Die Auswahl Grenzwertquelle ist nur verfiigbar, wenn die Drehzahlbegrenzung aktiviert wurde. Der Grenzwert kann je
nach Art der Steuerschnittstelle wie folgt vorgegeben werden:

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb

CANopen
EtherCAT
EtherNet/IP
PROFINET

Optimierung > Betriebsmodus > Grenzwertquelle
Die folgenden Drehzahl-Sollwertquellen stehen zur Auswahl:
e AE1
Differenzeingang fiir die Sollwertspannung +10 V 2 +£100 %.

e RS232 (Testfunktion)
Wenn RS232 als Sollwertquelle ausgewahlt wird, erscheint automatisch ein Sollwert-
Schieberegler auf der linken Seite des DSerV-Fensters. Mit dem Schieberegler ist eine grobe
Einstellung des Sollwerts mdéglich. Der Sollwert kann in 10 %-Schritten mit den Pfeiltasten
und in 0,1 %-Schritten durch Linksklick in den freien Raum des Schiebereglers gedndert wer-
den.

Die Grenzwerte werden als Prozentsatz der Sollwert-Normierung (Optimierung > Drehzahlregler
- Sollwert-Norm.) definiert, d. h. 100% = Sollwert-Normierung (siehe Kapitel 8.2.2.4 Parame-

Grenzwert hat den gleichen Effekt wie ein pos. Grenzwert. Dies gilt in beiden Drehrichtungen.
Dynamic Speed Limit [20034]

Dynamic Speed Limit [2003y]

Dynamic Speed Limit [20034]

ENGEL Telegramm 100: Dynamic Speed Limit [2003h]

(nicht verfugbar Uber Standardtelegramme)

¢

Hinweis!

Grenzwertvorgaben tber RS232 sind nur zu Testzwecken gedacht.
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Betriebsart Strom-/Momentenregelung - Parameter des Stromregelkreises

8.2.1.4 Parameter des Stromregelkreises

DSerV-Menii Optimierung > Stromregler

{:“ EMGEL | DSerV » V6.3.0.1
Datei Monitor Diagnose  Optionen 7 ﬁ " |
Betriebsmodus ... Stromregler

Feldbusbetrieb ...
eldbusbetrie I airalzstrarn: 032,01 [A]

Nennstrom: 016,47 EEE]

®  Stromregler ...

Drehzahlregler ...

Positionierung 4 P-Anteil: m
Digitaleingénge / Endschalter ... Zeitkonztante: 000140 EEEEy|

Digitalausgénge ...

Einstellungen sichern Maotorpolzahl: Resalver Offzet:

[ j 0000.00 =S
Autom. bestimmen ...

| Schliefen |

Abbildung 8-8: Parameter Stromregler

Unter diesem Menlipunkt kénnen die Parameter des Stromregelkreises eingestellt werden. Parameter fiir die kein Feld-
bus-Objekt angegeben ist, kdnnen nur tiber DSerV verandert werden.

e Maximalstrom: Ein Boost-Strom, der vom Antrieb voriibergehend (typ. einige Sekunden) zur Verfligung ge-
stellt wird, z. B. wahrend der Motorbeschleunigung. Der Maximalstrom ist der héchstmdgliche Motorstrom in
den Betriebsarten Drehzahlregelung und Positionierung. (In der Betriebsart Stromregelung wird der Mo-
torstrom stattdessen auf den (Motor-)Nennstrom begrenzt.

Der Maximalstrom ist frei wahlbar, darf aber den im Motordatenblatt angegebenen Wert nicht {berschreiten.

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

1/O-Betrieb Eingabe (iber DSerV
CANopen Max Current [6073h]
EtherCAT Max Current [6073h]
EtherNet/IP Max Current [6073h]
PROFINET Max Current [6073h]
(nicht verfligbar iber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

e (Motor-)Nennstrom: Der Strom, den Motor und Elektronik dauerhaft ohne thermische Uberlastung fiihren
kdnnen.
Im I/O-Betrieb entspricht ein Stromsollwert von 100% dem Nennstrom.
Im Feldbus-Betrieb kdnnen Stromsollwerte (7arget Torgue) eingestellt werden, die groBer als der Nennstrom
sind, aber intern auf den Nennstrom begrenzt werden. .
AuBerdem wird der Motorstrom ebenfalls auf den Nennstrom begrenzt, wenn die I2t-Uberwachung aktiv ist

Der Nennstrom ist frei wahlbar, darf aber den im Motordatenblatt angegebenen Wert nicht tiberschreiten.

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Eingabe liber DSerV
CANopen Motor Rated Current [6075h]
EtherCAT Motor Rated Current [6075nh]
EtherNet/IP Motor Rated Current [6075h]
PROFINET Motor Rated Current [6075h]
(nicht verfligbar Gber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

Hinweis!
Stromwerte werden als Sinus-Scheitelwerte angegeben.
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e P-Anteil: Proportionalverstérkung des PI-Stromregelkreises (kp_i = 0,0000...1,0000)

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Eingabe liber DSerV
CANopen Torque Control Parameters [60F6y sub1] > kg
EtherCAT Torque Control Parameters [60F6y sub1] > kg
EtherNet/IP Torque Control Parameters [60F6y sub1] > kg i
PROFINET Torque Control Parameters [60F6 sub1] > kg
(nicht verfligbar Giber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

e Zeitkonstante: Nachstellzeit des PI-Stromregelkreises (t, i = 0,1...3.276,7 ms)

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

1/O-Betrieb Eingabe Giber DSerV
CANopen Torque Control Parameters [60F6n sub2] - tn ;
EtherCAT Torque Control Parameters [60F6n sub2] > tn
EtherNet/IP Torque Control Parameters [60F6y, sub2] > t;
PROFINET Torque Control Parameters [60F6y, sub2] > t;
(nicht verfligbar Giber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

¢ Motorpolzahl: Anzahl der Magnetpole des Motors

¢ Winkelgeber-Offset: Offset zwischen dem Nullwinkel des Motorsystems und dem Nullwinkel des Win-

kelsensors.
Hinweise!
e kpjund t,;sind ab Werk optimal eingestellt und sollten nicht geéndert werden!
e Motorpolzahl und Winkelgeberoffset sind ebenfalls ab Werk eingestellt und sollten nicht gean-

dert werden!

e Beachten Sie die Funktion und den Einfluss der Digitaleingdnge DE2, DE3 (siehe Kapitel
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Betriebsart Drehzahlregelung - Drehzahlregelung mit/ohne
Drehmomentbegrenzung

8.2.2 Betriebsart Drehzahlregelung

8.2.2.1 Drehzahlregelung mit/ohne Drehmomentbegrenzung

Die Drehzahlregelung kann mit oder ohne Drehmomentbegrenzung erfolgen. Die Drehzahlregelung mit Drehmomentbe-
grenzung kann dazu eingesetzt werden, um einen drehzahlgeregelten Antrieb auf ein definiertes Drehmoment (d. h.

Strom) zu begrenzen. Auf diese Weise kann z. B. verhindert werden, dass bei blockiertem Motor unbeabsichtigt hohe
Krafte am Abtrieb erzeugt werden.

(= ENGEL | DSerV - V6.3.0.1

Qate\Monitor Diagnose Optionen ? Z2 -

® Betrichsmodus ...
Feldbushetrieb ...

Stromregler ...
Drehzahlregler ...

Positionierung

Betriechsmodus

Betriehzat Begrenzung
" Stomegshwe [ Drehmomentbegrenzung
» _Drehzahliegelung

" Positioniering

-

Digitaleingdnge / Endschalter ...
Digitalausgange ... Sollwertquele

(" Analogeingang AET =
" R5232 9

& Konstantwerte

Einstellungen sichern

Konstantwerte

Konstanbwert 1
100,00

Konstantwert 2
100,004

!!

i

Schliefen

Abbildung 8-9: Auswahl Drehzahlregelung ohne Drehmomentbegrenzung

Die Drehzahlregelung ohne Drehmomentbegrenzung kann je nach Art der der Steuerschnittstelle wie folgt ausgewahlt
werden:

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Optimierung > Betriebsmodus - Drehzahlregelung
CANopen Modes of Operation [6060,] = 3
EtherCAT Modes of Operation [6060,] = 3
EtherNet/IP Modes of Operation [6060,] = 3
PROFINET Standard Telegramm 1
oder
ENGEL Telegramm 100: Modes of Operation [6060n] = 3
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(= ENGEL | DSerV » V6.3.0.1

QﬂtE\MDHitDr Disgnose Optionen 7 Z2 |

®  Betriebsmodus ... Betriebsmodus

Feldbusbetrieb ... Betrichsart Begrenzung

- Eoshne
T Shomy v Diehmomentbegrenzung
& _Diehzahliegelur
Drehzahlregler ... - s
. ™ Poszitionienung
Pesitionierung >

-

Digitaleingange / Endschalter ...

Digitalausgange ... Solwertquelle Grenzwertquelle

Einstellungen sichern ™ Analogeingang AE1 {*' Analogeingang AE1
™ RS232 " R5232

(+ Konstantwerte

Fonstantmerte
Fonstantwert 1
100,00

Konstantwert 2

M -

Schliefen

Abbildung 8-10: Auswahl Drehzahlregelung mit Drehmomentbegrenzung

Die Drehzahlregelung mit Drehmomentbegrenzung kann je nach Art der Steuerschnittstelle wie folgt ausgewahlt werden:

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Optimierung > Betriebsmodus > Drehzahlregelung + Drehmomentbegrenzung
CANopen Modes of Operation [6060n] = -3
EtherCAT Modes of Operation [6060;] = -3
EtherNet/IP Modes of Operation [6060:] = -3
PROFINET ENGEL Telegramm 100: Modes of Operation [6060r] = -3
(nicht verfuigbar Uber Standardtelegramme)

Hinweis!
Vor der Einstellung bzw. dem Betrieb des Drehzahlreglers ist sicherzustellen, dass Strom-
grenzen und Regelparameter des Stromreglers korrekt eingestellt sind (siehe Kapitel
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8.2.2.2 Drehzahlsollwert

(& ENGEL|DSerV » V6.3.0.1 -

Datei [[EMIGMEN Monitor Diagnose Optionen 7 S @

Goll ® Betriehsmodus ...
Feldbusbetrieb

Betriebsmodus

Betriebsart Begrenzung

- (ol v Dn
& Drshzahlregslung
 Positiorierung
=
= i
gt AMetauele Grenzwertquelle
it [l @ £1
- — & RS232 (c)
: :  Konstantwerte:
Schiishen
A

% HFIZEE0-2 TE V4 4 0009336620 | O Freigabe: OFF © keine Fehler 08062018 1013
&

COM1  115200-0dd-8-1 (G ms. LRC)

e
( ENGEL

ELEKTROANTRIEBE

Abbildung 8-11: Auswahl Sollwertquelle

Der Drehzahlsollwert kann je nach Art der Steuerschnittstelle wie folgt vorgegeben werden:

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Optimierung > Betriebsmodus > Sollwertquelle
Die folgenden Drehzahl-Sollwertquellen stehen zur Auswahl:
e AE1l

Differenzeingang fiir die Sollwertspannung +10 V 2 +£100 %.
e RS232 (Testfunktion)

Wenn RS232 als Sollwertquelle ausgewahlt wird, erscheint automatisch ein Sollwert-
Schieberegler auf der linken Seite des DSerV-Fensters. Mit dem Schieberegler ist eine grobe
Einstellung des Sollwerts méglich. Der Sollwert kann in 10 %-Schritten mit den Pfeiltasten
und in 0,1 %-Schritten durch Linksklick in den freien Raum des Schiebereglers gedndert wer-
den.

Konstantwerte
Zwei feste Sollwerte konnen (iber Konstantwerte 1/2 definiert werden. Der digitale Ein-

Die Sollwerte werden als Prozentsatz der Sollwert-Normierung (einstellbar unter Optimie-
rung > Drehzahlregler > Sollwert-Norm.) definiert, d. h. 100 % = Sollwert-Normierung.

CANopen
EtherCAT
EtherNet/IP
PROFINET

Target Velocity [60FFh]

Target Velocity [60FF]

Target Velocity [60FF]

Standard Telegramm 1: NSOLL_A

oder

ENGEL Telegramm 100: Target Velocity [60FF]

@ Hinweise!

den bei negativer Polaritat die Drehzahlsollwerte invertiert.

e Sollwertvorgaben liber RS232 sind nur zu Testzwecken gedacht.
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8.2.2.3 Grenzwertquelle

(¥ ENGEL|DSerV » V6.3.0.1

Datei Meonitor  Djagnose  Optionen 7 % " |
®  Betrichsmodus .. Betiiebsmodus
Feldbushetrieb ... Betrishsart Begrenzung
" Stromregelung [v Drehmomentbegrenzung

Stromregler ...

{+ Drehzahlregel

Drehzahlregler ... * DieneahiEgEng

" Positioniemung
r

Paositionierung >

Digitaleingénge / Endschalter ...

Digitalausgénge ... Sallwertquelle Grenzwertquelle

Einstellungen sichern 7 Analogeingang AE1 " Analogeingang AE1
- R5232 - R5232

& Konstantwerte

Konstantwerte

Konstantwert 1

Konstantwert 2

Schiieben

Abbildung 8-12: Auswahl Grenzwertquelle

Die Auswahl Grenzwertquelle ist nur verfiigbar, wenn die Drehmomentbegrenzung aktiviert wurde. Der Grenzwert
kann je nach Art der Steuerschnittstelle wie folgt vorgegeben werden:

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb

CANopen
EtherCAT
EtherNet/IP
PROFINET

Optimierung -> Betriebsmodus > Grenzwertquelle
Die folgenden Strom-Sollwertquellen stehen zur Auswahl:
e AE1
Differenzeingang fiir die Sollwertspannung +10 V 2 £100 %.

e RS232 (Testfunktion)
Wenn RS232 als Sollwertquelle ausgewahlt wird, erscheint automatisch ein Sollwert-
Schieberegler auf der linken Seite des DSerV-Fensters. Mit dem Schieberegler ist eine grobe
Einstellung des Sollwerts mdglich. Der Sollwert kann in 10 %-Schritten mit den Pfeiltasten
und in 0,1 %-Schritten durch Linksklick in den freien Raum des Schiebereglers gedndert wer-
den.

Die Drehmomentbegrenzung wird intern durch die Begrenzung des Drehmoment erzeugenden
Stroms erreicht. Daher werden die Grenzwerte als Prozentsatz des Maximalstrom (Optimie-
rung > Stromregler - Maximalstrom) definiert, d. h. 100 % = Maximalstrom (siehe Kapitel

neg. Grenzwert hat den gleichen Effekt wie ein pos. Grenzwert. Dies gilt in beiden Drehrichtungen.
Dynamic Torque Limit [2004]

Dynamic Torque Limit [2004]

Dynamic Torque Limit [2004]

ENGEL Telegramm 100: Dynamic Torque Limit [2004x]

(nicht verfugbar Uber Standardtelegramme)

¢

Hinweise!
e  Grenzwertvorgaben tiber RS232 sind nur zu Testzwecken gedacht.

e Unabhdngig von der Betriebsart ist die I2t-Begrenzung immer aktiviert, um den Motor
vor Uberstrom zu schiitzen. Wenn die I2t-Begrenzung aktiv wird, wird der Motorstrom
und ist damit mdoglicherweise kleiner als die tber Gféﬁ-z-\;\}ér-t-d-ﬁ-e-l-l-e"éi-r-\-gjééiéll-té-ét}b-r-ﬁ—
grenze.
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8.2.2.4 Parameter des Drehzahlregelkreises

DSerV-Menii Optimierung > Drehzahiregler

(€ ENGEL | DSerV - V6.3.0.1

Datei Monitor  Diagnose

Betriebsmodus ...

Feldbusbetrieb ...

Stromregler ..
Drehzahlregler ...

Positionierung

Digitaleingdnge / Endschalter ...

Digitalausgénge ...

Einstellungen sichem

Optionen 7 Z= A
Drehzahlregler
Sallwert - Morm.: n4no0  [EEEREN

Sollwert-R ampen

{* Lineare Rampe | Bitte beachten Sie auch
™ SIN*-Rampe die Hinweize zur Rampe in
(™ Rampen inakfiy | der Betriebsanleitung,

Beschleunigung: 04000 [10UPM /5]
Werzogerunag: 04000 [10UPM /2]
F - Anteil: 0.2000

Zeitkonstante:

000040 RS

| Scohlisben |

Abbildung 8-13: Parameter Drehzahlregler

P
( ENGEL
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Unter diesem Meniipunkt kénnen die Parameter des Drehzahlregelkreises eingestellt werden. Parameter, fiir die kein
Feldbus-Objekt angegeben ist, kdnnen nur iber DSerV verandert werden.

e Sollwert-Norm.:

Im I/O-Betrieb entspricht ein Drehzahlsollwert von 100 % dem Wert der Sollwert-Norm.

Beispiel mit AE1 als Sollwertquelle:
AE1 = 2V, Sollwert-Norm. = 3000 UPM = Drehzahlsollwert = 2 V/10 V *3000 UPM = 600 UPM

Im Feldbus-Betrieb wird der Drehzahlsollwert nicht auf eine Maximaldrehzahl normiert (siehe entsprechendes

Feldbus-Handbuch).

Sollwert-Rampen: Unter diesem Menipunkt kann die Rampencharakteristik des Drehzahlsollwertes ausgewahlt
und parametriert werden. Diese gilt in der Betriebsart Drehzahlregelung und allen Betriebsarten mit unterlagerter
Drehzahlregelung (Referenzfahrt und alle Positionierbetriebsarten).
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e Lineare Rampe: Die duBere Sollwertvorgabe wird auf die parametrierte Geschwindigkeitsanderung (Beschleu-
nigung und Verzdgerung, Einheit: 10 UPM/s) begrenzt.

Sollwert-Rampen

* Lineare Rampe | Bitte heachten Sie auch
" SINzHampe die Hinweize zur Rampe in
™ Fampen inaktiy | der Betiebzanletung,

Beschleunigunag: 10000 [10UPM /5]
erzogemng: 10000 [10UPM /5]

Abbildung 8-14.: Auswahl Lineare Rampe

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb
CANopen

EtherCAT

EtherNet/IP

PROFINET

Lineare Rampe, Beschleunigung, Verzégerung

Motion Profile Type [6086nh] = 0

Profile Acceleration [6083h]

Profile Deceleration [6084+]

Motion Profile Type [6086,] = 0

Profile Acceleration [6083;]

Profile Deceleration [6084]

Motion Profile Type [6086nh] = 0

Profile Acceleration [6083h]

Profile Deceleration [6084+]

Motion Profile Type [6086,] = 0

MDI_ACC oder ENGEL Telegramm 100: Profile Acceleration [6083n]
MDI_DEC oder ENGEL Telegramm 100: Profile Deceleration [6084]
(nicht verfiigbar im Standardtelegramm 1)

¢

Hinweis!

Achten Sie auf die Einheit 10 UPM/s. Wenn Sie z. B. mit 1000 UPM/s beschleuni-
gen wollen, missen Sie den Wert 100 eintragen!
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e SIN2-Rampe: Ein Sollwertsprung wird in ein ruckbegrenztes Geschwindigkeitsprofil fiir das parametrierte Zeit-
intervall umgewandelt. Die Parameter Beschleunigung und Verzogerung definieren die Rampenzeit (Ein-
heit: ms).

Sollwert-Bampen

MPE | Bitte beachten Sie auch

die Hinweize zur Rampe in
der Betrizhzanleitung.

Beschleunigung: 0001 0,0 LGS
Werzogerng: 00010.0 JRLE

Abbildung 8-15: Auswahl SIN2-Rampe

1/O-Betrieb SIN2-Rampe, Beschleunigung, Verzdgerung

CANopen Motion Profile Type [6086n] = 1

Profile Acceleration [6083h]

Profile Deceleration [6084]

EtherCAT Motion Profile Type [6086nh] = 1

Profile Acceleration [6083h]

Profile Deceleration [6084+]

EtherNet/IP Motion Profile Type [6086nh] = 1

Profile Acceleration [6083h]

Profile Deceleration [6084]

PROFINET Motion Profile Type [6086n] = 1

MDI_ACC oder ENGEL Telegramm 100: Profile Acceleration [60831]
MDI_DEC oder ENGEL Telegramm 100: Profile Deceleration [6084n]
(nicht verfiigbar im Standardtelegramm 1)

Hinweise!
e Im I/O-Betrieb ist die SIN2-Rampe in der Betriebsart Drehzahlregelung
nicht verfligbar.
Im Feldbus-Betrieb ist die SIN2-Ramper in der Betriebsart Drehzahirege-
lung verfligbar.

e Im I/O-Betrieb ermdglicht DSerV die Eingabe je eines Zeitintervalls fiir die
Beschleunigungs- und die Verzégerungsrampe.
Im Feldbus-Betrieb missen die einzustellenden Zeitintervalle in die ent-
sprechenden Werte fiir die Objekte Profile Acceleration und Profi Decelerati-
on umgewandelt werden (siehe Formel im Feldbus-Handbuch).

e Im I/O-Betrieb in der Betriebsart Positionierung kann nur eine Be-
schleunigungs- und eine Verzdgerungszeit fiir alle Positionierungsziele defi-
niert werden. Daher sollten beide Zeiten fiir den groBten zu erwartenden
Drehzahlsollwertsprung geeignet (d. h. nicht zu kurz) sein.
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o Rampen inaktiv: Unverzigerte Sollwertvorgabe ohne Sollwertrampe.

Sollwert-Rampen

" Lineare Rampe Bitte beachten Sie auch
| die Hinweize zur B ampe in
der Betriebzanleitung.

Beschleunigung: - [1
Werzogerung: - [

Abbildung 8-16. Auswahl Rampen inaktiv

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

1/O-Betrieb Rampen inaktiv
CANopen Motion Profile Type [6086n] = -1
EtherCAT Motion Profile Type [6086] = -1
EtherNet/IP Motion Profile Type [6086n] = -1
PROFINET Motion Profile Type [6086n] = -1
(nicht verfligbar liber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

Hinweise!
@ e In einigen Anwendungen kann die Deaktivierung der Rampen notwendig
sein, z. B. wenn die Drehzahlrampen von einer externen Quelle (z. B. einer
SPS) bereitgestellt werden und weitere Verzégerungen nicht erwiinscht sind.
Wenn es nicht explizit verlangt wird, sollten im Regelfall die Rampen nicht
abgeschaltet werden.

e Die Betriebsart Positionierung setzt eine Rampe voraus. Die Auswahl
Rampe inaktiv wird in der Betriebsart Positionierung ignoriert und es
wird automatisch die lineare Rampe mit den zuletzt eingestellten Ram-
pensteilheiten verwendet.
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e P-Anteil: Proportionalverstarkung des PI-Drehzahlregelkreises (k,_n = 0,0000...0,9999).

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

1/O-Betrieb Eingabe Uber DSerV
CANopen Velocity Control Parameter Set [60F9;, sub1] = kp n
EtherCAT Velocity Control Parameter Set [60F9;, sub1] = kp n
EtherNet/IP Velocity Control Parameter Set [60F9;, sub1] = kp n
PROFINET Velocity Control Parameter Set [60F9;, sub1] = kp n
(nicht verfligbar liber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

e Zeitkonstante: Nachstellzeit des PI-Drehzahlregelkreises (tn.n = 0,1 ... 3.276,7 ms).

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

1/O-Betrieb Eingabe liber DSerV
CANopen Velocity Control Parameter Set [60F9, sub2] = ti n
EtherCAT Velocity Control Parameter Set [60F9 sub2] - tn n
EtherNet/IP Velocity Control Parameter Set [60F9 sub2] - tn n
PROFINET Velocity Control Parameter Set [60F9 sub2] - tn n
(nicht verfligbar liber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

Hinweise!
e Beachten Sie die Funktion und den Einfluss der Digitaleingange DE2, DE3 (siehe Kapi-

bei negativer Polaritdt die Drehzahlsollwerte invertiert.

Betriebsanleitung Rev. 1.3 www.engelantriebe.de Seite 46



Integrierte Drehstrom-Synchronantriebe
HFI 22xx [ HFI 26xx / HFI 32xx [ HFI 37xx (

o
ENGeL

4 ELEKTROANTRIEBE
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8.2.3 Betriebsart Positionierung

Die Betriebsart Positionierung ermdoglicht Punkt-zu-Punkt Positionierungen mit zeitoptimalem (trapezformigem) oder
ruckbegrenztem (SIN2) Geschwindigkeitsverlauf. Es gibt zwei mdgliche Arten der Positionierung: Lineare Positionie-
rung und Turntable-Positionierung. Vor Verwendung jeder Positionierbetriebsart ist eine Referenzierung (Homing)
erforderlich, um eine korrekte Positionierung zu gewahrleisten. Dies geschieht mittels einer Referenzfahrt, bei welcher
eine definierte Maschinenposition ermittelt wird.

o Lineare Positionierung: Die Positionierung findet in einem parametrierbaren Positionierbereich (siehe Kapitel

Positionierbereich: max. +21° = +524.288 Umdrehungen
Positionsauflosung: ca. 360° / 212 = 0,088°
1/0O-Betrieb Optimierung - Betriebsmodus - Positionierung
CANopen Modes of Operation [6060] = 1
EtherCAT Modes of Operation [6060] = 1
EtherNet/IP Modes of Operation [6060] = 1
PROFINET Standard Telegramm 9
oder
Engel Telegramm 100

e Turntable-Positionierung: Die Positionierbetriebsart "Turntable" eignet sich zur Bedienung von Rundschaltti-
schen oder anderen Einrichtungen mit sich wiederholendem Positionierbereich. Dabei erfolgt bei Erreichen einer

des Positionszahlers auf den Wert Null.

Positionierbereich: 1,0000 ... 100 000,0000 Umdrehungen

Positionsauflosung: ca. 360° / 212 = 0,088°

1/O-Betrieb Optimierung - Betriebsmodus - Positionierung + Turntable

CANopen Modes of Operation [6060] = -5

EtherCAT Modes of Operation [6060h] = -5

EtherNet/IP Modes of Operation [6060] = -5

PROFINET ENGEL Telegramm 100: Modes of Operation [6060r] = -5
(nicht verfugbar Uber Standardtelegramme)

o Referenzfahrt: Die Referenzfahrt dient der Erfassung einer definierten Maschinenposition. Sie ist bei der Ver-
wendung von Winkelgebern mit ,single-turn” Charakteristik in der Regel zwingend nétig. Die Referenzfahrt ar-
beitet mit einer unterlagerten Drehzahlregelung, d. h. es muss unter Optimierung - Drehzahlregelung >

dass die Zielposition so genau wie moglich getroffen wird.
Die Positionierbewegung wird drehzahlgeregelt, gleichzeitig wird aber auch die Differenz zwischen Soll- und Ist-
position (Schleppfehler) tberwacht. Falls erforderlich, passt der Positionsregler die Verfahrgeschwindigkeit dy-

Zielposition am Ende des Bremsvorgangs nicht genau erreicht wird, korrigiert der Lageregler dies mit einer Kor-

rekturgeschwindigkeit.
viupM ¥ lineare Rampe
Verfahr-  {----------- — SIN2 Rampe
geschwindig C
keit i |

Start Bremspunkt Ziel t [s]
Abbildung 8-17: Positioniervorgang
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8.2.3.1 Referenzfahrt

t ENGEL - DSerV » V6.2.0.5

Datei [Qptimicrung | Monitor Diagnese  Sollwert-RS232 Optionen 7

Betricbsmodus ... Referenzfaht
Feldbusbetrich .. Risfereriatahit Methoe
& pktuele Pasiion
Stromregler ...
Drehaahlregler . £ puf postiven Endschaler =
Positionierung v| @ Refersnzfaht ..
. Allgemeine Parameter ... Stiamlimit
Digitale Ausgange ..
Zielpositionen... 1227 JER
Endschalter ..
Thermofishler Motor ... Risfersriafebit susfilisn
Einstellungen sichern & rur b erstmalies Freigabe des Antrisbs
 ermeut bei et Freigabe des Antishs
Beschwindigkeiter
Beschleunigung .
Geschwindigkeit bei Endschaltersuche: 00060 [N
Geschwindigkeit bsi Flankensuche: 00030 AT

Offset
Dffset = Nullposition - Homepasition

0000.000,0000 AN

Schlieben |

Abbildung 8-18: Auswahl Referenzfahrt
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ENGEL
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Referenzfahrt
Referenztahrt Methode

i+ Aktuelle Position

" Auf positiven Endschalter
" auf negativen Endschalter

" Auf positiven Anschlag
™ Auf negativen Anschlag

FReferenzfahrt ausfibien ...

ELEKTROANTRIEBE

-

Stramlirnit:

1227 HEE

& nur bei erstmaliger Freigabe des Antriebs

" emeut bei jeder Freigabe des Antriebs

Geschwindigkeiterr

Beschleunigung:

Geschwindigkeit bei Endschaltersuche:

Geschwindigkeit bei Flankensuche:

Offset

Offset = Nullposition - Homeposition:

[ botogen |

B
()
l]l]l]3l] [UPM |

0000.000,0000 ML

Schiiehen

Abbildung 8-19: Parameter fiir Referenzfahrt

Die Referenzfahrt kann je nach Art der Steuerschnittstelle wie folgt ausgewahlt werden:

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Optierung -> Positionierung > Referenzfahrt
bei jeder Freigabe des Reglers erfolgt.
CANopen Modes of Operation [6060,] = 6
EtherCAT Modes of Operation [6060,] = 6
EtherNet/IP Modes of Operation [6060,] = 6
PROFINET Standard Telegramm 9
oder
ENGEL Telegramm 100: Modes of Operation [6060x] = 6

Die Referenzierung startet im I/O- Betrieb automatisch, wobei man wahlen kann, ob die Referenzie-
rung nur bei der ersten Freigabe des Reglers nach dem Einschalten der Spannungsversorgung oder

Nach erfolgreicher Referenzierung wechselt der Antrieb selbststandig in den Positionierbetrieb.
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Unter dem Meniipunkt Referenzfahrt kdnnen die Parameter der Referenzfahrt eingestellt werden. Parameter, fiir die
kein Feldbus-Objekt angegeben ist, kbnnen nur Gber DSerV verandert werden.

Referenzfahrtmethode: Bestimmt Bewegungsrichtung und Art der Referenzfahrt (z. B. Endschalter oder Anschlag).

e Aktuelle Position: Diese Methode libernimmt die aktuelle Position als Referenzposition. Es findet keine Bewe-
gung am Antrieb statt.

Referanzfahrt Methode

™ Auf positiven Endzchalter

-
™ Auf negativen Endzchalter

™ Auf positiven Anzchlag Stromlimit:

" Auf negativen Anschlag - [&; ]

Abbildung 8-20: Auswahl Aktuelle Position

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Aktuelle Position

CANopen Homing Method [6098;] = 35

EtherCAT Homing Method [6098] = 35

EtherNet/IP Homing Method [6098] = 35

PROFINET Standard Telegramm 9: SATZANW = 1xxx xxxx 0010 0011
(nicht tiber ENGEL Telegramm 100 verfiigbar)

Fieferenzfaht b sthode
™ Aktuelle Position

¢ Auf positiven Endschalter O] tnelIndespuls
" Auf negativen Endschalter

" Auf positiven Anschlag Stromlimit:

" Auf negativen Anzchlag - [A;]

Abbildung 8-21: Auswahl pos. / neg. Endschalter
| I I

[ St — e

Flanke neg. Endschalter Flanke pos. Endschalter
= Homeposition = Homeposition

Abbildung 8-22: Referenzierung auf pos./neg. Endschalter

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb positiv: Auf positiven Endschalter
negativ: Auf negativen Endschalter

CANopen positiv: Homing Method [6098,] = 18
negativ: Homing Method [6098,] = 17

EtherCAT positiv: Homing Method [6098,] = 18
negativ: Homing Method [6098,] = 17

EtherNet/IP positiv: Homing Method [6098,] = 18
negativ:Homing Method [6098,] = 17

PROFINET positiv: Standard Telegramm 9: SATZANW = 1xxx xxxx 0001 0010
negativ:Standard Telegramm 9: SATZANW = 1xxx xxxx 0001 0001
(nicht Gber ENGEL Telegramm 100 verflgbar)
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e pos./neg. Endschalter + Indexpuls: Gleiches Verfahren wie oben beschrieben, jedoch mit folgendem Un-
terschied: Die Position, bei der der Schalter inaktiv wird und die Bewegung anhdlt, wird nicht als Referenzposi-
tion interpretiert. Stattdessen wird der nachste Indexpuls (= Nulldurchgang des +180°-Rotorwinkels) als Refe-
renzposition interpretiert. Mit dieser Methode werden Toleranzen des Schaltpunktes des Endschalters eliminiert.

Referenzfahrt Methode
" aktuelle Position

&+ Auf positiven Endschalter

™ Auf negativen Endschalter

" Auf positiven Anschlag S trarmlimit:

" Auf negativen Anzchlag - [A, ]

Abbildung 8-23: Auswahl pos. / neg. Endschalter + Indexpuls

=

1 1 1 1 1
| [ ] ] 1 w
I I I start | '
! Flanke neg. : : : : Flanke pos.
: Endschalter : " I I Endschalter
nachster Nulldurchgang nachster Nulldurchgang
= Referenzposition = Referenzposition

Abbildung 8-24: Referenzierung auf pos./neg. Endschalter + Indexpuls

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb positiv: Auf positiven Endschalter + Indexpuls
negativ: Auf negativen Endschalter + Indexpuls

CANopen positiv: Homing Method [6098] = 2
negativ: Homing Method [6098,] = 1

EtherCAT positiv: Homing Method [6098] = 2
negativ: Homing Method [6098,] = 1

EtherNet/IP positiv: Homing Method [6098] = 2
negativ: Homing Method [6098,] = 1

PROFINET positiv: Standard Telegramm 9: SATZANW = 1xxx xxxx 0000 0010
negativ:Standard Telegramm 9: SATZANW = 1xxx xxxx 0000 0001
(nicht Gber ENGEL Telegramm 100 verfiigbar)

Hinweis!

Der Schaltpunkt des Endschalters sollte mdglichst in die Mitte zweier Nulldurch-
gange justiert sein, d. h. idealerweise auf +180°/-180°. Als Hilfsmittel kann dazu
die Anzeige des Rotorwinkels unter DSerV Monitor - Rotorwinkel genutzt wer-
den.
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e pos./neg. Anschlag: Der Antrieb fahrt mit Geschwindigkeit bei_Flankensuche und mit der eingestellten

ausgelegt sein sollte. Der spontane Stromanstieg in Verbindung mit dem Drehzahlabfall auf null wird als Kriteri-
um fiir das Erreichen der Referenzposition genutzt. Die einstellbare Stromgrenze wird auch zur Begrenzung des
auf den mechanischen Anschlag wirkenden Drehmoments verwendet. Es sollte hier ein Wert kleiner als der
Nennstrom gewahlt werden, da durch die I2t-Begrenzung voriibergehend hdéhere Strome verhindert werden
kdnnten, was wiederum zu einer sehr verzdgerten Erfassung des mechanischen Anschlags fiihren wiirde. Un-
renzfahrt bei positivem Anschlag im Rechtslauf und bei negativem Anschlag im Linkslauf. Nach Erkennung des
mechanischen Anschlags wird der Motorstrom abgeschaltet.

Referenztahrt kethode
" Aktuele Position

" Auf pozitiven Endschalter

-
™ Auf negativen Endschalter

Strormlimit:
™ Auf negativen Anschlag 12,27 [&;]

Abbildung 8-25: Auswahl pos. / neg. Anschlag

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb positiv: Auf positiven Anschlag
negativ: Auf negativen Anschlag

CANopen positiv: Homing Method [6098h] = -18
negativ:Homing Method [6098:] = -17

EtherCAT positiv: Homing Method [6098,] = -18
negativ: Homing Method [6098,] = -17

EtherNet/IP positiv: Homing Method [6098,] = -18
negativ:Homing Method [6098:] = -17

PROFINET positiv: Standard Telegramm 9: SATZANW = 1xxx xxxx 1110 1110
negativ: Standard Telegramm 9: SATZANW = 1xxx xxxx 1110 1111
(nicht tiber ENGEL Telegramm 100 verfiigbar)

Stromlimit: Gibt die Stromgrenze fiir die Referenzfahrt auf den pos./neg. mechanischen Anschlag vor.

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Wert in [As] (Sinusscheitelwert)
CANopen Current Threshold Homing [2009:]
EtherCAT Current Threshold Homing [2009]
EtherNet/IP Current Threshold Homing [2009:]
PROFINET Current Threshold Homing [2009]
(nicht verfugbar tber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

Achtung!
Beim Referenzieren gegen mechanischen Anschlag...

moglichst kleine Geschwindigkeiten vorgeben, um dynamische Krafte beim
Erreichen des mechanischen Anschlags klein zu halten!

konnen hohe Abtriebskréfte entstehen!

=  Durch Vorgabe des Stromlimits entstehende Kraft berechnen oder abschat-
zen und deren Auswirkung auf das System priifen.
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Referenzfahrt ausfiihren: Die Referenzfahrt startet im I/0O-Betrieb automatisch, wobei es mdglich ist zu wahlen, ob
die Referenzfahrt nur bei der ersten Freigabe des Antriebs nach dem Einschalten oder bei jeder Freigabe des Antriebs
durchgefiihrt werden soll. Im Feldbus-Betrieb steht die Referenzfahrt unter Benutzerkontrolle und wird durch eine
Biténderung innerhalb eines Feldbusobjekts gestartet (siehe entsprechendes Feldbus-Handbuch).

Referenzfaht ausfihren ...

" rur bei erstmaliger Freigabe des Antriebs

v ermeut bei jeder Freigabe des Antriebs

Abbildung 8-26. Auswahl Referenzfahrt ausfiihren

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb nur bei erstmaliger Freigabe des Antriebs: Die Referenzfahrt startet automatisch bei der
ersten Freigabe des Antriebs.

erneut bei jeder Freigabe des Antriebs: Die Referenzfahrt startet automatisch bei jeder Frei-
gabe des Antriebs.

CANopen Controlword [60401] > Bit 4 = 0 zu 1 Ubergang

EtherCAT Controlword [6040,] - Bit 4 = 0 zu 1 Ubergang

EtherNet/IP Controlword [6040,] > Bit 4 = 0 zu 1 Ubergang

PROFINET Standard Telegramm 9: STW1 - Bit 11 = 0 zu 1 Ubergang
oder

ENGEL Telegramm 100: Controlword [6040,] > Bit 4 = 0 zu 1 Ubergang

Geschwindigkeiten: Unter diesem Menipunkt wird das fiir die Referenzfahrt zu verwendende Drehzahlprofil paramet-
risiert.

e Beschleunigung: Gibt die Rampensteilheit (Einheit: 10 UPM/s) bzw. die Rampenzeit (Einheit: ms) der Dreh-
zahlrampe, je nachdem, ob lineare Rampe oder SIN2-Rampe ausgewahlt wird. Dieser Wert gilt fir alle Ge-
schwindigkeitsanderungen wahrend der Referenzfahrt, d. h. er gilt sowohl fir die Beschleunigungs- als auch fiir
die Verzégerungsphase.

Geschwindigkeiter Geschwindigkeiter

Beschleunigung: 20000 NEUIZIFEY| Beschleurigung: 00005.0 B
Geschwindigkeit bei Endschaltersuche: 00060  [NEISER] Geschwindigkeit bei Endschaltersuche: ooos0  [ERNIEEN
Geschwindigkeit bei Flankensuche: 00030 [NAIEER] Geschwindigkeit bei Flankensuche: [IVETTI [ LIFH ]

Abbildung 8-27: Beschleunigung bei lin. Rampe Abbildung 8-28: Beschleunigung bei SIN2-Rampe

Menii, Objekt, Telegramm

1/O-Betrieb Eingabe Gber DSerV
CANopen Homing Acceleration [609Ax]
EtherCAT Homing Acceleration [609An]
EtherNet/IP Homing Acceleration [609Ax]
PROFINET Standard Telegramm 9: MDI_ACC
(nicht tiber ENGEL Telegramm 100 verfiigbar)

Hinweis!

Um im I/O-Betrieb einen Wert eingeben zu kénnen, muss unter Optimie-
rung > Drehzahlregler > Sollwert-Rampe eine Rampenfunktion (linear/SIN2)
Rampe inaktiv ausgewshlt, wird automatisch die lineare Rampe mit den zuletzt
eingestellten Beschleunigungsparametern verwendet.
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ierung - Referenzfahrt

igkeit bei Endschaltersuche: Geschwindigkeit, mit der auf den Endschalter zugefahren wird.

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb
CANopen
EtherCAT
EtherNet/IP
PROFINET

e Geschwind

Eingabe liber DSerV

Homing Speeds [6099;, sub1l] = speed during search for switch
Homing Speeds [6099;, sub1] - speed during search for switch
Homing Speeds [6099;, sub1] = speed during search for switch
Standard Telegramm 9: MDI_VELOCITY

(nicht tiber ENGEL Telegramm 100 verfiigbar)

igkeit bei Flankensuche: Geschwindigkeit, zur Ermittlung der Schaltposition des Endschalters

und Verfahrgeschwindigkeit beim Referenzieren gegen den Anschlag.

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb
CANopen
EtherCAT
EtherNet/IP
PROFINET

Offset: Offset zwisch

Eingabe liber DSerV

Homing Speeds [6099 sub2] > speed during search for zero
Homing Speeds [6099; sub2] - speed during search for zero
Homing Speeds [6099; sub2] - speed during search for zero
Standard Telegramm 9: MDI_VELOCITY

(nicht Gber ENGEL Telegramm 100 verfiigbar)

en der in der Referenzfahrt ermittelten Referenzposition und der Nullposition der Maschine.

Offzet
Offzet = Mullposition - Homeposition: 0000.000,0000 RN
Nullposition Homeposition

»
>

I Offset |

I |
Abbildung 8-29: Offset zur Nullposition

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb
CANopen
EtherCAT
EtherNet/IP
PROFINET

Eingabe liber DSerV
Home Offset [607Ch]
Home Offset [607Ch]
Home Offset [607Ch]
Home Offset [607Ch]
(nicht verfugbar tber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

¢

Hinweise!

o Die Referenzfahrt stoppt nach der Erkennung der Schaltposition des Endschalters oder
nach Erreichen des mechanischen Anschlags. An diesem Punkt wird der aktuellen Ist-

linearer Positionierung: [-min. Positionierbereich ... -max. Positionierbereich]
Turntable-Positionierung: [-Turntable-Positionierbereich ... 0,0000 U]
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8.2.3.2 Allgemeine Positionierparameter

—
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DSerV-Menii Optimierung > Positionierung -> Allgemeine Parameter

(€ ENGEL|DSetV + V6.3.0.1

Datei IRl Monitor Diagnose Optionen ? 5= @

Betricbsmodus ...
Feldbusbetrieb ...

Stromregler ...

Drehzahlregler ...
Positicnierung
Digitaleingange / Endschalter ...

Digitalausgange ...

Einstellungen sichern

llg. Positionierparameter

Pasitionsregler

Fox

Korrekturgeschwindigleit [UPM]
Referenzfahrt ... l

®  Aligemeine Parameter ...

Tielpositionen ... I

[E524.288,0000 Minimaler Positionierbereich [U]

0524.287.9998 Maximaler Positionierbereich [U]

Target Reached - Bedingung

0000.000,0200 Pasitionsfenster [U]
0.050.0 Zeitfenster [mg]

I~ Schlepplehler - Ubenwachung

Schlieben

Abbildung 8-30: Auswahl Allgemeine Positionierparameter

Allg. Positionierparameter

Positionsregler
L2000 Kp =
.300.0 Fomekturgeschwindigkeit [UPH]

Palaritat

Positionierbersich

-h24_288.0000 Minimaler Positionierbereich [1]
0524_287.9998 M aximaler Positionierbereich [U]
0260.000,0000 Turmntable-Positionierbereich [U]

Target Reached - Bedingung

0000_000,0198 Positionsfenster [U]
0.010.0 Zeitfenster [mz]

[~ Schieppfehler - Obenwachung

Schiliefen

Abbildung 8-31: Allgemeine Positionierparameter

Unter diesem Meniipunkt kénnen die allgemeinen Parameter des Positionierbetriebes eingestellt werden. Parameter, fiir
die kein Feldbus-Objekt angegeben ist, kbnnen nur tGber DSerV verandert werden.

Positionsregler: Wahrend eines Positionierlaufs versucht der Lageregler kontinuierlich, die Differenz zwischen Soll- und
Istposition zu minimieren. Dazu wird die vorgegebene Verfahrgeschwindigkeit in Abhangigkeit von der Positionsdifferenz

geben.

Beispiel:

sition.

Fozitionsregler

0.2000 Kp =

0.200.0 F.omekturgeschwindighkeit [UPM]

TR - | 7

Abbildung 8-32: Parameter Positionsregler
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Betriebsart Positionierung - Allgemeine Positionierparameter

e kp_x: Proportionalverstarkung des P-Lageregelkreises (k, x = 0,0000 ... 0,9999)

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Eingabe liber DSerV
CANopen Position Control Parameter Set [60F9, sub1] - Kk x
EtherCAT Position Control Parameter Set [60F9 sub1] - Kk x
EtherNet/IP Position Control Parameter Set [60F9 sub1] > k; x
PROFINET Position Control Parameter Set [60F9 sub1] > k; x
(nicht verfligbar Giber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

o Korrekturgeschwindigkeit: Begrenzung des Stellbereichs des Lagereglers. Dieser Parameter beeinflusst das
dynamische Verhalten bei Erreichen der Zielposition (Typische Werte: ca. 100 ... 500 UPM).

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Eingabe liber DSerV
CANopen Position Control Parameter Set [60F9;, sub2] - v_Kkorrigier
EtherCAT Position Control Parameter Set [60F9;, sub2] - v_Kkorrigier
EtherNet/IP Position Control Parameter Set [60F9;, sub2] - v_korrigier
PROFINET Position Control Parameter Set [60F9;, sub2] = v_Korrigier

(nicht verfligbar Gber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

e Polaritat: Dieser Parameter erlaubt die interne Umkehr der Positionierrichtung zur Anpassung an mechanische
Gegebenheiten der Anwendung:

Polaritdt positiv. = steigende Positionswerte im Rechtslauf
Polaritdt negativ = steigende Positionswerte im Linkslauf

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Eingabe liber DSerV
CANopen Polarity [607En]
EtherCAT Polarity [607E]
EtherNet/IP Polarity [607Enh]
PROFINET Polarity [607En]
(nicht verfugbar Uber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

Hinweis!

Die Einstellung des Parameters Polaritat ist auch in den Betriebsarten Stromre-
gelung und Drehzahlregelung wirksam. Hier werden bei negativer Polaritat die
Strom- und Drehzahlsollwerte jeweils invertiert.

Positionierbereich: Der Positionierbereich gibt die Grenzen vor, in welchen positioniert werden darf. Der maximal
zuldssige  Wertebereich  ist  [-524.288.000 U ... 524.287,9998 U] bei linearer Positionierung und
[1,000 U ... 100.000,0000 U] bei Turntable-Positionierung.

Positionierbereich

-524_288.0000 tinimaler Positionierbereich [U]
0524 287.9998 b aximaler Positionierbereich [LU]
0100.000,0000 Tumtable-Positionierbereich [U]

Abbildung 8-33: Parameter Positionierbereich
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e Minimaler Positionierbereich: Negative Begrenzung des Positionierbereiches. Unterschreitet nach erfolgter
Referenzierung die Soll- oder Istposition den parametrierten Wert, wird ein Positionierfehler ausgeldst (siehe

Menii, Objekt, Telegramm

1/O-Betrieb Eingabe Giber DSerV
CANopen Software Position Limit [607D sub1] = Min Position Limit
EtherCAT Software Position Limit [607Dy sub1] = Min Position Limit
EtherNet/IP Software Position Limit [607Dy sub1] = Min Position Limit
PROFINET Software Position Limit [607Dy sub1] = Min Position Limit

(nicht verfiigbar Gber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

e Maximaler Positionierbereich: Positive Begrenzung des Positionierbereiches. Uberschreitet nach erfolgter
Referenzierung die Soll- oder Istposition den parametrierten Wert, wird ein Positionierfehler ausgeldst (siehe

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Eingabe liber DSerV
CANopen Software Position Limit [607Dy sub2] - Max Position Limit
EtherCAT Software Position Limit [607Dy sub2] > Max Position Limit
EtherNet/IP Software Position Limit [607Dy sub2] - Max Position Limit
PROFINET Software Position Limit [607Dy sub2] - Max Position Limit

(nicht verfligbar Gber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

e Turntable-Positionierbereich: Einstellbare Maximalposition fiir die Riicksetzung auf null bei der Turntable-
Positionierung.

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Eingabe liber DSerV

CANopen Position Range Limit [607B sub2] > Max Position Range Limit

EtherCAT Position Range Limit [607Bh sub2] > Max Position Range Limit

EtherNet/IP Position Range Limit [607Bn sub2] - Max Position Range Limit

PROFINET Position Range Limit [607By sub2] - Max Position Range Limit
(nicht verfligbar iber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

Hinweis!
@ Der Turntable-Positionierbereich muss mit einer Genauigkeit von 4 dezimalen
Nachkommastellen angegeben werden.
Zulassiger Wertebereich: [1,0000 U ... 100.000,0000 U]
Wichtig:

Die mechanische Untersetzung des Systems muss konstruktiv so ge-
wahlt werden, dass der Turntable-Positionierbereich eine Dezimalzahl
mit max. 4 Nachkommastellen ist!

Beispiele:

Turntable-Positionierbereich = 10,0625 u (4 Nachkommastellen)
Turntable-Positionierbereich = 10,03125 U  %(Zu viele Nachkommastellen!)
Turntable-Positionierbereich = 10,3 ... U %(Zu viele Nachkommastellen!)

Werden Nachkommastellen abgeschnitten oder gerundet eingegeben, so driften
die angefahrenen Positionen mit jedem gleichsinnigen Uberschreiten der Turntab-
le-Grenze zunehmend weg!

Beachten Sie die besondere Skalierung des Objekts Position Range Limit [607B]:
1

10000
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Target Reached-Bedingung: Uber die Target Reached-Bedingung wird festgelegt, unter welchen Bedingungen der
Positioniervorgang als abgeschlossen gilt und eine neue Positionierung gestartet werden kann.

Target Reached - Bedingung

0000.000.0198 Pozitionsfenster [U]
0.010.0 Zeitfenzter [msz]

Abbildung 8-34.: Parameter Target Reached-Bedingung

Ansteuerung Menii, Objekt, Telegramm

1/O-Betrieb Ausgabe (iber einen DA
CANopen Statusword [6041;] Bit 10
EtherCAT Statusword [6041;] Bit 10
EtherNet/IP Statusword [6041;] Bit 10
PROFINET Standard Telegramm 9: ZSW1 Bit10
oder
ENGEL Telegramm 100: Statusword [6041h] Bit 10

sitioniervorgang als abgeschlossen gilt.

| | |
[ ] ]
Ziel - Positionsfenster Ziel Ziel + Positionsfenster

Abbildung 8-35: Positionsfenster

Menii, Objekt, Telegramm

1/O-Betrieb Eingabe Uber DSerV
CANopen Position Window [60671]
EtherCAT Position Window [60671]
EtherNet/IP Position Window [60671]
PROFINET Position Window [60671]
(nicht verfligbar iber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

Betriebsanleitung Rev. 1.3 www.engelantriebe.de Seite 57



Integrierte Drehstrom-Synchronantriebe S
HF1 22xx [/ HFI 26xx / HFI 32xx / HFI 37xx E nGEI
Betriebsart Positionierung - Allgemeine Positionierparameter (l ® FELEKTROANTRIEBE

o Zeitfenster: Der unter Zeitfenster parametrierte Wert gibt an, wie lange sich die Istposition im Positionsfenster

befinden muss, damit der Positioniervorgang als abgeschlossen gilt.

Menii, Objekt, Telegramm

1/O-Betrieb Eingabe Giber DSerV
CANopen Position Window Time [6068]
EtherCAT Position Window Time [6068]
EtherNet/IP Position Window Time [6068]
PROFINET Position Window Time [6068]
(nicht verfuigbar Gber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

Hinweis!
Die Target Reached-Bedingung wird erst ausgewertet, nachdem der Positionier-
vorgang die Bremsphase erreicht hat und bevor ein nachfolgender Positioniervor-

=
DOME
12 3
- 10,0+ T r10 Channels
Positionsfenster = 0,5 U ! = CHI:DAT
a . g == CH2: Istposition
: CH3: Zielposition
Zielposition = 9 U i == CH4: n-Soll
i 9,04 I8
: Cursors
- == CH1 Logic H
1 85 7 = CH1LogicL
1: Start Auswertung E
3000 8,0 2: Bedingung-erfiilit > Zeit lauft ab S re
3: Zeit abgelaufen - Flag wird gesetzt —
i i 1]
L
Q
@
8 7,0 < 4
k=4
15004 4 N Fa
1000 5,0 r2
= 500 = B
E = Drehzahlverlauf
= o = 504 Fo
] 0
Qo Q
“@ =
= - o = -1

Target Reached Flag

Istposition

i

START

H-----"--- - |- -4 - - e s |-

F=—7 1 P I PR U PSP PR APUIPIGY SR S DU (PR N0V 0 SIS A P AP S,

[ e e e e e L e e e T T T T ——T T T+t
-900 -300 700 500 -500 -400 -300 -200 0 0 100
t [ms] r

Abbildung 8-36: Ablauf Target Reached Auswertung
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Schleppfehler-Uberwachung: Der Schleppfehler ist die Differenz zwischen der Ist- und der Sollposition des Antriebs.
Ein Schleppfehler kann z. B. auftreten, wenn die mechanische Belastung zu hoch oder die parametrierte Beschleuni-
gungs-/Verzdgerungsrampe zu schnell ist.

[# Schleppiehler - Ubenwachung

000_287 . 9998 Schleppfehler-Fenster [1]
"0.000 Schleppfehler-Timeout [ms]

Schleppfehler-Reaktion:

Keine Reaktion n

Abbildung 8-37: Parameter Schleppfehler-Uberwachung

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb
CANopen

EtherCAT

EtherNet/IP

PROFINET

Eingabe liber DSerV

Following Error Window [6065n]

Die Schleppfehler-Uberwachung ist aktiv, wenn Bit 31 = 0 ist. Bits 0...30 geben die GroBe
des Fensters vor.

Following Error Window [6065h]

Die Schleppfehler-Uberwachung ist aktiv, wenn Bit 31 = 0 ist. Bits 0...30 geben die GroBe
des Fensters vor

Following Error Window [6065h]

Die Schleppfehler-Uberwachung ist aktiv, wenn Bit 31 = 0 ist. Bits 0...30 geben die GréBe
des Fensters vor

Following Error Window [6065n]

Die Schleppfehler-Uberwachung ist aktiv, wenn Bit 31 = 0 ist. Bits 0...30 geben die GroBe
des Fensters vor

(nicht verfligbar Gber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

gebene Wert.

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Eingabe liber DSerV
CANopen Following Error Timeout [6066n]
EtherCAT Following Error Timeout [6066n]
EtherNet/IP Following Error Timeout [6066n]
PROFINET Following Error Timeout [6066n]
(nicht verfligbar Gber Telegramme, muss direkt adressiert werden)

siert und es wird eine parametrierbare Schleppfehler-Reaktion ausgelést, die wie folgt aussehen kann:

Keine Reaktion:

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb keine Reaktion
CANopen Signalisierung im Objekt Statusword [6041,] (Bit13)
EtherCAT Signalisierung im Objekt Statusword [6041,] (Bit13)
EtherNet/IP Signalisierung im Objekt Statusword [6041,] (Bit13)
PROFINET Standard Telegramm 9: keine Signalisierung im STW1
ENGEL Telegramm 100: Signalisierung im Objekt Statusword [6041,] (Bit13)
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Positionierfehler (siehe Kapitel 12.3 Fehlermeldungen im Positionierbetrieb):

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb
CANopen

EtherCAT
EtherNet/IP

PROFINET

Positionierfehler wird in Statusleiste angezeigt und die Motorendstufe wird abgeschaltet.
Signalisierung im Objekt Statusword [6041] (Bit13) und Auslésung eines Positionierfeh-
lers, der zur Abschaltung der Motorendstufe fiihrt.

Signalisierung im Objekt Statusword [6041] (Bit13) und Auslésung eines Positionierfeh-
lers, der zur Abschaltung der Motorendstufe fiihrt.

Signalisierung im Objekt Statusword [6041;] (Bit13) und Auslésung eines Positionierfeh-
lers, der zur Abschaltung der Motorendstufe fiihrt.

Standard Telegramm 9: keine Signalisierung im STW1

ENGEL Telegramm 100: Signalisierung im Objekt Statusword [6041,] (Bit13) und Ausl6-
sung eines Positionierfehlers, der zur Abschaltung der Motorendstufe fiihrt.

ne Schleppfehler-Reaktion ausgelost.

¢

Hinweis!
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Betriebsart Positionierung - Zielpositionen

8.2.3.3 Zielpositionen

DSerV-Menii Optimierung > Positionierung > Zielpositionen

Zielpositionen

-
-
(& ENGEL | DSerV - V6.3.0.1

Datei Monitor Diagnose Optionen 7 2 Zielposition [U] Gezchwindigkeit [LIPM]
Betricbsmedus .. ielpositionen 60,0000 3000
Feldbusbetrieb ... -
Drehzshiregler . Zielposition ist Start Positionienung
EET 8 Refeendoht.. (o™ @ absalt @ nach Ablauf
Digitaleingénge / Endschalter ... A_‘Igem_ﬂ_napammﬁer”' i relativ " sofort
Digitalausgénge ... R e lrnlerung
Eellr n ” @ absolut @ nach Ablaut Turrtable-B ewegung Turrtable-Direbrichtung
gen sichern .

(et st ™ def. Drehrichtung r

Tumntable-Bevwegqung T urntable-Drehrichtung ..

- - f* kirzester Weg ol

[ "

Schlighen Schligfen
Abbildung 8-38. Auswahl Zielpositionen Abbilduna 8-39: Parameter Zielpositionen

Unter diesem Menipunkt konnen Positionierziele und Verfahrgeschwindigkeiten fiir den Positionierbetrieb im
I/0-Betrieb eingestellt werden. Parameter, fiir die kein Feldbus-Objekt angegeben ist, kdnnen nur lber DSerV
verandert werden. Der Positionierbetrieb arbeitet mit unterlagerter Drehzahlregelung, d. h. es muss unter Optimie-
rung - Drehzahlregelung > Sollwert-Rampen eine Rampencharakteristik ausgewdhlt sein (siehe Kapitel

¢ Nr. Positionsziel: Im I/O-Betrieb konnen Zielpositionen (relativ oder absolut) mit zugehérigen Verfahrge-
schwindigkeiten im Parameterspeicher abgelegt werden. Die Auswahl der aktuellen Zielposition sowie der Start-

Hinweis: Die Nummerierung der Zielpositionen startet bei 0!
Beispiel: DE8 | DE7 | DE6 =1 | 1 | 0 (bin) = 6 (dez.) > Ziel Nr. 6
e Zielposition: Die Zielposition ist die Sollwertvorgabe fiir den Positioniervorgang.

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Eingabe Gber DSerV
CANopen Target Position [607An]
EtherCAT Target Position [607An]
EtherNet/IP Target Position [607An]
PROFINET Standard Telegramm 9: MDI_TARPOS
oder
ENGEL Telegramm 100: Target Position [607An].

e Geschwindigkeit: Geschwindigkeit gibt den Betrag der Verfahrgeschwindigkeit bzw. Drehzahl zur Zielposition
an. Die Fahrtrichtung wird nicht durch das Vorzeichen der Geschwindigkeit bestimmt. Die dabei verwendete
Rampencharakteristik wird unter Optimierung > Drehzahlregelung -> Sollwert-Rampen ausgewahlt

die Lineare Rampe mit den zuletzt eingestellten Parametern verwendet.

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb Eingabe liber DSerV
CANopen Profile Velocity [6081h]
EtherCAT Profile Velocity [6081h]
EtherNet/IP Profile Velocity [6081h]
PROFINET Standard Telegramm 9: MDI_VELOCITY
oder
ENGEL Telegramm 100: Profile Velocity [60811]
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Betriebsart Positionierung - Zielpositionen

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb

absolut

CANopen Controlword [6040n] = Bit6 = 0
EtherCAT Controlword [6040n] = Bit6 =0
EtherNet/IP Controlword [6040n] = Bit6 =0
PROFINET Standard Telegramm 9: MDI_MOD - Bit 0 = 0

oder
ENGEL Telegramm 100: Controlword [6040h] - Bit 6 = 0

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb relativ
CANopen Controlword [6040n] = Bit 6 = 1
EtherCAT Controlword [6040,] > Bit6 = 1
EtherNet/IP Controlword [6040n] = Bit6 = 1
PROFINET Standard Telegramm 9: MDI_MOD - Bit0 = 1
oder
ENGEL Telegramm 100: Controlword [6040h] > Bit6 = 1

¢

Hinweis!

Bewegungsrichtung allein durch das Vorzeichen der Zielposition bestimmt. Positive
Zielpositionen werden im Rechtslauf angefahren, negative Zielpositionen im Links-

Start Positionierung: Es kann ausgewahlt werden, ob ein neuer Positioniervorgang erst gestartet wird, wenn der noch

aktive Positioniervorgang abgeschlossen ist oder ob der aktive Positioniervorgang abgebrochen und der neue Positionier-
vorgang direkt gestartet wird.

nach Ablauf: neuer Positioniervorgang startet nach Beendigung eines noch aktiven Positioniervorgangs

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb nach Ablauf

CANopen Controlword [6040n] = Bit5 =0

EtherCAT Controlword [6040,] - Bit5 = 0

EtherNet/IP Controlword [6040,] - Bit5 = 0

PROFINET ENGEL Telegramm 100: Controlword [6040h] - Bit5 =0
(nicht verfuigbar Uber Standardtelegramme)

sofort: neuer Positioniervorgang wird sofort ausgefiihrt und bricht einen noch aktiven Vorgang ab

Menii, Objekt, Telegramm

1/O-Betrieb sofort

CANopen Controlword [6040,] - Bit5 =1

EtherCAT Controlword [6040n] = Bit5 =1

EtherNet/IP Controlword [6040n] = Bit5 =1

PROFINET ENGEL Telegramm 100: Controlword [6040h] > Bit5 = 1
(nicht verfugbar Uber Standardtelegramme)
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Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb
CANopen
EtherCAT
EtherNet/IP
PROFINET

ren.

def. Drehrichtung

Controlword [6040n] = Bit 6 = 0 AND Bit1ll = 0
Controlword [6040r] = Bit 6 = 0 AND Bit1l = 0
Controlword [6040x] = Bit 6 = 0 AND Bit1ll = 0

Standard Telegramm 9: MDI_MOD - Bitl OR Bit 2 = 0
oder

ENGEL Telegramm 100: Controlword [6040n] - Bit 6 = 0 AND Bit1l = 0

kiirzester Weg: Position wird immer auf dem kiirzesten Weg angefahren, die Drehrichtung kann dabei variie-

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb
CANopen
EtherCAT
EtherNet/IP
PROFINET

kiirzester Weg

Controlword [6040,] - Bit 6 = 0 AND Bit1l = 1
Controlword [6040,] - Bit 6 = 0 AND Bit1l = 1
Controlword [6040,] - Bit 6 = 0 AND Bit1l = 1

Standard Telegramm 9: MDI_MOD -> Bit1 AND Bit2 = 0
oder

ENGEL Telegramm 100: Controlword [6040h] > Bit6 = 0 AND Bit 11 =1

e rechts: Drehung erfolgt im Uhrzeigersinn (cw)

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb
CANopen
EtherCAT
EtherNet/IP
PROFINET

rechts

Controlword [6040,] > BIT 6 = 0 AND BIT11 = 0 AND BIT 12 =0
Controlword [6040,] = BIT 6 = 0 AND BIT11 = 0 AND BIT 12 =0
Controlword [6040,] = BIT 6 = 0 AND BIT11 = 0 AND BIT 12 =0

Standard Telegramm 9: MDI_MOD - Bitl1 =1
oder

ENGEL Telegramm 100: Controlword [6040h] > BIT 6 = 0 AND BIT11 = 0 AND BIT 12 =0

e links: Drehung erfolgt gegen den Uhrzeigersinn (ccw)

Menii, Objekt, Telegramm

I/O-Betrieb
CANopen
EtherCAT
EtherNet/IP
PROFINET

links
Controlword [6040,] = BIT 6 = 0 AND BIT 11 = 0 AND BIT12 = 1
Controlword [6040,] = BIT 6 = 0 AND BIT 11 = 0 AND BIT12 = 1

Controlword [6040r] - BIT 6 = 0 AND BIT 11 = 0 AND BIT12 = 1

Standard Telegramm 9: MDI_MOD - Bit2 =1
oder

ENGEL Telegramm 100: Controlword [6040h] - BIT 6 = 0 AND BIT 11 = 0 AND BIT12 = 1
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Positioniervorgang ienial- Positioniervorgang
Beispiel:
Pos.A — Pos.B Turntable- Pos.A — Pos. C
0,0U Positionierbereich 0,0U
12,0U =12,0U 12,0U
B=10,5U A=15U A=15U
Weg .
Kirzester
9,0U 3,0U 9,0U Weg 3,0U
- Definierte
Def|_n|erte Drehrichtung
Drehrichtung links
rechts
C=4,5U
6,0U 6,0U

Abbildung 8-40. Beispiel fiir absolute Turntable-Positionierung

Die dargestellten Drehrichtungen Rechts/Links bzw. Anordnung der Positionen im Uhrzeiger-
sinn setzen voraus, ...

@ Hinweis zur Turntable-Positionierung!

bei Bedarf die Anordnung der Positionen — und somit die Drehrichtung — global invertiert
werden. (Hinweis: Das Vorzeichen der vorgegebenen Positioniergeschwindigkeit hat keinen
Einfluss auf die Drehrichtung).

@ Hinweis zur Turntable-Positionierung!

a) bei Absolutpositionierung:
[0,0000 U ... Turntable-Positionierbereich]

Wird ein Absolut-Positioniervorgang gestartet, bei dem die neue Zielposition identisch
ist mit der aktuellen Sollposition, so wird keine Positionierfahrt ausgeldst.

b) bei Relativpositionierung:

[- Turntable-Positionierbereich ... + Turntable-Positionierbereich]

wird eine Positionierfahrt ausgelost.

1
10000

@ Hinweis zum Feldbus-Betrieb!

Beachten Sie die besondere Skalierung des Objekts Position Range Limit [607B]: u
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Abbildung 8-41: Lineare Positionierung mit mehreren Positionszielen

Hinweis zur Einstellung Start der Positionierung , nhach Ab-
lauf”!

Wenn mehrere aufeinanderfolgende Positionierungsvorgange mit der Einstellung ,nach
Ablauf’ gestartet werden, wahrend ein anderer Positionierungsvorgang noch lauft, werden
sie nicht in eine Warteschlange gestellt. Stattdessen hat nur der zuletzt erteilte Positionier-
befehl Vorrang und wird ausgefiihrt, sobald der aktuelle Positioniervorgang beendet ist. Dies
muss bei der Zeitplanung der Positionierauftrage beriicksichtigt werden.

Beispiel:

auftrag #1 (Ziel 1 = 200 U), dem schnell Positionierauftrag #2 (Ziel 2 = -300 U) und Positi-
onierauftrag #3 (Ziel 3 = 150 U) folgen. Positionierauftrag #1 endet allerdings erst, wenn
Positionierauftrag #3 bereits angefordert ist. Dies hat zur Folge, dass Positionierauftrag #2
verloren geht.
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8.3 Digitaleingange/Endschalter

Die Antriebe verfiigen (iber 8 Digitaleingénge DE1...DE8. Den digitalen Eingdangen sind unterschiedliche Funktionen fest
zugewiesen. Diese werden im I/O-Betrieb im Wesentlichen von der unter Optimierung - Betriebsmodus gewahl-
ten Betriebsart (Stromregelung, Drehzahiregelung, Positionierung) bestimmt, siehe nachfolgende Tabelle. Im Feldbus-
Betrieb sind nur die Digitaleingange DE1...DE3 mit Funktionen belegt.

Einen Sonderfall bilden die Anschliisse DE4/DES5, die auch als Digitalausgang nutzbar sind, sofern sie nicht mit einer DE-

Die Funktion der Digitaleingdnge DE2, DE3 ist zusatzlich abhdngig von der Auswahl der Endschalteriiberwachung im
DSerV-Menii Optimierung > Digitaleingange/Endschalter.
Je nach den Anforderungen der Applikation kénnen optional Endschalter verwendet werden. Endschalter dienen als

der werkseitigen Voreinstellung entspricht.

(® ENGEL | DSerV » V63.0.1

Datei [[RITTORGE] Monitor Disgnose Optionen ? == &S

Betriebsmodus ... Digitaleingange / Endschalter

Feldbusbetrieb ... Endschalterliberwachung

Stromregler ... * Inaktiv
Drehzahlregler ...  ikiiv

Positionierung ¥
At der Endschalter

® Digitaleingénge / Endschalter ...
g 9eng " Offnende Endschalter [Active Low]

Digitalausgange ...
5 Schliessends Endschaler [Active High)

Einstellungen sichern

Ubertragen | Schlieben ‘

Abbildung 8-42: Parameter Endschalter

Die Parametrierung der Endschalter erfolgt ausschlieBlich Giber DSerV.
Endschalteriiberwachung
e Inaktiv: Funktion je nach Betriebsart unterschiedlich (siehe FuBnoten unter Tabelle)

e Aktiv: Funktion je nach Betriebsart unterschiedlich (siehe FuBnoten unter Tabelle)

Art der Endschalter
e Offnende Endschalter (Active Low): Ein betitigter Schalter unterbricht die 24V Signalspannung zum DE.
e SchlieBende Endschalter (Active High): Ein betatigter Schalter legt die 24V Signalspannung an den DE.

@ Hinweise zu Offnenden Endschaltern!

o Bei Offnenden Endschaltern muss, wenn nur ein End-/Referenzschalter vorhanden
ist (z. B. am DE2), der andere Endschaltereingang (z. B. DE3) auf 24 V liegen. An-
dernfalls gilt der Eingang als aktiv und es wird eine Positionier- oder Referenzfahrtfeh-

e Wenn die Option Offnende Endschalter gewshlt wurde, wirkt ein Kabelbruch am
Endschalter wie ein betdtigter Endschalter.
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Digital- Betriebsart Endschalter-
eingang iiberwachung
Stromregelung Drehzahiregelung Positionierung
DE1 Regelfreigabe Regelfreigabe Regelfreigabe -
Sollwert = 0 / HALTL® Sollwert = 0 / HALT®6 pos. Endschalter* Inaktiv
DE2
pos. Endschalter? pos. Endschalter? pos. Endschalter> Aktiv
Sollwert = invers! Sollwert = invers! neg. Endschalter 4 Inaktiv
DE3
neg. Endschalter3 neg. Endschalter? neg. Endschalter® Aktiv
DE4 (DA-Funktion) (DA-Funktion) Start Positionierung?! -
(DA2) g
DES (DA-Funktion) (DA-Funktion) (DA-Funktion) -
(DA1)
DE6 Konstantwert 1 / 21 Konstantwert 1 / 21 Positionierziel Bit 0! -
DE7 - - Positionierziel Bit 11 -
DES - - Positionierziel Bit 2! -

1Funktion nur wirksam im I/0O-Betrieb. Ohne Funktion im Feldbus-Betrieb.

2positive Sollwerte werden unterdriickt, der Regler schaltet auf P-Charakteristik, um Drehmomente in positive Richtung
zu verhindern. Negative Sollwerte bleiben unbeeinflusst.

3Negative Sollwerte werden unterdriickt, der Regler schaltet auf P-Charakteristik, um Drehmomente in negative Richtung
zu verhindern. Positive Sollwerte bleiben unbeeinflusst.

4Ein betatigter Endschalter I6st keinen Positionierfehler aus.
SEin betétigter Endschalter 16st einen Positionierfehler aus.

derzeit nicht vom Benutzer geandert werden und kann nur werksseitig voreingestellt werden. Standard: Sollwert = 0.

Beschreibung der DE-Funktionen

Regelfreigabe:
» I/O-Betrieb:

» Feldbus-Betrieb:

Sollwert = 0:

» Stromregelung:

» Drehzahlregelung:

HALT:

» Stromregelung:

» Drehzahlregelung:

Sollwert = invers:

pos./neg. Endschalter:

Der Digitaleingang DE1 bedient in jeder Betriebsart die Endstufenfreigabe.

Nach einem Reset (z. B. Power-ON) ist zur Freigabe eine steigende Flanke an DE1
erforderlich. = DE1 nicht fest verdrahten!

DE1 muss zum Erreichen des Zustandes Operation Enabled bzw. Operation (sie-
he Feldbus-Handbuch) aktiv sein. Keine Flanke erforderlich.

Setzt den Sollwert unabhangig von der externen Vorgabe auf null.

Der Motor ist nahezu drehmomentfrei. Rampeneinstellungen bleiben aktiv.

Der Antrieb ist nicht driftfrei!

Wird die Funktion HALT ausgeldst, wird der Motor angehalten und das System wech-
selt in die Betriebsart Positionierung und regelt aktiv auf die momentane Position.

Der Antrieb ist nicht drehmomentfrei.

Der Antrieb ist driftfrei.

Invertiert das Vorzeichen des externen Strom- oder Drehzahlsollwertes. Die einge-
stellte Drehzahlrampe bleibt aktiv.

ten Sie, dass die Digitaleingange DE2 und DE3 als Paar verwendet werden und dass
es nicht mdglich ist, die Endschalterfunktion nur einem Digitaleingang zuzuordnen.
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o Konstantwert 1/2:

o Start Positionierung:

P
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Selektiert in den Betriebsarten Stromregelung und Drehzahlregelung einen von
zwei parametrierbaren Festsollwerten (Parametrierung siehe Kapitel

Eine steigende Flanke startet den nachsten Positioniervorgang, je nach Parametrie-
rung entweder sofort oder nach Beendigung eines noch aktiven Positioniervorgangs

o Positionierziel Bit 0-2: Auswahl eines Positionierdatensatzes (Nr. 0 ... 7, bindrcodiert), der mit dem nachsten

Start eines Positioniervorganges zur Ausfiihrung kommen soll, (siehe Kapitel

Hinweis!
Die DE-Funktionen werden mit einem Signalpegel von +15 ... +30V aktiviert / 0 ... +5V
deaktiviert.

Ausnahme: .
Die Endschalter DE-Funktion mit der Parametrierung Offnende Endschalter arbeitet mit
inverser Pegelzuordnung.
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8.4 Digitalausgange
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Die Antriebe verfiigen tber 2 Digitalausgange DA1/DA2, denen eine Funktion aus einer vordefinierten Liste von Funktio-

nen frei zugewiesen werden kann.

nicht benétigt wird.

Betriebsartabhangig ergibt sich im I/0-Betrieb folgende Verfiigbarkeit:

Stromrege- Drehzahirege- Positionie-
lung lung rung
I/O- v DAl v DAl v DAl
Betrieb v DA2 v DA2 X DA2
CANopen v DAl v DAl v DAl
v DA2 v DA2 v DA2

rung nicht benétigt wird.

Hinweis!
Jeder DA-Anschluss kann alternativ als Digitaleingang verwendet werden (DA1/DES5,
DA2/DE4). Ein Digitalausgang ist daher nur verfligbar, wenn der zugehdrige Digitaleingang

Im Feldbus-Betrieb sind immer beide DAs verfligbar, da DE4 fiir den Start der Positionie-

Die Funktion der Digitalausgange DA1/DA?2 ist (iber das DSerV-Menii Optimierung - Digitalausgange konfigurierbar:

Feldbusbetrieb ...

Stromregler ...
Drehzahlregler ...

Positionierung 3

© | Digitale Ausginge ...
Endschalter ...

Thermofahler Motor ...

Einstellungen sichern

Dl
Funktion:

D&z
Funktion:

" Pos. Logk ¢ Meg. Logk

i Poz Logk i« Meg. Logk

‘ Schiiefen |

Abbildung 8-43: Parameter Digitalausgange

Datei | Optimierung | Menitor Diagnose  Sollwert-R5232  Optionen 7

Betricbsmodus ... Digitalausginge
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Die Konfiguration der digitalen Ausgange kann ausschlieBlich iber DSerV gedndert werden.

Funktion: Uber das Drop-Down-Menii kénnen den digitalen Ausgéangen folgende DA-Funktion zugewiesen werden:

e keine Funktion

¢ Freigabe

e Drehzahl > Schwellwert
e Strom > Schwellwert
o I2t aktiv

e Target reached

e Bereit
e Schleppfehler > Schwellwert
e Encoderausgang Spur A/B

e Position Reached

e Bereit/Fahrt/Fehler

Dauerhaft FALSE. Dem digitalen Ausgang ist keine Funktion zugewiesen.
TRUE, wenn Antrieb fehlerfrei und freigegeben

TRUE, wenn |Istdrehzahl| > Schwellwert

TRUE, wenn |Iststrom| > Schwellwert

TRUE, wenn I%t- Begrenzung aktiv

TRUE, nach erfolgreich beendeten Positioniervorgang oder nach abgeschlos-
sener Referenzierung oder wahrend HALT (siehe auch Position Reached)

TRUE, wenn Antrieb fehlerfrei
TRUE, wenn | Schleppfehler| > Schwellwert
Emulation eines Encoderausgangs A/B-Spur

TRUE, nur nach erfolgreich beendetem Positioniervorgang (siehe auch 7ar-
get reached)

TRUE, wenn Antrieb fehlerfrei; Blinkend (8Hz) wahrend der Positionier- bzw.
Referenzfahrt; FALSE, wenn Fehler vorliegt

Pos. Logik: Dem DA wird eine der oben beschriebenen Funktionen zugewiesen.

Neg. Logik: Dem DA wird eine der oben beschriebenen Funktionen invertiert zugewiesen.

Z. B. wird aus der Funktion Bereit die Funktion Nicht Bereit, wenn neg. Logik ausgewahlt wird. In
diesem Beispiel ist die Funktion TRUE, wenn sich der Antrieb in einem Fehlerzustand befindet und FAL-
SE, wenn der Antrieb fehlerfrei ist.

Schwellwert: Wenn eine der Schwellwertfunktionen ausgewahlt ist (siehe oben), kann der Schwellwert hier parame-

triert werden.

Strichzahl: 1 ... 20 Pulse/Umdrehung (nur bei Funktion ,Encoderausgang Spur A/B“)

Hinweis!
Beide Digitalausgénge sind masseschaltende Open-Collector-Ausgénge. Um einen HIGH
Spannungspegel ausgeben zu koénnen, mussen sie extern mit einem Pull-Up-Widerstand

menhang:

» FALSE = LOW

Hinweis!
Der Riickgabewert der DA-Funktion und der DA-Signalpegel stehen in folgendem Zusam-

» TRUE 2 HIGH (Pull-Up-Widerstand bendétigt, siehe oben)

Hinweis!

Alle Funktionen, die eine physikalische GréBe mit einem parametrierten Schwellenwert ver-
gleichen, arbeiten ohne Entprellung. Minimaler Zeitabstand aufeinanderfolgender DO-
Schaltflanken: > 1,5 ms
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8.5 I2t-Uberwachung

Die I2t- Uberwachung schiitzt den Motor und die Endstufe vor thermischer Uberlastung, indem der Motorstrom nach

begrenzt wird.

INenn = Nennstrom (in der Regel gleich dem Motornennstrom)
Tmax = Maximalstrom (in der Regel gleich dem Motorspitzenstrom)
Iist = tatsachlich gemessener Motorstrom

Wenn It > Inenn Wird die I2t-Funktion aktiviert. Wenn die I2t-Funktion aktiv ist, wird die Differenz zwischen den qua-
drierten Werten von Inenn und Iist addiert Z(Iist? - Inenn?). Sobald die Summe einen definierten Schwellwert Gberschreitet,
wird It auf Inenn begrenzt. Der Schwellwert wird fiir eine Uberlastdauer von ca. 5s bei einer Uberlast von It = 2 * Inenn
gewahlt.

Sobald die Summe wieder unter 50% des Schwellwertes fallt, kann wieder im Uberstrombetrieb gearbeitet werden,
wobei zu beriicksichtigen ist, dass die Summe zu diesem Zeitpunkt noch nicht auf null ist. D. h. bei einem erneuten
Uberstrombetrieb, wihrend die Summe noch nicht bei null ist, verkiirzt sich die maximale Uberlastdauer erheblich. Die
I2t-Funktion wird deaktiviert, wenn die Summe den Wert 0 erreicht.

Die maximale Uberlastdauer bei Motorstromen Inenn < Iist < Imax Wird vom Verhaltnis Iist zu Inenn bestimmt.

Beispiel: Tist 2 * Inenn > Uberlastdauer: ca. 5 s

4 * Inenn > Uberlastdauer: ca. 1 s

Inst

50,0

45,0

35,0

|
40,0 \
|
\

30,0
25,0 \
20,0 \
15,0 \
10,0 \

Uberlastdauer [s]

5,0
0,0
1,0 1,5 2,0 2,5 3,0 3,5 4,0
Ilst/INenn
Abbildung 8-44: Uberlastdauer in Abhéngigkeit vom Verhéltnis Isy/Ivenn
Praktisches Beispiel: Fir eine bestimmte Anwendung muss ein Motor in der Lage sein, beim Anlauf fiir 10 s zuver-

lassig ein Uberlastmoment (Strom) zu liefern. Um dies zu gewiahrleisten darf der Iststrom das
ca. 1,6-fache des Nennstroms nicht lberschreiten.
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9 Anschlussbelegung

Je nach gewdhlter Feldbusoption hat die HFI-Baureihe verschiedene Anschlussvarianten. Das Polbild und die Belegung
der Steckverbinder bleiben jedoch gleich. Abbildung 9-1 zeigt links die Variante mit CANopen und rechts eine Variante
mit Feldbusmodul. Fiir ausfiihrlichere Infos bzgl. der Anschlussvarianten kontaktieren Sie bitte die Vertriebsabteilung.

X2 X1 X3

X1
Abbildung 9-1: Ansicht der Anschlussvarianten bei der HFI-Baureihe

9.1 X1 — Versorgung und Signale

Steckverbinder am Gerat (Varl): ytec-/itec-Winkeleinbaudose (Intercontec Serie 615/915, m. Einsatz 12+3-pol. male)

Steckverbinder am Gerat (Var2): itec-Einbaudose gerade (Intercontec Serie 615/915, m. Einsatz 12+3-pol. male)
Gegenstecker: Stecker (Intercontec Serie 915, m. Einsatz 12+3-pol. female)
mm Bez. Beschreibung Wert
A br || +Ub |Versorgung 24 VDC/48 VDC (Leistungs- und Logikteil) je nach Geréateausfiihrung
B bl é 0V | Versorgung 0 V (Bezugspotential zu +Ub und +Ubl)2
C sw || +Ubl |Logikversorgung 24 VDC 3
1 Ws DE1 |Digitaleingang 1 (Freigabeeingang) L:0..5V,H:15..30V
2 br DE2 | Digitaleingang 2 (Sollwert=0/Halt/pos. Endschalter) L:0..5V,H:15...30V
3 gn DE3 | Digitaleingang 3 (Sollwert=invers/neg. Endschalter) L:0..5V, H: 15 .. 30V
4 & DA1 | Digitalausgang 1 (konfigurierbare Funktion) Open Coll. (24 V, 50 mA)
DE5 |Digitaleingang 5 (-z. Zt. nicht als DE verwendbar-) L:0..5V,H:15..30V
5 i | DA2 | Digitalausgang 2 (konfigurierbare Funktion) Open Coll. (24 V, 50 mA)
£| DE4 |Digitaleingang 4 (Start Positioniervorgang) L:0..5V,H:15..30V
6 rs | =| AEl+ |Analogeingang 1 (Differenzeingang Analogsollwert)’ 0..£10V
S| AEL- Analogeingang 1 (Differenzeingang Analogsollwert)
7 bl e e
DE6 | Digitaleingang 6 (Positionierziel Bit 0%/Konstantwert 1/25)¢ |L: 0...5V, H: 15..30V
8 SwW GND |Bezugspotential (Signal-GND) 2
9 rt DE7 | Digitaleingang 7 (Auswahl Positionierziel Bit 1) * L:0..5V,H:15..30V
10 vi TxD |RS232: Transmit Data
11 gr-rs RxD |RS232: Receive Data
12 bl-rt DE8 | Digitaleingang 8 (Auswahl Positionierziel Bit 2) L:0..5V,H:15...30V

1 Aderfarben und -querschnitte gelten fiir konfektionierte Standard-Anschlussleitungen der Fa. ENGEL Elektroantriebe
2 Versorgung 0 V und GND sind intern Uber eine selbstriickstellende Sicherung verbunden.

4 Funktion nur im Positionierbetrieb. T
5> Funktion nur im Drehzahlregelbetrieb mit (iber Digitaleingang wahlbaren, konstanten Sollwerten.

6 Bei Verwendung von AE1- als Digitaleingang DE6: AE1+ mit GND verbinden!

Abbildung 9-2: Polbild X1 — Ansicht auf Steckseite der Einbaudose
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9.2 X2 — CAN Signalstecker

Steckverbinder am Gerat:  ytec-Winkeleinbaudose (Intercontec Serie 615/915) m. Einsatz
5-poliger M12 Rundsteckverbinder (male A-codiert)

Gegenstecker: 5-poliger M12 Rundsteckverbinder (female A-codiert)
Beschreibung
1 - - | (Schirm)? | CAN-Schirm
2 rt E n.c. -
3 sw | & CAN_GND | Bezugspotential CAN
4 ws | E | CAN_H |CAN-High-Signal
5 bl | §| CAN_L |CAN-Low-Signal

1 Aderfarben und -querschnitte gelten fiir konfektionierte Standard-Anschlussleitungen der Fa. ENGEL Elektroantriebe
2 Bei Verwendung einer geschirmten Leitung ist die Schirmauflage bevorzugt tiber das Steckverbindergehduse herzustel-
len. Zusatzlich kann der Schirm auch ber Pinl kontaktiert werden.

Die CAN-Schnittstelle ist galvanisch getrennt.

Abbildung 9-3: Polbild X2 Ansicht auf Steckseite der Einbaudose
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9.3 X3 — STO Signalstecker

Steckverbinder am Gerat:  8-poliger M12 Rundsteckverbinder (male, A-codiert)

Gegenstecker: 8-poliger M12 Rundsteckverbinder (female, A-codiert)
Pin-Nr. __ Bez.

1 Status+ | potentialfreier Statusausgang (positives Potential, Kollektor)
2 Status- potentialfreier Statusausgang (negatives Potential, Emitter)
3 STO1- Versorgung STO-Kanal 1, Bezugspotential, OV
4 STO1+ Versorgung STO-Kanal 1, positives Potential, 24V
5 n.c.
6 STO2+ Versorgung STO-Kanal 2, positives Potential, 24V
7 STO2- Versorgung STO-Kanal 2, Bezugspotential, OV
8 n.c.

——

Abbildung 9-4. Polbild X3 Ansic;t auf Steckseite der Einbaudose

9.4 X4, X5 — Feldbus-Modul

Steckverbinder am Gerdt:  4-poliger M12 Rundsteckverbinder (female, D-codiert)
Gegenstecker: 4-poliger M12 Rundsteckverbinder (male, D-codiert)

Beschreibung

1 ge NE TX+ Transmit Data +
2 ws | % RX+ Receive Data +
3 or | TX- | Transmit Data -
4 bl | RX- Receive Data -

Abbildung 9-5: Polbild X4, X5 Ansicht auf Steckseite der Einbaudose

Hinweis!
Bei EtherCAT entspricht X4 dem Signaleingang und X5 dem Signalausgang! Bei den ande-
ren Feldbussen sind beide Ports gleichwertig.
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10 Installation

10.1 Leitungstypen, Leitungslangen, Schirmung

Warnung!

Dieses Produkt kann hochfrequente Storungen verursachen, die EntstérmaBnahmen erfor-
derlich machen kdnnen.

Zum optimalen Betrieb der Antriebe bietet ENGEL konfektionierte Anschlussleitungen in unterschiedlichen
Standardldngen an.

10.1.1 Anforderungen an die Versorgungs-/Signalleitung (Anschluss an X1)

Empfohlener Aderquerschnitt fiir Spannungszufiihrung: 1,5 mm2 (Spannungsfall auf der Leitung beachten!)
Die Spannungszufiihrung soll paarig verseilt sein und tber einen Schirm verfligen

Mindest-Aderquerschnitt fir Signale: 0,14 mm?2

Flexibilitat und Temperaturbereich gemaB der spezifischen Anwendung.

Gesamtschirm mdglichst niederimpedant mit Funktionserde verbinden.

Typ-Empfehlung: ENGEL Originalzubehér:
e Art.-Nr. 9900000575 (2 m)

e Art.-Nr. 9900000576 (5 m)
Konfektionierte Standardleitung mit Anschlussstecker, einseitig offenes Ende, 3 x 1,5 mm?2
(geschirmt) + 12 x 0,14 mm?2 (geschirmt), schleppkettentauglich.

10.1.2 Anforderungen an die CAN-Leitung (Anschluss an X2)

e Leitung mit paariger Verseilung des Signalpaars empfohlen

e  Mindest-Aderquerschnitt: 0,25 mm?2

e Gesamtschirm

e  Flexibilitdt und Temperaturbereich gemaB der spezifischen Anwendung.

Typ-Empfehlung: ENGEL Originalzubehér:
e Art.-Nr. 9900000577 (6 m)

Konfektionierte Standardleitung mit Anschlussstecker M12, einseitig offenes Ende,
2x 0,52 mm2 (geschirmt) + 2x 1,04 mmz2 (geschirmt), schleppkettentauglich.
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Ein CAN-Netzwerk aus mehreren Antrieben kann auf einfache Weise mit Hilfe der folgenden Standardkomponenten, die
von mehreren Herstellern angeboten werden, in Bus-Topologie verkabelt werden:

e Y-Verteiler, 1x St./2x Bu., 5-pol., 180°-cod., 1:1, M12: z. B. Fa. Lumberg, Art.-Nr. 0906 UTP 101 oder

e T-Verteiler, 1x St./2x Bu., 5-pol., 1:1, M12: z. B. Fa. Lapp Kabel, Art.-Nr. 22260765
e CANopen Busleitung, 1x St./1x Bu., 5-pol., M12: z. B. Fa. Lapp Kabel, Art.-Nr. 22260795 - 22260799
e CANopen Abschlusswiderstand, M12: z. B. Fa. Lapp Kabel, Art.-Nr. 22260766
Nl 0 1
HFI HFI CANopen® HFI
Busleitung
- e CANOpen®
Q Q Q(— Master

CANopen®
Abschlusswid.

? @ $ Y-Verteiler

Abbildung 10-1: Netzwerk mit Y-Verteilern

1] 1]
HFI HFI HFI

Q. CANopen® Q m
CANopen®

" Busleitung
T-Verteiler I:h I:h l:h'::b Abschlusswid.
CANopen® j
- a-n e

Master

Abbildung 10-2: Netzwerk mit T-Verteilern

Hinweis:

@ Bei Verwendung eines T-Verteilers lasst sich die drehbare Anschlussdose der Antriebe nicht
mehr vollsténdig in Richtung der Abtriebswelle drehen. Bei Verwendung eines Y-Verteilers
ist hingegen der volle Drehbereich der Anschlussdose nutzbar.

Gangige Y-Verteiler mit 45°-/225°- Codierung der Kontakteinsatze sind in der Regel fiir die
Verwendung an den Antrieben mechanisch nicht geeignet! Vor Einsatz auf Verwendbarkeit
priifen!
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10.1.3 Anforderungen an die STO-Leitung (Anschluss an X3)

e Mindest-Aderquerschnitt: 0,25 mm?2
e  Gesamtschirm
L]

Leitungsldnge max. 20 m
Flexibilitat und Temperaturbereich gemaB der spezifischen Anwendung

Typ-Empfehlung: ENGEL Originalzubehér:
e Art.-Nr. 9900000650 (5 m)
e Art.-Nr. 9900000651 (15 m)
Konfektionierte Standardleitung mit Anschlussstecker M12, einseitig offenes Ende,
8x 0,25 mm?2 (Schirm auf Uberwurfmutter aufgelegt)

10.1.4 Anforderungen an die Feldbus-Leitungen (Anschliisse an X4 und X5)

e Leitung mit mind. Cat5e
e  Gesamtschirm
e  Flexibilitdt und Temperaturbereich gemaB der spezifischen Anwendung.

Typ-Empfehlung: ENGEL Originalzubehér:
e Art.-Nr. 9900000634 (2 m)
e Art.-Nr. 9900000635 (5 m)
Konfektionierte Standardleitung fiir Industrial-Ethernet/PROFINET (Type C, Cat5e) mit M12-
Kupplung (gerade, D-codiert), einseitig offenes Ende, 4 x 0,34 mm?2 (geschirmt), schleppket-
tentauglich
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10.2 Installationsplan

Der folgende Installationsplan zeigt beispielhaft eine Anschlussvariante und stellt nicht alle Beschaltungsmoglichkeiten
dar.

Grundgerat: X1

Grundgerat mit STO: X1 und X3

CAN-Variante: X1 und X2
Aderfarben gelten fiir konfektionierte CAN-Var. m. STO: X1, X2 und X3

Standard-Anschlussleitungen der Fa. ENGEL! Feldbus-Variante: X1, X4 und X5
Feldbus-Var. mit STO: X1, X3, X4 und X5

Hauptversorgung
(s, s s J_x1 sz_ CAN
+Ub
424V [+48V O — br A 2 cAN L o= %o can L
Lo
b I — I B ov . CAN H o1 % o CAN H
ove ° GND o= =0 GND
Logikversorgung  sw c +Ubl ~ nc | o
+24V [+48V O = e Lo late Schirm
Hilfsspannung +24 v 1/0-Versorgung (Shd'i:nar;:hgebe:;rzugl
(ber Hupplungsgehatise)
L Lo | pE1 3 sT0
br 2o | e ne [o A} N
s102- | o= o STO2-
6
= *toloes  HFI 222 [ 26X 5702+ | o 0 STO2+
nc | o
Rt HFI 32xx / 37xx sroi+ o o 5101+
- max, 50mA STO1- | O 0 STO1-
Digitalausgang 1 o i 4 DA1 / DES - Status- | 042 O Status-
- "
ar 5 DA2 / DE4 Status+ | © O Status+
= AL A O Schirm
Sollwert £10 V o s Elo | AEL+ x4j_ Feldbus 1 (EtherCAT in)
4 bl
Sollwert GND O b 710 | AE1-/ DES RX-1017 o O RX
TX- | O B O TX-
s
GND =L 8 lo e Rx+ [ o "o R+
X+ | O 9%E & TX+
L 2 O Schirm
. © | DE/ 0,2 A selbst-
! com! riickstellend X5 Feldbus 2 (EtherCAT out)
i CND/ O v 10 RX- | o2 % o Rx-
[ R |05 s e | ™D 3 -
| laptop T O g o | RxD GND ov ™ | o1 o
i [ it \ \ " Rx+ [ 0= 0 RX+
""""""" ~— Vi o | DE8 T*+ | o &£ o TX+
L | | O Schirm

Abbildung 10-3: Beispiel Installationsplan

Hinweise!
@ e Digitalausgange:

Digitale Ausgdnge des Antriebes sind masseschaltend (Achtung: interner 12k2 Parallel-
widerstand, siehe Installationsplan) und ohne Pullup-Widerstand ausgefiihrt. Zum Einle-
sen in eine Steuerung ist in der Regel ein externer Pullup-Widerstand notwendig (z. B.
R1 =1 kQ /1 W nach +24 VDC)

e Separate Logikversorgung:
Zum Datenerhalt bei Abschaltung oder Ausfall der Hauptversorgung +Ub
(+24 VDC/+48 VDC) ist es moglich, eine separate Logikversorgung +Ubl
(+24 VDC/+48 VDC) an X1 einzuspeisen. Das Bezugspotenzial jeder der beiden Versor-
gungsspannungen ist an X1/Pin B (0 V) anzuschlieBen.

e Analogeingang:
Fir eine korrekte Funktion des differenziellen Analogeingangs (AE1+/AE1-) ist es nicht
nur erforderlich AE1+ und AE1- mit der Analogsignalquelle zu verbinden, sondern AE1-
muss zusatzlich mit GND verbunden werden.

Achtung!

Funktionale Sicherheit
Fir Gerate mit funktionaler Sicherheit (HFIxxxx-Sx00-xx) gilt zusdtzlich die Betriebsanlei-
tungs-Erganzung Integrierte Antriebe HFI ausgestattet mit STO-Modul.
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11 Inbetriebnahme

Warnung!

Wahrend der Inbetriebnahme kommt es zu Bewegungen am Antrieb. Vor der Inbetriebnah-
me ist sicherzustellen, dass vom Antrieb weder Gefahren ausgehen noch unkontrollierte
Bewegungen erfolgen kénnen.

¢

Hinweis!

Die Gerate sind ab Werk auf I/O-Betrieb konfiguriert, als Betriebsart ist Drehzahlregelung
mit Sollwertvorgabe Uiber den analogen Eingang AE1 eingestellt. Die Beschreibung der Inbe-
triebnahme geht von diesen Einstellungen aus.

Folgende Vorgehensweise zur Inbetriebnahme wird empfohlen:

Schritt 1:

Schritt 2:

Schritt 3:

Schritt 4:

Schritt 5:

Schritt 6:

Schritt 7:

Installation
e Installieren Sie das Gerat gemaB Installationsplan, und verdrahten Sie die in der Anwendung be-
notigten digitalen und analogen Ein- und Ausgange.

Unkritische Signalvorgaben einstellen
e Stellen Sie die von extern vorgegebenen Sollwerte auf minimal ein.
e Entziehen Sie die Reglerfreigabe (DE1=0FF).

Einschalten der Versorgungsspannung
e Die griine Leuchtdiode der Statusanzeige blinkt gleichmaBig.

Abhilfe bei Fehlern mit rot blinkender Status-LED:

Anschluss der Service-Software DSerV
e Verbinden Sie COMx (x =1...99) Ihres PCs/Laptops und X1 des Antriebs gemdB Kapitel

Uberpriifung des Parametersatzes

e Uberpriifen Sie unter Optimierung > Stromregler anhand der eingestellten Stromgrenzen, ob
der eingestellte Parametersatz mit dem angeschlossenen Antrieb korreliert.
Ist dies nicht der Fall, laden Sie einen passenden Parametersatz in das Gerat oder optimieren Sie

Endstufe freigeben

e Reglerfreigabe DE1 einschalten: Die griine Leuchtdiode der Statusanzeige geht in Dauerleuchten
uber.

e Bei geringer Erhohung des Drehzahl-Sollwertes muss der Motor beginnen zu drehen. Der Motor
dreht im Uhrzeigersinn (Blickrichtung auf die Abtriebswelle), wenn sowohl der Sollwert als auch
der Parameter Polaritéat positiv sind.

Abhilfe bei Fehlern mit rot blinkender Status-LED:

Funktionalitat der Anwendung sicherstellen
o Uberpriifen Sie die angeschlossenen Ein-/Ausgangssignale auf korrekte Funktion.
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12 Statusanzeige, Fehlermeldungen

Ein interner Fehlerspeicher ermdglicht die Anzeige auch kurzzeitiger Fehlersignale.

Das Auftreten eines Fehlers flihrt zum Abschalten der Endstufe, der Motor wird stromlos. Fehler werden mit der roten
LED der Statusanzeige mittels Blinkcode dargestellt, die Anzahl der Leuchtpulse entspricht dem Fehlercode. Die Fehler-
tabelle ermdglicht den Riickschluss auf die Fehlerursache. Die Service-Software DSerV stellt die Fehlerursache in Klar-

der héchste Fehlercode angezeigt.

Nach Beseitigung der entsprechenden Fehlerursache kann im I/O-Betrieb eine Fehlermeldung durch einen AUS-EIN-
Wechsel des Freigabeeinganges DE1 zuriickgesetzt werden. Die Endstufe bzw. der Regler wird erst nach einem zweiten
AUS-EIN-Wechsel des Freigabeeinganges aktiv (dies gilt nur fiir den I/0-Betrieb, fiir den Feldbusbetrieb konsul-
tieren Sie das entsprechende Feldbus-Handbuch):

aktiv
Fehlerursache . ;
inaktiv
Endstufe/Regler *

Fehlermeldung | +
Freigabeeingang | * *
t1 2 3 t4 15 t6 t

Abbildung 12-1: Fehlerlogik im I/O-Betrieb

t1: Auftreten eines Fehlers: Endstufe unverziiglich gesperrt, Fehlermeldung aktiv

t2: Fehlerursache wird beseitigt.

t3: Freigabeeingang durch Anwender auf inaktiv gesetzt.

t4: Freigabeeingang durch Anwender aktiv gesetzt (1. steigende Flanke): Endstufe/Regler bleiben gesperrt.

t5: Freigabeeingang durch Anwender inaktiv gesetzt: Fehlermeldung wird zuriickgesetzt, Bereitmeldung kommt.
t6: Freigabeeingang durch Anwender auf aktiv gesetzt (2. steigende Flanke): Endstufe und Regler werden aktiv.

Das Riicksetzen einer Fehlermeldung ist auch durch Aus- und Wiedereinschalten des Gerats mdoglich.

Hinweis!
Fehler 10 (siehe Kapitel 12.2 Fehlermeldungen_allgemein) kann nur (ber einen Reset des

Gerats (z. B. Power-On-Reset) zurlickgesetzt werden.
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12.1 Statusanzeige

12.1.1 HFI ohne Kommunikationsmodul

Eine Leuchtdiode (LED) rot/griin zeigt tbersichtlich den Betriebszustand des Antriebs an. Im Gegensatz zu den mit ei-
nem Kommunikationsmodul ausgestatteten Modellen, verfiigen die Modelle mit on-board CAN-Bus Uiber keine separate
Feldbus-Status-LED. CAN-Bus-Fehler werden durch die allgemeine Status-LED angezeigt.

LED griin m Betriebszustand

blinkt AUS = | Antrieb bereit, keine Regler-/Endstufenfreigabe
EIN AUS = | Antrieb bereit, Regler-/Endstufenfreigabe aktiv
AUS blinkt = | Fehlerzustand > Rote LED zeigt den hochsten, aktiven Fehlercode an.
AUS AUS = |- Gerat ohne Funktion > Versorgungsspannung priifen
- Firmware Download Modus aktiv (rote LED leuchtet schwach)
- RESET aktiv (z. B. im Einschaltmoment)

O]l

Abbildung 12-2: Ansicht HFI-Riickseite ohne Kommunikationsmodul

12.1.2 HFI mit Kommunikationsmodul

In der Modul-Variante verfligen die integrierten Antriebe HFI Uber 3 LEDs. Die HFI/S-LED in der Mitte ist die allgemeine
Betriebszustands-LED (siehe oben). LED1 und LED2 sind die Feldbus-Status-LEDs. Die Bedeutung dieser beiden LEDs
hangt vom installierten Kommunikationsmodul ab (siehe folgende Kapitel).

e

. .

HFI/SO

LED1 O
LED2 O

Ol

Abbildung 12-3: Ansicht HFI-Riickseite mit Kommunikationsmodul
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12.1.2.1 EtherNet/IP

LED1 = Netzwerk Status

LED griin m Betriebszustand

AUS AUS = | keine Spannung oder keine IP Adresse
EIN AUS = | Online, eine oder mehrere Verbindungen hergestellt
blinkt AUS = | Online, keine Verbindung hergestellt
AUS AN = | doppelte IP Adresse, schwerer Fehler
AUS blinkt = | Zeitlberschreitung bei einer oder mehreren Verbindungen

LED2 = Modul Status

LED griin m Betriebszustand

AUS AUS = | keine Spannung
EIN AUS = | kontrolliert von Scanner im aktiven Modus
blinkt AUS = | nicht konfiguriert oder Scanner im Ruhemodus
AUS AN = | schwerer Fehler
AUS blinkt N Behe'bbare'r Fehler. Modul ist konfiguriert, aber die gespeicherten Parameter unter-
scheiden sich von den aktuell genutzten Parametern
Hinweis!
@ Wahrend des Einschaltens durchlaufen die LEDs eine Testsequenz.

12.1.2.2 EtherCAT

LED1 = RUN LED

LED griin m Betriebszustand

AUS AUS = | Modul befindet sich im Zustand INIT oder keine Spannung
EIN AUS = | Modul befindet sich im Zustand OPERATIONAL
da;ﬁmﬁes AUS = | Modul befindet sich im Zustand PREOPERATIONAL
BIir11)l§en AUS = | Modul befindet sich im Zustand SAFE-OPERATIONAL
Flackern Flackern = | Modul befindet sich im BOOT-Modus
AUS AN = | schwerer Fehler

LED2 = ERR LED

LED griin m Betriebszustand

AUS AUS = | keine Fehler oder keine Spannung
dauerhaftes Zustandswechsel nicht moglich auf Grund eines ungiltigen Registers oder ungiilti-
AUS - = . -
Blinken ger Objekt-Einstellungen

1
AUS BIin)Izen = | Slave hat den EtherCAT Zustand selbststéndig gewechselt

2X

N :
AUS Blinken Sync Manager watchdog timeout
AUS AN = | Modul befindet sich im Zustand EXCEPTION (schwerer Fehler)
Flackern Flackern = | Booting Fehler erkannt
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12.1.2.3 PROFINET

LED1 = Netzwerk Status

LED griin m Betriebszustand

AUS

EIN

einmaliges
Aufleuchten

blinkt
AUS

AUS

AUS

AUS

AUS

AUS

AUS

AUS
AN
1x
Blinken
2X
Blinken

3x
Blinken

LED2 = Modul Status

LED griin m Betriebszustand

AUS
EIN

1x
Blinken

AUS

AUS
AUS

AUS

AN

alternierend griin und rot

=

=

=
=

=

Sy
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keine Spannung oder keine Verbindung mit IO-Controller

Verbindung mit IO-Controller hergestellt
- IO-Controller im Zustand RUN

Verbindung mit I0-Controller hergestellt

- IO-Controller im Zustand STOP oder

- ungliltige Daten oder

- IRT Synchronisation nicht abgeschlossen

Identifikation des Netzwerkknotens
schwerer Fehler

Station Name nicht eingestellt
IP Adresse nicht eingestellt

Erwartete Identifikation unterscheidet sich von tatsachlicher Identifikation

keine Spannung oder Modul im Zustand SETUP oder NW_INIT
normaler Betrieb

Diagnose Ereignis vorhanden

Modul befindet sich im Zustand EXCEPTION (schwerer Fehler)

Firmware Update (Abschalten des Gerats wahrend dieser Phase kann zu dauerhaf-
ten Schaden fiihren!)
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12.2 Fehlermeldungen allgemein
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Die folgende Tabelle zeigt die mdglichen Fehlermeldungen der allgemeinen Statusanzeige. Im Falle eines Fehlers blinkt
die allgemeine Status-LED rot mit einer dem Fehlercode entsprechenden Anzahl von Impulsen, gefolgt von einer kurzen

Pause. Diese Sequenz wird kontinuierlich wiederholt.

Angezeigter  Bedeutung Ursache/MaBnahmen zur Fehlerbeseitigung
Fehlercode

1
2
3

10

11

12

13

14

Fehlercode nicht vorhanden
Endstufentemperatur > 90°C

Fehlercode nicht vorhanden

Uberspannung

Winkelgeberfehler

Unterspannung

Uberstrom

Checksumme Parameterspeicher

Fehlerhafter Parametersatz

Interner Fehler

Positionierfehler
Feldbusfehler
Funktionale Sicherheit

Motorphasenfrequenz > 600Hz

Priifen Sie Ihre Einbauverhaltnisse. Bei zu hoher Umgebungs-
temperatur sorgen Sie gdf. fiir entsprechende Kiihlung.

Die Zwischenkreisspannung ist hoher als der zuldssige Wert,

was maoglicherweise auf den Betrieb mit Riickspeisung zuriick-

zufiihren ist. Gegebenenfalls ist die Verzogerungsrampe anzu-

passen oder eine externe Ballastschaltung (Bremschopper)

vorzusehen.

Interner Defekt, keine Abhilfemdglichkeit.

Eingangsspannung priifen. Kurzzeitiger Spannungsabfall kann

durch schnelle, leistungsintensive Beschleunigungen verur-

sacht werden.

Priifen Sie, ob die Motorstrome und Regelparameter des

Stromreglers gemaB Werksvorgabe parametriert sind.

Der Inhalt des Parameterspeichers wurde fehlerhaft aus-

gelesen. Tritt der Fehler nach erneutem Einschalten wieder

auf, dann ...

= Download eines bekannten Parametersatzes oder

= Priifung der Parametereinstellungen mit Service-Software
DSerV und mit Einstellungen sichern abspeichern.

Der durch Download (ibertragene Parametersatz ist fehler-

haft. Der Download kann nicht gesichert werden.

= Gerat aus-/einschalten um resistent gespeicherten Parame-
tersatz zu aktivieren oder

= anderen Parametersatz verwenden.

Keine Abhilfe durch den Anwender. DSerV zeigt zu Fehler 10

eine interne Fehlernummer an, die Rickschlisse auf die

Fehlerursache gestattet.

DSerV zeigt zu Fehler 11 eine zusatzliche Fehlernummer an,

die Riickschliisse auf die Fehlerursache gestattet.

Spannung an den STO-Eingéangen Uberpriifen (siehe Betriebs-
anleitungs-Erganzung Integrierte Antriebe HFI ausgestattet
mit STO-Modul)

Betriebspunkt mit unzuldssig hoher Drehzahl (wiirde gegen die
EU-Dual-Use-Regelung) > Drehzahlsollwert reduzieren
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12.3 Fehlermeldungen im Positionierbetrieb

Zuordnung zusatzlicher Fehlernummern (angezeigt in DSerV) bei Auftreten eines Positionierfehlers:

Angezeigte Bedeutung Ursache/MaBnahmen zur Fehlerbeseitigung
Fehlernr.

Istposition des Antriebs unterschreitet den parametrierten

1 Istposition < Minimale Position Positionierbereich.
. . o Istposition des Antriebs liberschreitet den parametrierten Posi-
2 Istposition > Maximale Position tionierbereich.
3 Zielposition < Minimale Position Vorgt_ege_bene Z_|elp05|t|on unterschreitet den parametrierten
Positionierbereich.
4 Zielposition > Maximale Position Vorgegebene Zielposition liberschreitet den parametrierten

Positionierbereich.

Fehlerhafte Parametrierung Positio- | Unzuldssige Parametrierung der Positionierbereichsgrenzen:
nierbereich (min > max)

Unzuldssiges Verlassen des durch die Endschalter begrenzten
Positionierbereiches.

Bei Ansteuerung lber Feldbus:

- Falsch parametrierte (unbekannte) Referenzfahrt-
Methode.

Bei Referenzierung auf Endschalter:

- Wahrend der Referenzfahrt spricht der falsche Endschal-
ter an.

Im positionsgeregelten Betrieb zeitlich zu lange Uberschrei-
tung der maximal zuldssigen Regelabweichung (Soll-
/Istposition).

Fahrprofil anpassen:

= Drehzahlrampen weniger steil einstellen.

= Ggf. Geschwindigkeitsvorgabe verringern.

6 Endschalter-Uberwachung

7 Referenzfahrt

Schleppfehler-Uberwachung anpassen:

= Zulassiges Schleppfehler-Fenster vergréBern.
= Schleppfehler-Timeout vergroBern.

= Ggf. Uberwachung deaktivieren.

8 Schleppfehler-Uberwachung

Optimieren Sie die Einstellungen der Geschwindigkeits-
und/oder Lageregelung.
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Statusanzeige, Fehlermeldungen - CAN-Statusanzeige

12.4 CAN-Statusanzeige

Die integrierten Antriebe HFI verfiigen nicht (ber eine separate CAN-Statusanzeige (LED). Fehler des CAN-Busses wer-

signalisiert.
Eine detaillierte Fehlermeldung liefert die Feldbus-Statuszeile der DSerV-Parametriersoftware (siehe Kapitel

12.5 Fehlermeldungen CAN Bus

Angezeigte Bedeutung Ursache/MaBnahmen zur Fehlerbeseitigung

Fehlernr.

Zu hohe Buslast, nicht zu verarbeiten.

1 CAN Controller overflow = ggf. Baudrate reduzieren

= PDO Kommunikation optimieren

Ausgesetzte Kommunikation auf Grund gestérter Ubertragung.
2 CAN bus off = Prifen Sie, ob die richtige Baudrate eingestellt ist.

= Priifen Sie, ob die Vergabe der Node-ID korrekt ist.

Knoten verhalt sich passiv auf Grund gestérter Kommunikati-

3 CAN error passive on
Zu hohe Buslast, nicht zu verarbeiten
4 Buffer overflow = ggf. Baudrate reduzieren

= PDO Kommunikation optimieren
Fehlercode nicht vorhanden

5
6 Reset Communication NMT Befehl Reset Communication wurde empfangen.
7 Communication stopped NMT Befehl Stop Remote Node wurde empfangen.
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13 Regleroptimierung

Die Antriebe werden ab Werk mit voreingestellten Parametern ausgeliefert. Die Antriebe sind ohne weitere Abgleiche
oder Einstellungen sofort betriebsbereit.

Die Stromregelparameter sind optimal vorgegeben, die Stromgrenzen entsprechen dem zuldssigen Nenn- und Spitzen-
wert. Die Parameter des Drehzahlreglers sind auf den Leerlauf ohne externe Last eingestellt, sie miissen ggf. gemaB den
Lastbedingungen nachtraglich optimiert werden. Gleiches gilt fiir die Parameter des Lageregelkreises.

Die Antriebe sind ab Werk auf I/0O-Betrieb konfiguriert, als Betriebsart ist Drehzahlregelung mit Sollwertvorgabe
Uber den analogen Eingang AE1 eingestellt.

13.1 Stromregler

Die Parameter des Stromreglers sind ab Werk eingestellt.
Um den Auslieferungszustand wieder herzustellen, laden Sie den urspriinglich mitgelieferten Parametersatz in das Gerat.

13.2 Winkelsensor-Offsetbestimmung, Motorpolzahl

neben der Einstellméglichkeit der Motorpolzahl auch die Funktion zum erneuten automatischen Abgleich des Win-
kelsensor auf das Motorsystem. Diese kann nur im I/O-Betrieb aktiviert werden.

ENGEL | DSerV » Autom. Winkelsensor-Offsetbestimmung

Wichtige Hinweise zur automatischen Winkelsensor-Offsetbestimmung
1. Matomennsztrom + Motorpolzahl midssen zuvor komekt eingegeben zein |
[w'erte aus Datenblatt # Typenschild im Menli STROMREGLER lbertragen)

2. Mator kann zich ruckartig in Bewegung zetzen |

3 Motonwelle muss frei drehbar sein, d.h. ohne mechanische Belastung |

4 %organg startet automatisch nach Reglerfreigabe [Freigabeeingang DET)

B, Dauerhaftes Speichern des Offsets: = OPTIMIERUNG / EINSTELLUMGEM SICHERM

Aul tizche Winkel Offzetbesti jetzt durchfiihren ?

oK Abbruch

=
o

Abbildung 13-1: Aktivierung autom. Winkelsensor-Offsetbestimmung

Achtung!

Wahrend der automatischen Winkelsensor-Offsetbestimmung kann es zu ruckhaften Bewe-
gungen der Antriebswelle kommen!

Beachten Sie unbedingt die Voraussetzungen zur automatischen Winkelsensor-Offset-
bestimmung:

e Die Motorwelle kann sich frei drehen und ist unbelastet.
e Die Parameter fiir den Stromregler werden gemaB Kapitel 8.2.1.4 Parameter des

e Die Motorpolzahl wird eingestellt und (ibertragen.

Nach Driicken von OK: Geben Sie den Antrieb (iber den digitalen Eingang DE1 frei.
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13.3 Drehzahliregler-Abgleich

¢

Hinweis!

Voraussetzung fiir den Drehzahlregler-Abgleich sind korrekt eingestellte Regelparameter des

Schritt 1:

Schritt 2:

Schritt 3:

Schritt 4:

Schritt 5:

Schritt 6:

Installierter und betriebsbereiter Antrieb gemaB Schritt 1 ... 4 der Inbetriebnahme Anleitung in Kapitel
11 Inbetriebnahme.

Zur Optimierung des Drehzahlreglers muss der Drehzahlverlauf des Antriebes beurteilt werden, d. h.
die Ist-Drehzahl muss gemessen werden (Sie kénnen dafiir die Oszilloskop-Funktion in DSerV verwen-
den).

Die Parameter des Drehzahlreglers sind liber das Menii Optimierung 2> Drehzahlregler zuganglich
Zur Optimierung des Drehzahlreglersmussd|e S_Biiil_v"e_l:i:rampe abgeschaltet (,Rampe inaktiv*) oder
auf maximale Steilheit eingestellt werden. Der Wert der Sollwertnormierung muss entsprechend der
in der Anwendung geforderten Drehzahl eingestellt werden.

Die Regelparameter des Drehzahlreglers miissen zundchst auf unkritische Werte, d. h. geringe Pro-
portionalverstdrkung (k, » = 0,0500 ... 0,1000) und eine groBe Zeitkonstante, eingestellt werden.

Der Antrieb muss nun mit einem Drehzahlsollwert von ca. 75% Sollwertnormierung freigeben wer-
den. Sobald die Drehzahlkurve erfasst ist, entfernen Sie das Freigabesignal. Bewerten Sie die Dreh-
zahlkurve.

Den P-Anteil um einige Hundertstelpunkte erhéhen und den Antrieb erneut freigeben und Drehzahl-
verlauf beurteilen.

Der P-Anteil ist so einstellen, dass eine Oszillation der Drehzahl deutlich wird. Dann den P-Anteil so
weit reduzieren, dass gerade kein Oszillieren mehr auftritt.

Zur Optimierung die Drehzahlregler Zeitkonstante so weit verkleinern, dass die Solldrehzahl mit ei-
nem einmaligen Uberschwingen (ca. 4-10% des Sollwertes) erreicht wird.

Tek Al @ Stop M Pas: 20L00ms Tek S @ Stop 1 Pos: 20.00ms Tek b @ Stop M Pas: 20L00ms
A AR A A R A ¥
m i e m
T TR T P e T IR T e R sas CHT USRI v Y
a) zu geringe Verstarkung b) optimale Verstarkung c) zu hohe Verstarkung
zu groBe Zeitkonstante optimale Zeitkonstante zu geringe Zeitkonstante

Abbildung 13-2: Drehzahl-Sprungantworten bei Variation der Drehzahlregler-Einstellungen
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14 Mechanische Abmessungen

Die Abbildungen zeigen nur eine mégliche Variante der Anschlussstecker.

14.1 HFI 2230 / HFI 2260

D8 ks

Abbildung 14-1: Abmessungen HFIZ2xx

Motor-Typ MaB L1 (ohne Modul) MaB L1 (mit Modul)
HFI12230 129 143 8
HFI2230 mit Haltebremse 161 175 10
HFI2260 159 173 8
HFI2260 mit Haltebremse 191 205 10

14.2 HFI 2630 / HFI 2660
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Abbildung 14-2: Abmessungen HFI26xx

Motor-Typ MaB L (ohne Modul) MaB L (mit Modul)
HFI2630 136 150
HFI2630 mit Haltebremse 166 180
HFI2660 166 180
HFI2660 mit Haltebremse 196 210
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14.3 HFI 3260 / HFI 3290
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Abbildung 14-3: Abmessungen HFI32xx
Motor-Typ MaB L (ohne Modul) MaB L (mit Modul)
HFI3260 163 177
HFI3260 mit Haltebremse 193 207
HFI3290 193 207
HFI3290 mit Haltebremse 223 237
14.4 HFI 3760 / HFI 3790
N
o 15
S
E
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Abbildung 14-4: Abmessungen HFI37xx

Motor-Typ MaB L (ohne Modul) MaB L (mit Modul)
HFI3760 168 182
HFI3760 mit Haltebremse 198 212
HFI3790 198 212
HFI3790 mit Haltebremse 228 242
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14.5 Montageanleitung fiir Planetengetriebe GPK

Stellen Sie sicher, dass die Kontaktflachen intakt und griindlich
entfettet sind!

_ ‘ Klemmschrauben 6ffnen - Mo-
tormontage bevorzugt in verti-
kaler Position

Kunststoffstopfen entfernen, Klemmschrauben lagerichtig
drehen.

Motorflansch muss biindig am Getriebeflansch anliegen,
2 Klemmschrauben mit Drehmoment (Tak) anziehen, Kunst-
stoffstopfen montieren!

6 s ax Tabelle Anziehdrehmoment Klemmung (Ta k)
= - -
e | T
m AS GetriebegroBe | @-Motorwelle Schrauben (8.8) | Schllsselweite Anzugsmoment (Nm)
= ? GPK45 8 M4 3 45
IN GPK55 9 M4 3 4,5
{“ = GPK65 11 M4 3 4,5
B GPK75 14 M5 4 9,5

o . .
Verbindungsschrauben Giber Tabelle Anziehdrehmoment Verbindungsschrauben (Ta s)
— k_r ehuz aInZ|ehen. Schrauben GetriebegréBe | Schrauben (8.8) | Schliisselweite Anzugsmoment (Nm)
sichern!

| J Kunststoffstopfen einsetzen. GPK45 M4 3 3,5

T — GPK55 M5 4 5,5

]L GPK65 M6 5 8,5

GPK75 M6 5 8,5
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