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1 Uvod

1.1 VsSeobecné

1.1.1 Dokumentace

Oznaceni:

Cislo materialu:

Rada:

BU 0210

6072110

POSICON pro ménice frekvence rady
NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E)
NORDAC LINK (SK 250E ... SK 280E)

1.1.2 Historie dokumentu

Vydani Konstrukéni fada Verze Poznamky
Objednaci Cislo Software
BU 0210, SK 205E ... SK235E | V1.0R0 Prvni vydani
Cerven 2009
6072110/ 2509
BU 0210, SK 200E ... SK235E | V2.1 R1 Implementace pfistroji typ SK 200E, SK 210E,
listopad 2016 SK 220E a SK 230E
6072110/ 4816 SK 250E-FDS ... V 1.0 RO Implementace konstrukéni velikosti
SK 280E-FDS SK 250E-FDS s pfistroji typ SK 250E-FDS,
SK 260E-FDS, SK 270E-FDS a SK 280E-FDS
Technologicka funkce ,Letma pila“
Technologicka funkce ,Polohovéani zbyvajici
drahy®
Rozsifeni statickych poloh z 15 na 63
Rozsahlé prepracovani
BU 0210, SK 200E ... SK235E | V2.1 R3 VSeobecné korektury
Cervenec 2017
6072110/ 3117 SK 250E-FDS ... V1.1R2
SK 280E-FDS
BU 0210, SK 200E ... SK235E | V2.2R0 VSeobecné korektury
duben 2020
6072110/ 1620 SK 250E-FDS ... V1.3R0
SK 280E-FDS

1.1.3 Dolozka autorského prava

Tento dokument musi byt jako soucast zde popsaného zafizeni popf. zde popsané funkce poskytnut
ve vhodné formé k dispozici kazdému uzivateli.

Jakékoliv zpracovani nebo zména dokumentu jsou zakézany.

BU 0210 cs-1620
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1.1.4 Vydavatel

Getriebebau NORD GmbH & Co. KG
Getriebebau-Nord-Stralte 1

22941 Bargteheide, Germany
http://www.nord.com/

Telefon +49 (0) 45 32/ 289-0

Fax +49 (0) 45 32/ 289-2253

1.1.5 K této prirucce

Tato pfirucka Vam ma pomoci pfi uvadéni do provozu polohovacich uloh méni¢e frekvence
Getriebebau NORD GmbH & Co. KG (kratce NORD). Je ur€ena pro elektrotechnické pracovniky, ktefi
polohovaci ulohy planuiji, projektuji, instaluji a sefizuji (21 Cast 2.2 "Vybér a kvalifikace personalu").
Informace, obsazené v této pfiruCce predpokladaji, ze tito pracovnici, povéfeni praci jsou detailné
seznameni se zachazenim s elektronickou technikou pohont, zejména s pfistroji z produkce NORD.

Tato pfiru¢ka obsahuje vyluéné informace a popisy technologické funkce POSICON a pro POSICON
relevantni dodate¢né informace k ménici frekvence Getriebebau NORD GmbH & Co. KG.

1.2 Soubézné platné dokumenty

Tato pfiruc¢ka je platna pouze spolu s provoznim navodem pouzitého pristroje. VSechny informace,
nutné pro bezpecné uvedeni daného fedeni pohonu do provozu jsou k dispozici pouze spolu s timto
dokumentem. Seznam dokumentti naleznete v 11 Cast 9.2 "Dokumenty a software".

Potfebné dokumenty naleznete na www.nord.com.

BU 0210 cs-1620 9
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1.3 Pravidla zobrazeni

1.3.1 Vystrazna upozornéni
Vystrazna upozornéni pro bezpec¢nost uzivatell a sbérnicovych rozhrani jsou ozna¢ena nasledovné:

A NEBEZPECI

Toto vystrazné upozornéni varuje pred ohrozenim osob, které vede k tézkym zranénim nebo smrti.

Toto vystrazné upozornéni varuje pfed ohroZzenim osob, které muze vést k t&éZzkym zranénim nebo smrti.

OPATRNE

Toto vystrazné upozornéni varuje pfed ohroZzenim osob, které miZe vést k lehkym az stfedné tézkym
zranénim.

POZOR

Toto vystrazné upozornéni varuje pfed vé&cnymi Skodami.

1.3.2 DalsSi upozornéni

il Informace

Toto upozornéni udava tipy a dllezité informace.

10 BU 0210 cs-1620
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2 Bezpecnost

2.1 Pouziti v souladu s uréenim

Technologicka funkce POSICON Getriebebau NORD GmbH & Co. KG je softwarové chranéné,
funkeni roz8ifeni pro ménie frekvence z produkce NORD. Je neoddélitelné spojena s pfislusnym
méni¢em frekvence a nezavisle na ném neni pouzitelna. Proto neomezené plati specificka
bezpelnostni upozornéni pfislusného ménice frekvence, které je mozno zjistit v pfislusné pFiruéce
(£d Cast 9.2 "Dokumenty a software").

Technologicka funkce POSICON slouzi v podstaté k feSeni komplexnich pohonnych uloh s polohovaci
funkci, realizovanych pomoci ménicu frekvence z produkce NORD.

2.2 Vybeér a kvalifikace personalu

Technologickou funkci POSICON smi uvést do provozu pouze kvalifikovani elektrotechnicti
pracovnici. Ti musi mit potfebné znalosti pouzité technologické funkce, pouZzité elektronické pohonné
techniky, jakoz i pouzitych konfiguracnich pomocnych prostfedkld (napf. software NORD CON) a
periferii (mj. Fizeni) souvisejicich s danou pohonnou ulohou.

Odborni elektrotechnicti pracovnici musi byt mimoto detailn€ seznameni s instalaci, uvedenim do
provozu a provozem senzorl a elektronické pohonné techniky a znat a dodrzovat vSechny v misté
pouziti platné pfedpisy urazové prevence, smérnice a zakony.

2.2.1 Kvalifikovany personal

Ke kvalifikovanému personalu patfi osoby, které na zakladé svého odborného vzdélani a zkudenosti
maji dostatec¢né znalosti ve specialni odborné oblasti a jsou dukladné seznameny s pfislusnymi
predpisy bezpelnosti prace a Urazové prevence, jakoz i vSeobecné uznavanymi pravidly techniky.

K provadéni pfislusnych nutnych &innosti musi byt tyto osoby opravnény provozovatelem zafizeni.

2.2.2 Odborny elektrotechnicky pracovnik

Odborny elektrotechnicky pracovnik je osoba, disponujici na zakladé svého odborného vzdélani a
zkuSenosti dostateCnymi znalostmi co se tyka

» zapnuti, vypnuti, odpojeni, uzemnéni a oznaceni proudovych obvodu a pfistroju,
* fadné udrzby a pouziti ochrannych zafizeni v souladu s platnymi bezpecnostnimi normami,
* nouzoveho oSetfeni zranénych.

BU 0210 cs-1620 11
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2.3 Bezpecnostni upozornéni

Technologickou funkci Polohovaci fizeni POSICON a pfistroj Getriebebau NORD GmbH & Co. KG
pouzivejte vyluéné v souladu s uréenim, Cast 2.1 "Pouziti v souladu s uréenim".

Pro bezpecné pouziti technologické funkce respektujte pokyny a upozornéni v této pfirucce.

Pfistroj uvedte do provozu pouze technicky nezménény a vzdy se vSemi nutnymi kryty. Dejte pozor,
aby byly vSechny pfipoje a kabely v bezvadném stavu.

Prace s pristrojem a na ném smi provadét pouze kvalifikovany personal, £ Cast2.2 "Vybér a
kvalifikace personalu"”.

12 BU 0210 cs-1620
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3 Elektrické pripojeni

_ Zasah elektrickym proudem

Dotyk elektricky vodivych dild mlze vést k uderu elektrickym proudem s moznym tézkym zranénim nebo
smrtelnymi nasledky.

» Prfed zaCatkem instalacnich praci provedte elektrické odpojeni pfistroje.
» Pracujte pouze na pfistrojich, odpojenych od napéti.

_ Uder elektrickym proudem

Ménic frekvence je jeSté 5 minut po odpojeni od sité pod nebezpe€nym napétim.
» Pracujte az po ¢ekaci dob& minimalné 5 minut po vypnuti sité (odpojeni).

Polohovani ménice frekvence lze pouzit pouze pokud méni¢ obdrzi nezpozdéné zpétné hlaseni
aktualni skute¢né polohy pohonu.

Pro snimani skute¢né polohy slouzi obvykle snimac otacek.

3.1 Pripojeni u pristroje SK 200E ... SK 235E

Pro zajisténi elektrického pfipojeni se musi méni¢ SK 2xxE z pfipojovaci jednotky SK Tl4-... odstranit
(LQ ¢ast ).

Pro vykonové pfipoje je k dispozici jedna svorkovnice a pro pfipoje fizeni druha svorkovnice.
PE-pfipoje (uzemnéni pfistroje) se nachazeji uvnitf litinové skfiné pfipojovaci jednotky na dné. U vel.
4 je pro to k dispozici kontakt na vykonovém svorkovém bloku.

Podle provedeni pfistroje se li§i instalovana svorkovnice. Spravné osazeni se musi zjistit dle popisu
na prislusné svorce popf. z vytisknutého prehledového schématu svorek, umisténého uvnitf pfistroje.

Pripojovaci svorky pro
(1) | Sitovy kabel
Motorovy kabel

Vedeni brzdného odporu
(2) | Ridici vedeni
Elektromechanicka brzda

Termistor (TF) motoru
(3) | PE

BU 0210 cs-1620 13
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Detaily - Ridici svorky

Popis, funkce

SH: Funkce: Bezpe&ny Stop DOUT: digitalni vystup

AS1+/-: integrované AS-rozhrani 24V SH: Vstup ,Bezpecny Stop’

24 V: 24 V DC Fidici napéti 0V SH: Referencni potenciél ,Bezpecny Stop*
10 VREF: 10V DC referen&ni napéti pro AIN AIN +/- Analogovy vstup

AGND: Referenéni potencial analogovych signali SYS H/L: Systémova sbérnice

GND: Referencni potencial pro digitalni signaly MB+/-: Ovladani elektromagnetické brzdy
DIN: digitalni vstup TF+/-: PFipoj termistoru (PTC) motoru

Pfipoje v zavislosti na stupni kompletace

Detailni informace k funkéni bezpeénosti (Bezpecny Stop) jsou uvedeny v dodatecné pfiru¢ce
BU0230 . - www.nord.com -

Velikost 1 ... 3

SK 200E | SK210E | SK220E | SK 230E Typ piistroje SK 205E | SK 215E | SK 225E | SK 235E
SH AS1 SH+AS1 Popis SH AS1 SH+AS1
1
| Pin |
24V (vystup) 43 1 1 1 a4 24V (vstup)*
AIN1+ | ASI+ 14/84 | 2 | 44/84 24V (vstup)* | ASI+
AIN2+ 16 | 3 | 40 GND
AGND | ASI- 12/85= 4 =40/85 GND | ASI-
DIN1 21 | 5 1 21 DIN1
DIN2 22 : 6 : 22 DIN2
DIN3 23 171 23 DIN3
DIN4 24V SH DIN4 24vsH | 24891 8 1 24/89 DIN4 24V SH DIN4 24V SH
GND 0V SH GND ovsH [4o8! o 1 40/88 GND 0V SH GND 0V SH
DOUT1 1 : 10 : 1 DOUT1
GND 40 | 111 a0 GND
SYSH 77 : 12 : 77 SYSH
SYsL 78 | 131 78 SYsSL
10 V REF 11 : 14 : -
DOUT2 3 1151 79 MB+
GND 40 : 16 : 80 MB-
TF+ 38 | 17! 38 TF+
TF- 39 : 18 : 39 TF-

* pii pouziti rozhrani AS-Interface poskytuje svorka 44 k dispozici vystupni napéti (26,5V DC ... 31,6 V DC, max. 60 mA) . V
tomto pfipadé se na tuto svorku nesmi pfipojit Zadny zdroj napéti!

14 BU 0210 cs-1620
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Velikost 4
SK200E | SK210E | SK220E | SK230E

Typ pristroje (SH) (AS1) (SH+AS1)
Pin : Popis
1] 43 24 V (vystup)
2 | 43 24 V (vystup)
3 : 40 GND
4 1 40 GND
5 : -184 / ASI+
6 | -/85 / ASI-
7 : 11 10 V REF
8 | 14 AIN1+
9 : 16 AIN2+
10 | 12 AGND
1 | 44 24 V (vstup)
12 | 44 24V (vstup)
13 : 40 GND
14 | 40 GND
15 : 21 DIN1
16 | 22 DIN2
17 : 23 DIN3
18 | 24/89 DIN4 24V SH DIN4 24V SH
19 | 40/88 GND 0V SH GND 0V SH
20 | 40 GND
21 : 1 DOUT1
22} 40 GND
23 : 3 DOUT2
24 1 40 GND
25 : 77 SYSH
26 | 78 SYSL
27 : 38 TF+
28 | 39 TF-

Samostatny, odsazeny svorkovy blok (2-pdlovy):

1 1 79 MB+
2 | 80 MB-

BU 0210 cs-1620
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Vyznam funkci Popis / technické udaje

Svorka Parametrovani

Cis. | Oznageni Vyznam Cis. Funkce tovarni nastaveni

Digitalni vstupy Ovladani pristroje externim fizenim, spinacem apod., pfipojka HTL — snimac¢

(pouze DIN2 a DIN3)

dle EN 61131-2, Typ 1 Vistupni kapacita

low: 0-5 V (~ 9,5 kQ) 10 nF (DIN1, DIN 4)

high: 15-30 V (~ 2,5 - 3,5 kQ) 1,2 nF (DIN 2, DIN 3)

Snimaci interval: 1 ms Mezni frekvence (pouze DIN 2 a DIN 3)
Reakéni doba: 4 - 5 ms Min.: 250 Hz, Max.: 205 kHz

21 DIN1 Digitalni vstup 1 P420 [-01] | ZAP vpravo

22 DIN2 Digitalni vstup 2 P420 [-02] | ZAP vlevo

23 DIN3 Digitalni vstup 3 P420 [-03] | Pevna frekvence 1 (- P465[-01])

24 DIN4 Digitalni vstup 4 P420 [-04] | Pevna frekvence 2 (- P465[-02])

Zdroj fidiciho napéti Ridici napéti z pFistroje napt. pro napajeni prislusenstvi

24V DC * 25 %, neodolny proti zkratu Maximalni zatizeni 200 mA "

43 VO / 24V Napéti vystup - -

40 GND / 0V Referenéni potencial GND - -

1) Viz informace ,Souctové proudy” (L &ast )

Systémova sbérnice Specificky sbérnicovy systém NORD ke komunikaci s jinymi pfistroji (napfr.

inteligentni volitelna konstrukéni skupina nebo ménic frekvence)
S jednou systémovou sbérnici Ize - Adresa=32/34/36/38
provozovat az Etyfi ménice frekvence

(SK 2xxE, SK 1x0E).

77 SYSH Systémova sbérnice+ P509/510 Ridici svorky / Auto

78 | SYSL Systémova sbérnice- P514/515 250kBaud / Adresa 32gec

Systémova sbérnice - Terminovani na fyzikalnich koncich sbé&rnicového systému

zakoncovaci odpor Je-li pfistroj dodan prefabrikovany (napf. vybaveny zakaznickym rozhranim SK CU4 / SK TU4), jsou u

pristroje z vyroby vsazeny zakon€ovaci odpory a konstrukéni skupiny. Pro pfipad, Ze maji byt do systémové
sbérnice zapojeny dal$i pfistroje, musi se vlozit odpovidajici nové zakon¢ovaci odpory. V kazdém ptipadé

se musi pred uvedenim do provozu zkontrolovat, zda jsou zakonéovaci odpory spravné vsazeny (1x
na zacatku a 1x na konci systémové sbérnice).

S2 s Sy e Dilenské nastaveni ,OFF*
(Odlisné dilenské nastaveni viz vySe
uvedené vysvétleni)
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DRIVESYSTEMS 3 Elektrické pripojeni

3.2 Pripojeni u pristroje SK 250E-FDS ... SK 280E-FDS

Elektrické pfipojeni se provadi vyluéné konektory na pfistroji

3.21.1 Ovladaci panel

Poloha: celni

Osazeni a funkce jednotlivych mist pro
pfisluSenstvi jsou variabilni. Jsou pFfimo
ovlivnény specifikaci zakaznika, ale i
nepfimo zavislé na dalSich parametrech
vybaveni.

Vyznam kazdé LED diody, pfifazené ke
kazdému mistu pro pfislusenstvi je rovnéz
zavisly.

D1 = Diagnosticky otvor

E1 = Indikace stavu (LED diody)
H1 = Ovladaci prvek 1

H2 = Ovladaci prvek 2

Pfipoje signalu

BU 0210 cs-1620 17



Polohovaci fizeni POSICON — Dodate€ny navod pro velikost SK 200E i SK 250E-FDS

NORP

DRIVESYSTEMS

3.21.2 Konfigurace mist pro prisluSenstvi ovladaciho panelu

Mista pro pfisluSenstvi M1 az M8 jsou koncipovana pro konektory M12. Pfifazeni pfipojl popf. funkci
jednotlivych mist pro pfisludenstvi, relevantni pro pfistroj je natisknuto pfimo na téchto mistech.

Misto pro Typ prisluSenstvi Funkce Relevantni Poznamka
prislusenstvi parametr
M1 a | Zadné prislugenstvi
b |Iniciator 1/4 DIN1 P420[-01] Neni k dispozici, pokud
DIN4 P420[-04] M5 c s nulovou stopou.
Nastaveni funkce nulové
stopy v P420[-01].
M2 a | Zadné prisluenstvi
b | Iniciator 4 DIN4 P420[-04]
M3 a | Zadné prislugenstvi
b | Aktor 1/2 DOUT1 P434[-01]
DOUT2 P434[-02]
M4 a | Zadné prisluenstvi
b | Aktor 2 DOUT2 P434[-02]
M5 a | Zadné prisluenstvi
b | Iniciator2 /3 DIN2 P420[-02]
DIN3 P420[-03]
c |HTL ¢idlo M HTL-A P420[-02]
HTL-B P420[-03]
Systembus Master SYSM
M6 Zadné prislugenstvi
b | Iniciator 3 DIN3 P420[-03] pouze SK 250E-FDS /
SK 270E-FDS
c | Bezpec¢ny Stop STO pouze SK 260E-FDS /
SK 280E-FDS
M7 a | Zadné prislugenstvi
b | Iniciator6/7 AIN1/ P400[-01] / H1 / H2 pouzitelné pouze
DING P420[-06], P113 | omezené
AIN2 / P400[-02] /
DIN7 P420[-07], P113
c | Systembus Slave popf. SYSS
absolutni Cidlo
M8 a | Zadné pfislusenstvi
b | Iniciator 7 AIN2 / P400[-02] / pouze SK 250E-FDS /
DIN7 P420[-07], P113 | SK 260E-FDS,
H1 / H2 pouzitelné pouze
omezené
¢ | Napajeni 24 V DC? 24VI
d | AS-Interface (,AUX") AUX pouze SK 270E-FDS /
e | AS-Interface ASI SK 280E-FDS
f | AS-Interface (,AXS“) AXS

1) Kabel ¢idla k dostani na poptavku. Pokud je ¢idlo s nulovou stopou, potom je vyhodnoceni nulové stopy pres DIN1.

2) Napdjeni fidicim napétim 24 V DC Ize provést i pomoci M8 ¢ (AUX), M8 f (AXS) nebo mist pro pfislusenstvi X1 popf.

Z1 ... Z4 pfipojovaci urovné.

18
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DRIVESYSTEMS 3 Elektrické pripojeni

Na mistech pro pfisludenstvi H1 a H2 se nachazeji ovladaci prvky pristroje.

Lze volit z rdznych ovladacich prvk(. V zavislosti na zvolené kombinaci maji vliv na funkce
jednotlivych digitalnich vstupu. Tyto funkce jsou zohlednény specificky pro dany pfistroj v tovarnich
nastavenich pfislusnych parametru.

Varianta Misto pro pfislusenstvi H1" | Misto pro prislusenstvi H2? | Funkce parametru
Typ Funkce Typ Funkce P420[-07] | P420[-06] | P420[-05]

0 - / - / {0} {0} {0}
1 | L - A - R - / (34} {33} {0}
2 | L - A - R v /I - Q (34} (33} (12}
3 | - A - R I Sp1 - Sp2| {34} {33} {35}
4 I A - v - / {0} {15} {0}
5 I A - v I Off - On {0} (37} {33}
6 [ A - v [ L - Off - R (34} (37} {33}
7 I A - v Il Sp1 - Sp2 {0} {33} {12}
8 I Q - A - v - / (12} {15} {0}
9 I Q - A - v I Off - On (12} {37} (1}
10 I Q - A - v I Spl - Sp2| {12} {33} (35}

Funkce

A Automaticky provoz aktivni ' Ruéni provoz aktivni L Ruéni provoz, uvolnéni doleva

R Ruéni provoz, uvolnéni doprava Off Ruéni provoz, neuvolnéno On Ruéni provoz, uvolnéno

Sp1 Otacky 1 (hodnota z P113 [-01]) Sp2 Otacky 2 (hodnota z P113 [-02]) Q Potvrdit poruchu

Typ obsluzné opce

| Spinac¢ (vlevo — stfed — vpravo), aretovatelny, provedeni jako spina¢ nebo kli¢ovy spina¢

1l Spinac (stfed — vpravo), aretovatelny, provedeni jako spina¢ nebo kli€ovy spinaé

1] Spinac¢ (vlevo — stfed — vpravo), stfed a vpravo aretovatelny, provedeni jako spina¢ nebo klicovy spina¢

IV | Tlagitko

1) Vliv na funkce parametrd digitalnich vstupt DIN 6 / 7
2) Vliv na funkce parametrd digitélnich vstuptu DIN 5/ 7

3) Varianty, u kterych jsou funkce parametrt konfigurovany na hodnotu {0}, nemaji na pfislusny digitalni vstup zadny funkéni vliv. V téchto
pfipadech Ize pomoci pfislusného alternativniho analogového vstupu pfifadit pfislusné analogové funkce (srovnej i predchozi tabulku).
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Polohovaci fizeni POSICON — Dodate€ny navod pro velikost SK 200E i SK 250E-FDS DRIVESYSTEMS

Obsazeni zastréek konektorti M12

V zavislosti na funkci jsou zabudovany 5-polové montazni konektory M12 s barevnou zasuvkovou
popf. zastrckovou vlozkou. Barvy upozoriuji na funkéni pfisluSnost konektoru a umoznuji snadné
nalezeni na pfistroji. To samé je zajist€no barevnym provedenim krycich vicek.

Na pfistroji mohou byt v zavislosti na specifikaci zakaznika pouzity nasledujici konektory.

Mista pro prisluSenstvi M1 az M8

Funkce Konektory Misto pro
prislusenstvi
Vyobrazeni | Obsazeni kontaktt
kontaktt
1 2 3 4 5 Cis. Barva
DIN1 / DIN4 24V DIN4 GND DIN1 PE M1 cerna
DIN2 / DIN3 24V DIN3 GND DIN2 PE M5 cerna
DIN3 24V GND DIN3 PE M6 cerna
DIN4 24V GND DIN4 PE M2 cerna
DING / DIN7 O = 24V DIN7 GND DING PE M7 cerna
DIN7 10 05 ()3l |24V GND DIN7 PE M8 cerna
DOUT1 / DOUT2 20) 24V DOUT2 |GND DOUT1 |PE M3 cerna
DOUT2 ’ 24V GND DOUT2 |PE M4 cerna
AIN1 / AIN2 joe [24v [AN2 |GND  |AINT | +10 Ve | M7 bila
AIN2 24V GND AIN2 +10 VRrer | M8 bila
SYSM " 24V GND CAN_H |CAN_L [M5 modra
popr. POPE.
SYS+ SYS-
STO " GND SH |24V SH M6 Zluta
SYSS " GND CAN_H |CAN_L (M7 modra
EOS popf-. POPE.
03 O Ol SYS+ SYs-
24VI (OF 24V GND M8 gerna
ASI Zastreka, ASI+ ASI- M8 Zluta
AUX Akodovana | ASI+ GND ASI- 24V M8 Zluta
AXS ASI+ GND ASI- 24V M8 Zluta
HTL"Y 24V Stopa B | GND Stopa A M5 gerna
Zasuvka,
B-kédovana
HTL s nulovou 5 24V Stopa B | GND Stopa A | Stopa 0 | M5 cerna
stopou " Os
10 0O O3
40)
Zasuvka,
A-kédovana

1)  Télo konektoru je uvnitf propojeno s ochrannym vodic¢em.

20
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DRIVESYSTEMS 3 Elektrické pfipojeni

3.2.1.3 Detaily ridicich pripoju

Vyznam funkci Popis / technické udaje

Kontakt Parametrovani

(Oznaceni) Vyznam Cis. Funkce tovarni nastaveni

Digitalni vstupy Ovladani pristroje externim fizenim, spinacem apod., pfipojka HTL Cidla (pouze
DIN2 a DIN3)

Tovarni nastaveni digitalnich vstupd DINS az DIN7 je zavislé na konfiguraci mist
pro prislusenstvi H1 a H2.

DIN1-5 dle EN 61131-2, Typ 1 Vstupni kapacita
low: 0-5 V (~ 9,5 kQ) 10 nF (DIN1, DIN4, DIN5, DING, DIN7)
high: 15-30 V (~ 2,5 - 3,5 kQ) 1,2 nF (DIN2, DIN3)
Snimaci interval: 1 ms Mezni frekvence (pouze DIN2 a DIN3)
Reakcni doba: 4 - 5 ms Min.: 250 Hz, Max.: 205 kHz
DIN1 Digitalni vstup 1 P420[-01] | Zadna funkce
DIN2 Digitalni vstup 2 P420 [-02] | Z&dna funkce
DIN3 Digitalni vstup 3 P420 [-03] | Zadna funkce
DIN4 Digitalni vstup 4 P420 [-04] | Z&dna funkce
DIN5 Digitalni vstup 5 P420 [-05] ;
DING / AN Digitaln{ vstup 6 P420 [-06) | (- cast"Konfigurace mistpro
pfislusenstvi ovladaciho panelu")
DIN7 / AIN2 Digitalni vstup 7 P420 [-07]

Upozornéni pro DING a DIN7:
Digitalni vstupy DING a DIN7 bezprostfedné souvisi s analogovymi vstupy AIN1 a AIN2. Tzn. Ze digitalni funkce mohou byt pouzity pouze tehdy,
kdyz jsou analogové funkce vypnuty (odpovida tovarnimu nastaveni).

Zdroj ridiciho napéti Ridici napéti z pistroje napF. pro napajeni pfislugenstvi
24V DC + 25 %, neodolny proti zkratu Maximalni zatizeni "
VO / 24V Napéti vystup - -
GND / 0V Referenéni potencial GND - -
1) Viz informace ,Souctové proudy” (L ¢ast )
Systémova sbérnice Specificky sbérnicovy systém NORD ke komunikaci s jinymi pfistroji (napf.
inteligentni volitelna konstrukéni skupina nebo ménic frekvence)
S jednou systémovou sbérnici Ize - Adresa=32/34/36/38
provozovat az Etyfi ménice frekvence
(SK 2xxE, SK 1x0E, SK 2xxE-FDS).
SYSH Systémova sbérnice+ P509/510 Ridici svorky / Auto
SYSL Systémova sbérnice- P514/515 250kBaud / Adresa 32gec
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DRIVESYSTEMS

3.3 Snimac otacek

3.3.1

Absolutni ¢idlo CANopen

PFipojeni absolutniho &idla je realizovano pomoci interniho Systémova sbérnicerozhrani. Pfipojované
absolutni ¢&idlo musi jako minimalni prfedpoklad disponovat rozhranim CAN-Bus s protokolem
CANopen. Interni CAN-Bus s protokolem CANopen Ize sou€asné pouzit pro fizeni a parametrovani,

jakoz i ke snimani poloh absolutniho &idla.

Méni¢ frekvence podporuje absolutni ¢idlo CANopen s komunikaénim profilem DS 406. Pokud je
pouzito schvalené absolutni Cidlo Getriebebau NORD GmbH & Co. KG, je mozZné automatické
parametrovani ¢idla méni¢em frekvence. V tomto pfipadé se musi u ¢idla nastavit pouze jesté adresa
CAN a pfenosova rychlost idla pomoci oto€ného spinace nebo DIP - spinae. V8echny ostatni nutné
parametry se v Cidle nastavuji z ménice frekvence pomoci CAN-BUS.

3.3.141

Schvalena absolutni ¢idla CANopen (s krytem sbérnice)

Typ snimace otacek

Absolutni snimac Singleturn

Vyrobce Klbler

T 8.5878.0421.2102.
yp S010.K014

Cislo dilu 19551882

Rozliseni Singleturn

8192 (13 Bit)

Rozliseni Multiturn

1

Rozhrani

CANopen-Profil DS406 V3.1

CAN-adresa /
pfenosova rychlost

Nastavitelné (adr. 51, pfenosova rychlost 125k)

Kryt sbérnice ano
Vy’stupvinkrementélniho ne

snimace

Napajeni 10... 30 VvDC
Hfidel Slepy otvor D=12

Elektrické pfipojeni

Svorka

Typ snimace otacek

Absolutni ¢idlo Multiturn

Vyrobce Kubler Kubler Kubler Baumer IVO
8.5888.0421.2102. | 8.F5888M.0A00.21 | 8.5888.0400.2102.

Typ S010.K014 22 DG4404 S014.K029 GXMMS.Z18

Eislo dilu 10551883 (AG7) | 19551928 (AG9) | 19551886 (AG4) | 19556994 (AG6)

Rozliseni Singleturn

8192 (13 Bit)

8192 (13 Bit)

8192 (13 Bit)

8192 (13 Bit)

Rozlieni Multiturn

4096 (12 Bit)

65536 (16 Bit)

4096 (12 Bit)

65536 (16 Bit)

Rozhrani

CANopen-Profil
DS406 V3.1

CANopen-Profil
DS406 V3.1

CANopen-Profil
DS406 V3.1

CANopen-Profil
DS406 V3.0

CAN-adresa /
pfenosova rychlost

Nastavitelné (adr.
51, pfenosova

Pevna adresa 33,
Pfenosova rychlost

Nastavitelné (adr.
33, pfenosova

Nastavitelné (adr. 33,
pfenosova rychlost

rychlost 125k) 250k rychlost 250k) 250k)
Kryt sbérnice ano ne ano ano
Vylstupv inkrementalniho ne HTL / push-pull HTL / push-pull HTL / push-pull
snimace 2048 impulzl 2048 impulzu 2048 impulzud
Napajeni 10 ...30VDC 10...30VDC 10 ...30VDC 10 ... 30 VDC
HFidel Slepy otvor D = 12 | Duty hfidel D=12 Slepy otvor D =12 | Slepy otvor D = 12
Konec kabelu AG: Svorka

Elektrické pfipojeni

Svorka

1,5m

Zastréka M12

IG: Zastréka M12
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3.3.1.2 Obsazeni kontaktl pro ¢idlo CANopen (SK 200E ... SK 235E)

Funkce Obsazeni u SK 2xxE

Napajeni 24 V 43 (/44) 24V (VO (V1))
Napajeni 0 V 40 0V (GND)
Systembus + 77 SYSH
Systembus - 78 SYSL
Kabelové stinéni PFipojit na kontakt ,PE" konektoru.

3.3.1.3 Obsazeni kontakta pro ¢idlo CANopen (SK 250E-FDS ... SK 280E-FDS)

Funkce Obsazeni u SK 2xxE-FDS
Napajeni 24 V 24V (VO)
Napajeni 0 V 0V (GND)
Systembus + SYS H
Systembus - SYSL

Kabelové stinéni Pripojit na kontakt ,PE" konektoru.
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3.4 Barevné rozliSeni a obsazeni kontaktu pro inkrementalni ¢idlo (HTL)

Funkce Barvy zil u inkrementalniho éidla " Obsazeni u SK 2xxE
Napajeni 24V hnéda / zelena 43 (/44) 24V (VO)
Napajeni 0V bila / zelena 40 0V (GND)
Stopa A hnéda 22 DIN2
Stopa A inverzni (A /) zelena --

Stopa B seda 23 \ DIN3
Stopa B inverzni (B /) rdzova --

Stopa 0 gervena 21 \ DIN1
Stopa 0 inverzni cerna --

Kabelové stinéni velkoplodné spojené se skiini ménice frekvence

1) | Barvy Zil jsou zavislé na typu snimace otacek a mohou se liSit. Respektujte prosim datovy list snimace otacek !

Dejte pozor na pfikon proudu snimace otaCek (obvykle je az150 mA) a pfipustné zatizeni zdroje
fidiciho napéti.

Zpracovat signaly HTL snimace otacek jsou schopny vyluéné digitalni vstupy DIN 2 a DIN 3. Pro
pouziti snimaCe otacek je v zavislosti na pozadavku (zpétna vazba otacek / servo rezim popf.
polohovani), zapotfebi aktivovat parametr (P300) a / nebo (P600).

[i] Informace Dvojité obsazeni DIN 2 a DIN 3

Digitalni vstupy DIN 2 a DIN 3 se pouzivaji pro 2 rdzné funkce:
1. pro parametrovatelné digitalni funkce (napf. “Uvolnéni doleva”),
2. pro vyhodnoceni inkrementalniho ¢idla.

Obé funkce jsou propojeny vazbou ,NEBO*.

Vyhodnoceni inkrementalniho &idla je vzdy aktivovano. To znamena, Ze kdyz je inkrementélni &idlo pfipojeno,
musi se zajistit, aby byly digitalni funkce vypnuté (parametr (P420 [-02] a [-03]) popF. pomoci DIP spinace ).

[i] Informace Smér otaceni

~Smeér pocitani“ inkrementalniho ¢idla musi odpovidat sméru otaceni motoru. Nejsou-li oba sméry identické, musi
se pfipoje stop snimace otacek (stopa A a stopa B) vzajemné vyménit. Alternativné Ize v parametru P301 nastavit
rozliSeni (pocet impulz na otacku) snimace otacek s negativnim znaménkem.

(il Informace Poruchy signalu snimace

Nepouzité zily (napf. stopa A inverzni / B inverzni) se musi bezpodminecné izolovat.

V opacném pripadé mohou byt pfi kontaktu téchto Zil navzajem nebo se stinénim zpusobeny zkraty, které mohou
vést k porucham signalu snimace nebo poskozeni snimace otacek.

Je-li u snimace otaCek k dispozici nulova stopa, musi se pfipojit k digitalnimu vstupu 1 pfistroje.
Nulova stopa je prebirana méni¢em frekvence, pokud je parametr P420 [-01] nastaven na funkci ,43".
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3.5 Barevné rozliSeni a obsazeni kontaktu pro inkrementalni ¢idlo (HTL)

Funkce inkrerﬁ::gl:'i:; cidla Obsazeni u SK 2xxE-FDS
Napajeni 24V hnéda / zelena 24V (VO)
Napéjeni OV bila / zelend 0V (GND)

Stopa A hnéda DIN2

Stopa A inverzni (A /) zelena

Stopa B Seda DIN3

Stopa B inverzni (B /) rdzova

Stopa 0 Cervena (DIN1)

Stopa 0 inverzni éerna

Kabelové stinéni Pripojit na kontakt ,PE" konektoru.

Dejte pozor na pfikon proudu snimace otaCek (obvykle je az 150 mA) a pFipustné zatizeni zdroje
fidiciho napéti.

Pro pouziti snimace otaCek se musi podle pozadavku (zpétna vazba otacek / servorezim popf.
polohovani) aktivovat parametr (P300) popf. (P600).
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4 Popis funkce

41 Uvod

S polohovaci funkci Ize vyfesit mnozstvi polohovacich udloh a regulaci polohy. V nasledujicim jsou
predstaveny rlizné postupy k zadani pozadované hodnoty a evidenci skute¢né hodnoty.

Zadani pozadované hodnoty Ize provést jako absolutni nebo relativni polohu. Absolutni zadani polohy
je doporuceno pro aplikace s pevnymi polohami, jako napf. u posuvovych vozikd, vytaht, regalovych
zakladacl apod. Relativni zadani polohy se nabizi u vSech krokové pracujicich os, zejména u
nekonecnych os jako otocnych stol(l a taktovacich veéjifovych pasu. Zadani pozadované hodnoty je
mozné i pomoci sbérnice (PROFINET, CAN-Bus, ...). Pfitom Ize polohu zadat jako hodnotu nebo
kombinaci bitl jako Cislo polohy nebo inkrement. PFi pouziti volitelného AS-rozhrani je mozné také
zadani poZadované hodnoty — podobné jako pfi nastaveni pomoci fidicich svorek — vyluéné pomoci
bitové kombinace.

Pfechod mezi polohovanim a zadanim otacek se provadi pomoci pfepnuti sady parametrd. Pfitom se
polohovani nastavuje v parametru P600 v sadé parametrd na ,VYP* v jiné sadé parametra na ,#
VYP*. Mezi sadami parametru Ize v kazdém okamziku pfepinat, tedy i bEhem provozu.

4.2 Snimani polohy

4.2.1 Snimani polohy inkrementalnim ¢idlem

Pro absolutni skute€nou polohu je zapotiebi referenéni bod, s jehoz pomoci se zjisti nulova poloha
osy. Snimani polohy pracuje nezavisle na signdlu k b&hu ménie frekvence a parametru P600
,Polohovani®. Impulsy inkrementalniho €idla jsou pocitany v ménici frekvence a pfi€itany ke skute¢né
poloze. Méni¢ frekvence zjiStuje skuteCnou polohu tak dlouho, dokud je napajen napétim. Zmény
polohy, provedené pfi vypnutém ménici frekvence, nejsou zaznamenany vnitinim Citaem polohy
meénice. V tomto pfipadé je zpravidla nutnd jizda na referen¢ni bod po kazdém pfipojeni ménice k
sitovému napajeni.

V parametru P301 ,RozliSeni snimace otacek” se nastavuje rozliSeni popf. pocet impulsi
inkrementalniho Cidla. Nastavenim negativniho poctu impuls( Ize pFizplsobit i smér otaceni podle
montazni polohy snimace otaCek. Po zapnuti napajeciho napéti u méniCe frekvence je skuteCna
poloha = 0 (P604 "Typ snimace" bez volby ,...+Ulozit polohu“) nebo se nastavi na hodnotu, ktera
existovala v okamziku vypnuti (P604 "Typ snimace" s volbou ,,...+Ulozit polohu®).

m Informace

Méni¢ frekvence bez vnitiniho napajeciho zdroje

U ménicu frekvence, které nedisponuji integrovanym zdrojem 24 V - DC, musi byt fidici dil po
posledni zméné polohy napajen jesté minimalné 5 minut. Pouze tak je zaru€eno, Ze budou data v
pfistroji trvale ulozena.

V pfipadé, ze neni ménic¢ frekvence provozovan v servo rezimu (P300,Regulacni proces* CFC closed-
loop) Ize inkrementalni ¢idlo namontovat i jinam nez na motorovy hfidel. V tomto pfipadé musi byt
nastaven pfevodovy pomér motoru vuci inkrementalnimu cCidlu.
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Pocet otaCek snimace otalek je proto pfepocitdvan v ménici frekvence pomoci parametru P607
.Prevod - Citatel“ a P608 ,Pfevod - jmenovatel“ na pocet otacek motoru.

nm=nc * Up / Un N Podet otadek motoru
ng: Pocet otédCek snimace otacek
Up: Pfevod - Citatel (P607 [-01])
Un: Pfevod-jmenovatel (P608 [-01])
Priklad

Snimag otacek je namontovan na vystupni strané pfevodovky. Pfevodovka mé pfevod i = 26,3.
Parametrovany jsou nasledujici hodnoty: P607 [-01] = 263
P608 [-01] = 10

m Informace

Smér otaceni
Smér otadeni snimaCe otdCek musi souhlasit se smérem otaCeni motoru. Pfi kladné vystupni

frekvenci (smér otaCeni doprava) se musi skute¢na hodnota polohy zvétSovat. Pokud smér otaceni
nesouhlasi, Ize to korigovat zapornou hodnotou v P607 ,Pfevod-Citatel”.

Pomoci hodnoty v parametru P609 [-01] ,Offset poloha“ Ize nulovy bod poloZit i v jiné poloze, nez
uréené referenénim bodem. Offset je po pfepoltu otacek snimace zohlednén ve sméru otaceni
motoru. Po provedeni zmény v parametrech pfevodu Citatele a jmenovatele (P607 [-01] a P608 [-01]
se musi offset zadat znovu.

4.2.1.1 Jizda na referenc¢ni bod

Jizda na referencni bod se spousti pomoci jednoho z digitalnich vstupl nebo jednoho z Bus 10 In Bits.
K tomu se musi digitalni vstup (P420...) popf. Bus 10 In Bit (P480...) nastavit na pfislusnou funkci 22.
Smér vyhledavani referenéniho bodu je zadan pomoci funkci ,Béh vievo / vpravo“. Aktualni
pozadovana frekvence urcuje rychlost jizdy na referenéni bod. Referen¢ni bod je rovnéz mozné nacist
pomoci digitalnich vstupu popf. Bus 10 In Bits (Nastaveni 23).

m Informace

Pouziti BUS 10 In Bits

Nastaveni pomoci Bus IO In Bits pfedpoklada, Ze je poZzadované hodnoté BUS (P546...) pfifazena
funkce 20.

Priabéh jizdy na referenéni bod

PFi zapnuté jizdé na referenéni bod pojizdi pohon v souladu se smérem své poZzadované hodnoty
(Béh vpravo/vlevo, +/- pozadovana hodnota). Pfi dosazeni spinaCe referencniho bodu, signal na
digitalnim vstupu nebo referenénim bodu Bus 10 In Bit smér pojezdu obraci. Tim je referenéni spinal
nasledné opét opustén.

Nachazi-li se pohon jiz na zacatku jizdy na referencni bod na spinadi, je jizda na referenéni bod
spusténa okamzité s invertovanym smérem otaceni.

Po opusténi spinace je skute€na poloha nastavena na hodnotu, nastavenou v parametru P609 ,Offset
pozice“. Pokud tato hodnota neni rovna ,0% pojizdi pohon bez odkladu do svého nového nulového
bodu. Pohon setrvava v tomto bodu az do odebrani funkce ,Jizda na referenéni bod“. Je-li v
parametru P610 zvoleno relativni polohovani (funkce 1) je poZadovana poloha sou¢asné nastavena
na hodnotu 0.
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Zpétné hlaseni ménice frekvence pro ukonceni jizdy na referenéni bod s pfevzetim platného
referenéniho bodu lze provést rovnéz pomoci digitélniho signalu. K tomu se musi digitalni vystup
(P434 ...) popf. Bus 10 Out Bit (P481...) nastavit na funkci 20.

m Informace

Ztrata polohy

Je-li pro snimani polohy pouzito inkrementalni ¢idlo, musi se v parametru P604 "Typ snimace" pouzit
nastaveni ,+ ulozeni polohy”“ Funkce 2 nebo 4). V opacném pfipadé se po vypnuti fidiciho napéti
aktualni hodnoty (poloha, referenéni bod) ztrati.

Jizda na referen¢ni bod se prerusi zrusenim povelu k ,Béhu” nebo pfikazem ,Rychlé zastaveni® popfr.
.Zablokovat napéti“. Nedochazi pfitom k Zadnému chybovému hlaseni.

Pro referovani pomoci funkce ,Jizda na referenéni bod“ se regulace polohy, tedy probihajici
polohovani prerusi.

4.21.2 Reset polohy

Alternativné k jizdé na referencni bod Ize jeden z digitalnich vstupu (P420...) popf. jeden z
Bus 10 In Bits (P480...) nastavit na nastaveni 61 ,Reset polohy“. Na rozdil od funkce 23 ,Referencni
bod* je vstup popf. Bus IO In Bit vzdy U¢inny a nastavuje skute€nou polohu pfi zméné signaluz 0 — 1
ihned na hodnotu 0. Pokud byl v parametru P609 parametrovan offset, popojede osa o tuto hodnotu.

Reset polohy probiha nezavisle na nastaveni ,Polohovani v parametru P600. Je-li v parametru P610
zvoleno relativni polohovani (funkce 1) je pozadovana poloha sou¢asné nastavena na hodnotu 0.

Referovani pomoci funkce 61 ,Reset polohy* |ze provést pfi aktivnim polohovani, tedy pfi probihajicim
polohovacim provozu.

m Informace

Provoz - motoru IE4

Je-li pro provoz motoru IE4 pouzito k zjisténi polohy rotoru kombinované cidlo CANopen (absolutni a
inkrementalni ¢idlo) a je absolutni ¢idlo mimoto pouzito pro polohovani, musi se vzit na védomi
nasledujici:

Funkce ,Reset polohy* vraci polohu zpét a nastavuje znovu i nulovou polohu pro zjisténi polohy
rotoru. Pogatecni poloha pro zjisténi polohy rotoru jiz neni mozna.

m Informace

Presnost opakovani

Referovani pomoci funkce ,Reset polohy” zavisi na vili spinace referenéniho bodu a rychlosti, kterou
je spinag aktivovan. Tim je pfesnost opakovani pfi této formé referovani ve srovnani s funkci ,Jizda
na referencni bod” trochu nizsi, pro vétSinu aplikaci v8ak dostacuijici.

m Informace

Pouziti Bus 10 In Bits

Nastaveni pomoci Bus IO In Bits pfedpoklada, ze je pozadované hodnoté BUS (P546...) pfifazena
funkce 20.
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4.2.2 Snimani polohy absolutni ¢idlem

Absolutni ¢idlo pfenasi skutecnou hodnotu polohy do méniCe frekvence digitalné. Poloha je v
absolutnim ¢&idle vzdy aktualni a je i po posunu osy pfi vypnutém meénici frekvence spravna. Jizda na
referenéni bod proto neni nutna.

PFi pfipojeni absolutniho ¢idla musi byt parametr P604 ,Polohovaci systém“nastaven na jednu z
absolutnich funkci (nastaveni 1 nebo 5 ...).

RozliSeni €Cidla se nastavuje v parametru P605.

Pokud neni absolutni ¢idlo namontovano na hfideli motoru, musi byt parametrovan pfevodovy pomér
motoru vUci absolutnimu ¢idlu. Pocet otacek snimace otacek je proto prfepocitavan v ménici frekvence
pomoci parametru P607 ,Prevod - Citatel“ a P608 ,Prevod - jmenovatel* na pocet otacek motoru.

nm = ne * Up / Un

Ny Pocet otacek motoru

ne: Pocet otacek snimace otacek

Up: Prevod - Citatel (P607 [-02])
Un: Prevod-jmenovatel (P608 [-02])

Priklad

Snimac otacek je namontovan na vystupni strané pfevodovky. Pfevodovka ma pfevod i = 26,3.

Parametrovany jsou nasledujici hodnoty: P607 [-02] = 263
P608 [-02] = 10

m Informace

Smeér otaceni

Smér otadeni snimaCe otdCek musi souhlasit se smérem otaCeni motoru. Pfi kladné vystupni
frekvenci (smér otaCeni doprava) se musi skute¢na hodnota polohy zvétSovat. Pokud smér otaceni
nesouhlasi, Ize to korigovat zapornou hodnotou v P607 ,Prevod - Citatel .

Pomoci parametrovatelné hodnoty v parametru P609 [-02] ,Offset polohy” Ize nulovy bod polozit i v
jiné poloze, nez urCené referenénim bodem. Offset je po pfepoctu otd€ek snimacle zohlednén ve
smeéru ota€eni motoru. Po provedeni zmény v parametrech pfevodu Eitatele a jmenovatele (P607 [-02]
a P608 [-02] se musi offset zadat znovu.

m Informace

Maximalni mozna poloha

Maximalni mozna poloha v parametru P615 ,Maximalni poloha“ vyplyva z rozliSeni snimace a
parametrl Pfevod Citatel a jmenovatel P607 a P608. Maximalni hodnotu otacek ale v zadném pfipadé
+/- 65000 (16 Bit)nelze prekrodit.
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4.2.21 Dopliujici nastaveni: Absolutni ¢idlo CANopen

U ¢cidla musi byt nastavena prenosova rychlost a CAN Bus adresa. Nastaveni DIP pfepinacu u Cidel
Ize zjistit v navodu k obsluze od vyrobce.

CAN Bus adresa pro absolutni ¢idlo se musi nastavit dle nasledujiciho vzorce dle parametru P515][-
01] ,CAN adresa“ :

CAN Bus adresa absolutniho ¢idla = CAN Bus adresa ménice frekvence (P515[-01]) + 1

Prenosova rychlost CAN nastavena v Cidle musi byt identicka k pfenosové rychlosti v parametru P514
~Prenosova rychlost CA* vSech dalSich ucastnik(i v Bus systému.

Je-li parametrovani Cidla realizovdno pomoci méniCe frekvence, je pomoci pfenosové rychlosti
stanoven souc¢asné i vysilaci cyklus pro polohu absolutniho &idla.

Pro provoz vice absolutnich &idel CANopen v jednom Bus systému, jako napf. pfi synchronnim
provozu, Ize pro Bus Master a absolutni ¢idla CANopen nastavit rozdilné doby vysilacich cykld.

S parametrem P552 ,Cyklus CAN Master‘lze v poli [-01] parametrovat ¢as cyklu pro Master rezim
CAN/CANopen a v poli [-02] absolutni ¢idlo CANopen. Je nutno vzit na védomi, Ze parametrované
hodnoty nejsou niz8i nez hodnota ve sloupci Minimalni hodnota skute¢né doby cyklu. Tato hodnota je
zavisla na pfenosové rychlosti CAN (P514).

P514 P552 [-01]" P552 [-02]" t2 Bus zatizeni®
BUS Master Cidlo CANopen

[kBaud] [ms] [ms] [ms] [%]
10 50 20 10 42,5
20 25 20 10 21,2
50 10 10 5 17,0
100 5 5 2 17,0
125 5 5 2 13,6
250 5 2 1 17,0
500 5 2 1 8,5
10004 5 2 1 4,25

Vysledné tovarni nastaveni
Minimalni hodnota pro skute¢nou dobu cyklu
ZpUsobeno ¢idlem

AW N -

Pouze pro testovaci ucely

Tabulka 1: Doba cyklu ¢idla CANopen v zavislosti na pfenosové rychlosti

Mozné zatizeni sbérnice v zafizeni zavisi vzdy na realném C&ase, specifickém pro zafizeni. Velmi
dobré vysledky jsou dosahovany se zatiZzenim sbérnice nizSim nez 40 %. V zadném pfipadé by ale
nemélo byt voleno zatizeni sbérnice vy3si nez 80 %. Do odhadu zatiZeni sbérnice by se mély
zahrnout jesté i jiné dalSi aktivity sbérnice (poZzadované a skute€né hodnoty ménice frekvence, stejné
jako dal$ich u€astniku sbérnice).

Dodatec¢né vysvétleni k rozhrani CAN m(izete nalézt v pfirucce BU 2500.

(il Informace Alternativa k P514 a P515

Alternativné k nastaveni pomoci parametru P514 a P515 Ize nastavit pfenosovou rychlost a adresu pomoci
DIP-spinace ménice frekvence (L4 BU 0200).
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(il Informace Pouziti 10 rozsifeni

Rozsahy adres 10 az 13 a 20 az 23 jsou obsazeny volitelnym 10 roz8ifenim (napf. SK TU4-IOE). Pfi pouZiti
takovych konstruk&nich skupin v Bus systému nelze tyto adresy proto pouzit pro adresovani absolutniho Cidla
™CANopen.

4.2.2.2 Referovani absolutniho ¢idla

Absolutni €idla Ize - podobné jako inkrementalni €idla - na hodnotu "0" pomoci funkce ,Jizda na
referenéni bod* (1 Cast 4.2.1.1 "Jizda na referenéni bod") a ,Reset polohy* (L Cast 4.2.1.2 "Reset
polohy") popt. na hodnotu, nastavenou v parametru P609 [-02] ,Offset poloha“.

Pfesnost pfi resetu polohy ¢idla velmi zavisi na aktualni rychlosti pojezdu, zatiZzeni sbérnice a
prenosové rychlosti, ale i na typu ¢&idla. Proto je dirazné doporu¢eno provadét reset absolutniho cidla
vyluéné v klidovém stavu.

Je-li k ménici frekvence pfipojeno jak inkrementalni &idlo, tak i absolutni &idlo, jsou pfi provedeni
funkce ,Jizda na referenéni bod“ nebo ,Reset polohy* resetovana obé €idla.

4.2.2.3 Manualni uvedeni absolutniho ¢idla CANopen do provozu

Obvykle se provadi konfigurace ¢idla parametrovanim na ménici frekvence.

Alternativné Ize provést konfiguraci i pomoci CAN Bus Master, ktera se musi do sbérnicového
systému dodatecné zapojit.

Je-li ¢idlo pomoci CAN Bus Master nastaveno do stavu ,Operational“, 1ze provadét nasledujici
nastaveni.

Funkce Parametrovani Upozornéni

Rozlieni 6001h a 6002h Hodnota dle P605

Doba cyklu 6200h Doporuéeni: Hodnota < 20 ms (nastaveni ma vliv na reakéni
rychlost polohovani.)
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4.2.3 Kontrola ¢idla

PFi aktivnim polohovani (P600, nastaveni # 0) je funkce pfipojeného absolutniho &idla kontrolovana. V
pfipadé existujici poruchy je generovano pfislusné chybové hlaseni. Viditelna zUstava posledni platna
poloha v ménici frekvence (P601).

PFi neaktivhim polohovani (P600, nastaveni = 0) je kontrola vypnuta. V pfipadé& poruchy snimace tak
neni provedeno Zzadné chybové hlaseni. V parametru P601 je dale udana aktualni poloha snimace.

+ S parametrem P631 ,Vlecna chyba.2 cidla“ 1ze pfi existenci absolutniho a inkrementalniho €idla
kontrolovat diferenci polohy mezi obé&ma d¢idly. Maximalni pfipustnd odchylka polohy mezi
absolutnim a inkrementalnim cidlem je zadana hodnotou, ktera se nastavuje v tomto parametru. P¥i
prekroeni maximalni pfipustné odchylky je aktivovano chybové hlaSeni E14.6.

* S parametrem P630 ,VleCna chyba polohy“ je srovnavana skutec¢na poloha snimace otacek se
zménou polohy, vypoctené z aktualnich otacek (odhadnuta poloha). Pfekroci-li diference polohy
hodnotu, nastavenou v P630, je vydano chybové hlaseni E74.5.

Tento postup kontroly vieéné chyby podléha technicky nepfesnostem a vyZaduje pfi delSich
pojezdech i nastaveni vy33ich hodnot. Tyto hodnoty se pfitom musi zjistit experimentalné.
DosazZenim cilové polohy je odhadnuta poloha nahrazena hodnotou skuteéné polohy snimace, aby
se vyloucilo naditani chyb.

» S parametry P616 ,Minimaini poloha“ a P615 ,Maximéalni poloha" Ize stanovit pfipustny pracovni
rozsah. Opusti-li pohon pfipustny rozsah, je vydano chybové hlaSeni E14.7 “ popt. E14.8

Pozadované hodnoty polohy, které jsou vétsi nez hodnoty nastavené v P616 popf. mensi nez
hodnoty nastavené v P615, jsou v ménici frekvence automaticky omezeny na hodnoty, nastavené v
obou parametrech.

Kontroly polohy nejsou aktivni, pokud je v pfisluSnych parametrech nastavena vzdy hodnota 0 nebo v
parametru P604 jedna z hodnot 3, 4, 5 nebo 7.
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4.2.4 Metoda linearniho nebo drahové optimalizovaného polohovani

Snimac otacek pouzity pro polohovani se aktivuje pomoci parametru P604 ,Typ Cidla“. Pfitom je nutno
rozliSovat mezi normalnim meéfenim (pro ,linearni“ systémy) a ,drahové optimalnim“ méfenim (pro

rotacni systémy).

V ,drahové optimalnich* funkcich Ize dodate¢né omezit viceotackové rozliSeni €idla pro bod prejeti
pomoci parametru P615 ,Maximalni poloha“. Pfitom se do otaCek zadava viceotackové rozliSeni (1

otacka = 1,000 rev).

Pro kontrolu nastaveni a funkce ¢idla se musi zvolit parametr P601 ,,Skute¢na poloha“.

Typ snimace

Metoda méreni

linearni | drahové optimalni
Inkrementalni ¢idlo 0 3
Inkrementalni €idlo s uloZzenim polohy v ménici frekvence 2 4
Absolutni ¢idlo CANopen (pouze snimace otacek schvalené NORD
(C3 Cast 4.2.2.3 "Manualni uvedeni absolutniho &idla CANopen do 1 5
provozu"))
Absolutni &idlo CANopen pro manualni konfiguraci (L2 Cast ) 6 7

Tabulka 2: Parametr P604 Vybér polohovaciho systému
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4.2.41 Drahové optimalni polohovani

PFi aplikacich oto€ného stolu jsou jednotlivé polohy rozloZzeny po obvodé. Pouziti linearniho
polohovani se nedoporu€uje proto, Ze by méni¢ frekvence nedorazil do zvolené polohy vzdy po
nejkratdi draze (Pfiklad - startovni poloha -0,375, poZadovana poloha +0,375, viz nasledujici
vyobrazeni Jlinearni draha pojezdu®).

Polohovani s optimalizaci drahy naproti tomu voli automaticky nejkratsi drahu a rozhoduje samostatné
o0 sméru otaceni pohonu. Pohon pfitom pojizdi i pfes bod pFeteCeni pfislusného snimace otacek (viz
nasledujici vyobrazeni ,drahové optimalni draha pojezdu®). Bod pfete€eni pfitom odpovida polovi¢ni
otacce snimace (Singleturn aplikace).

Odliduje-li se poclet otacek snimace od poctu otaCek aplikace otoéného stolu (Multiturn aplikace), musi
se zjistit bod prete€eni, tzn. bod, u kterého se aplikace (oto¢ny stll) otocila o polovinu. Tato hodnota
se musi zanést do parametru P615 ,Maximalni poloha“.

m Informace

Bod pieteceni v P615

Pfi Multiturn aplikacich se musi dat pozor na to, Ze Ize bod pfeteCeni zanést maximalné s presnosti 3
desetinnych mist.

Souvisejici odchylky vedou po kazdém preteCeni k nacitajici se chybé. V tomto pfipadé se
doporucuje snimac otacek po kazdé otacce systému znovu referovat.

Nulovy bod absolutniho &idla Singleturn je uréen montazi a mize se ménit pomoci parametru P609 [-
02] , Offset polohy*. Je-li pouzito inkrementalni €idlo, musi se pro stanoveni nulové polohy provést bud
»~Jizda na referen¢ni bod“ nebo ,Reset polohy®. Nulovou polohu Ize ménit zaznamem v parametru
P609 [-01] ,Offset polohy*.

m Informace

Absolutni ¢idlo Multiturn

Absolutni ¢idlo Multiturn m{ze byt pouzito i jako absolutni €idlo Singleturn. K tomu se musi Multiturnn
rozliSeni (P605 [-01]) nastavit na , 0%

m Informace

Inkrementalni ¢idlo

Inkrementalni €idlo musi byt namontované pfimo na motoru. Nesmi existovat Zadny dodateCny
pfevod mezi motorem a snimacem otacek.
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Priklady ,,Singleturn aplikace“
Vypocet bodu prete€eni Multiturn aplikace se provadi dle nasledujici rovnice:

+Nmax = 0,5 * Ub / Un

Nmax: Pocet otaCek motoru = Bod preteceni (P615)
Up: Prevod - ¢itatel (P607 [-xx])"
Un: Pfevod-jmenovatel (P608 [-xx])")

"V zavislosti na snimaci otacek, pouzitém pro polohovani, napf. Absolutni kodér: [-xx] = [-02]

Priklad 1
Snimac otacek, Absolutni kodér, umistény na motorovém hfideli (pfevod Citatel a jmenovatel = ,1%).

*Nmax = 0,5*1/1=0,5 otadCky

Parametrovany jsou nasledujici hodnoty: P607 [-02]
P608 [-02]
P615 =

I
RGN

n
o
[3)

linearni pojezd drahové optimalni pojezd

Obr. 1: Polohovani otoéného stolu pfi Singleturn aplikaci

m Informace

Nastaveni parametri P615

V tomto pfipadé (Singelturn aplikace, snima¢ na motorovém hfideli) maze P615 z(stat i v tovarnim
nastaveni (nastaveni 0).

Priklad 2

Snimal otacek, Absolutni kodér je namontovan na vystupni strané prevodovky. Pfevodovka ma
prevod i = 26,3.

*nmax = 0,5 * 263 / 10 = 13,15 otacek

Parametrovany jsou nasledujici hodnoty: P607 [-02] = 263
P608 [-02] = 10
P615 = = 13,15
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Priklad pro ,,Multiturn aplikaci“

Vypocet bodu prete€eni Multiturn aplikace se provadi dle nasledujici rovnice:

Nasledujici pfiklad je zobrazen pro pfevod-Citatel a pfevod-jmenovatel = ,1“. Celkova draha pojezdu
¢ini 101 otacek Cidla. Maximalni hodnota polohy popf. bodu pfeteCeni se vypocCitava nasledovné:

Nmax = 0,5 * Up * Ub / Un Nimax: Podet otacek motoru = Bod preteceni (P615)
Up: PFevod - &itatel (P607 [-xx])"
Un: Pfrevod-jmenovatel (P608 [-xx])"
Up: Pocet otacek snimace otacek pro jednu otacku aplikace

"V zavislosti na snimaci otacek, pouzitém pro polohovani, napf. Absolutni kodér: [-xx] = [-02]

Priklad 1

Snimag otacek, Absolutni kodér, umistény na motorovém hfideli (pfevod Citatel a jmenovatel = ,1%).
Celkova draha pojezdu ¢€ini 101 otacek gidla.

*Nmax = 0,5 * 101 * 1 /1 = 50,5 otacek

Parametrovany jsou nasledujici hodnoty: P607 [-02] = 1
P608 [-02] = 1
P615 = = 505

50.5/-505 50.5/-50.5

linearni pojezd drahové optimalni pojezd

Obr. 2: Polohovani otoéného stolu pfi Multiturn aplikaci

Priklad 2

Snimal otacek, Absolutni kodér je namontovan na vystupni strané prfevodovky. Pfevodovka ma
prevod i = 26,3. Celkova draha pojezdu ¢ini 101 otacek Cidla.

*nmax = 0,5 * 101 * 263 / 10 = 1328,15 otacek

Parametrovany jsou nasledujici hodnoty: P607 [-02] = 263
P608 [-02] = 10
P615 = = 1328,15
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4.3 Zadani pozadované hodnoty
Pozadované hodnoty Ize zadat nasledujicim zpUsobem:

» Digitalni vstupy nebo Bus 10 In Bits jako absolutni poloha pomoci pole polohy (polohové pole)

+ Digitalni vstupy nebo Bus IO In Bits jako relativni poloha pomoci pole pfirastki polohy (polohové
pole pfirtstk()

» PoZadované hodnoty BUS

Pfitom nezalezi na tom, zda se snimani polohy resp. snimani skute¢né polohy pouzije inkrementalni
nebo absolutni €idlo.

4.3.1 Absolutni pozadovana poloha (polohové pole) pomoci digitalnich vstupt /
BUS 10 In Bits

Polohovani s absolutnimi pozadovanymi polohami se pouziva hlavné tehdy, kdyz existuji urcité fixni
polohy, které maji byt najety pohonem (,Najed na polohu x*). Sem patfi napf. regalové zakladace.

V parametru P610 ,Rezim pozadované polohy“ Ize pomoci funkce 0 = ,Pole poloh® navolit pomoci
digitalnich vstupt ménice frekvence popf. Bus 10 In Bits polohy, ulozené v parametru P613.

Cisla poloh vyplyvaji z binarni hodnoty. Pro kazdé &islo polohy Ize parametrovat poZadovanou
hodnotu polohy (P613). Pozadovanou hodnotu polohy Ize zjistit a zadavat pomoci obsluzného panelu
(ControlBox nebo ParameterBox) nebo pomoci PC parametrizaéniho a diagnostického softwaru
.NORDCON?*. Alternativné je mozno na digitalni vstup nebo BUS IO In Bit parametrovat funkci 24
.1each in“. Spusténi této digitalni funkce po vede k uloZeni skutecné polohy do pfislusného pole
parametru P613 (3 Cast 4.4 ", Teach In“- Funkce pro ukladani poloh")

Pomoci funkce 62 ,Synchr.. pole poloh* (P420 ,Digitalni vstupy* nebo P480 ,BUS I/O In Bits*) je
mozné ulozenou polohu pfedvolit, aniz by bylo nutno polohu okamzité najet. Pfedvolena poloha se
nastavi jako pozadovana hodnota, ale pfevzata a najeta je az po aktivaci vstupu na ,1¢
(E3 Cast 4.3.3.2 "Relativni pozadovana hodnota (pole pfirtistk( polohy) pfes sbérnici pole").

Je-li zadana absolutni pozadovana poloha pomoci Bus IO In Bits, vyplyva €islo polohy z bitl 0...5
sériového rozhrani. K tomu se musi nastavit jedna z poZzadovanych hodnot Bus (P546..., ,Funkce
PoZadovanéa hodnota Bus") na nastaveni 20,Bus /O In Bits 0-7¢ a pod P480 ,Funkce BuslO In Bits* se
musi pfislusnym Bitim pfifadit funkce.

m Informace

Pfi¢teni pozadovanych hodnot

Pozadované hodnoty polohy z raznych zdrojii se vzajemné scitaji. Tzn., Ze méni¢ frekvence scita
jednotlivé pozadované hodnoty, které mu jsou zadany do vysledné pozadované hodnoty a nastavuje
ji jako cilovou hodnotu (napf.: pozadovana hodnota pfes digitalni vstup + pozadovana hodnota pres
Bus).
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4.3.2 Relativni pozadovana poloha (pole pfirastkt polohy) pomoci digitalnich vstupt
nebo BUS IO In Bits

Polohovani s relativnimi pozadovanymi polohami se pouziva hlavné tehdy, kdyZ neexistuji Zadné fixni
polohy, ale pouze relativni polohy, které maji byt nastaveny pohonem (,Najed o x inkrementd“). Sem
patfi nekoneéné osy.

Inkrementy polohy jsou, tak jako fixni polohy, definovany pomoci parametru P613. PocCet uloZitelnych
inkrementd polohy je ale omezen na 6 zaznam( (P613 [-01] ... [-06]).

PFfi zméné signalu vstupu z ,0“ na ,1“ se hodnota navoleného pfirlistku pfi¢te k pozadované poloze.
Jsou mozné kladné i zaporné hodnoty, takze se Ize vratit i k vychozi poloze. Pfi¢teni je provadéno pfi
kazdé vzestupné hrané signalu, nezavisle na tom, zda je ménici frekvence vydan povel k béhu nebo
ne. S vice po sobé& nasledujicimi impulsy na pfifazeném vstupu tak muUze byt zadan nasobek
parametrovaného inkrementu. Minimalni Sifka pulsu resp. mezery musi byt alespori 10 ms.

Je-li zadana relativni pozadovana poloha pomoci Bus IO In Bits, vyplyva inkrement polohy z bita 0...5
sériového rozhrani. K tomu se musi jedna z poZadovanych hodnot Bus (P546..., ,Funkce PoZadovana
hodnota Bus®) nastavit na nastaveni 20 ,Bus /O In Bits 0-7¢. Pod P480 ,Funkce BuslO In Bits* je
mozno funkce pfifadit pfislusnym bitam.

38 BU 0210 cs-1620



Co

DRIVESYSTEMS 4 Popis funkce

4.3.3 Pozadované hodnoty BUS

Pfenos pozadované hodnoty je mozny prfes rlzné systémy sbérnic. Polohu Ize zadavat v otackach
nebo inkrementech.

Jedna otacka motoru odpovida rozliseni 1/1000 otacky popf. 32768 inkrementd.

Zdroj pozadované hodnoty Bus pfes pfisluSnou sbérnici se voli v parametru P510 ,Zdroj poZadované
hodnoty“. Nastaveni pozadovanych hodnot polohy, pfenasenych pfes Bus se nastavuje v parametru
P546... ,Funkce PoZzadovana hodnota Bus".

Aby bylo mozno vyuzit plny rozsah polohy (poloha 32 Bit), musi se pouzit High a Low Word.

Priklad

Jedna otacka motoru (viz hodnota P602) = 1,000 rev. = Pozadovana hodnota Bus 10004ec

4.3.3.1 Absolutni pozadovana hodnota (pole poloh) pies sbérnici

Je-li v parametru P610 ,RezZim poZadované hodnoty“ nastavena funkce 3 ,Bus®, je pak provedeno
zadani pozadované hodnoty pro absolutni polohu vyluéné pfes sbérnici. Nastaveni sbérnicového
systému se provadi v parametru P509 ,Zdroj Fidiciho slova“. Pfi funkci ,Bus* nejsou funkce digitalnich
vstupl a také Bus 10 In Bits pro zadani polohy z parametru P613 ,Poloha“/ Prvek pole poloh aktivni.

4.3.3.2 Relativni pozadovana hodnota (pole prirtistki polohy) pres sbérnici pole

Je-li v parametru P610 ,Rezim poZadované hodnoty” nastavena funkce 4 ,Bus Inkrement‘, je pak
provedeno zadani pozadované hodnoty pro relativni polohu pFfes sbérnici pole. Nastaveni
sbérnicového systému se provadi v parametru P509 ,Zdroj fidiciho slova®. Aktivace pozadované
hodnoty se uskute¢nuje pfi zméné hrany z ,0“ na ,1“ pomoci funkce 62 ,Synchr.. polohové pole*
(P420 nebo P480).
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4.4 ,Teach In“- Funkce pro ukladani poloh

Parametrizaci absolutnich poZadovanych poloh (pole poloh) Ize alternativné k pfimému zadani
provadét i pomoci funkce , Teach-In“.

PFi funkci ,, Teach-In“ pfes digitalni vstupy nebo Bus IO In Bits jsou zapotfebi dva vstupy. Jeden vstup
popf. parametr P420... nebo 480 se musi parametrovat na funkci 24 , Teach-In“ a dalSi vstup na funkci
25 ,Quit-Teach-In".

Funkce ,Teach-In“ se spousti signalem ,1“ na pfislusném vstupu a zlstava tak dlouho aktivni nez je
signal opét vypnut.

Zmeénou signalu ,Quit-Teach-In* z ,0° na ,1“ se aktualni hodnota polohy ulozi jako budouci
pozadovana poloha do parametru P613 ,Poloha“. Cislo polohy popf. prvek polohového pole nebo
prvek pole pfiristkd polohy je zadavan pomoci funkce 55 ... 60 ,Bit 0 ... 5 PosArr / Inc* digitalnich
vstupt P420 nebo Bus IO In Bits P480.

Neni-li nastaven zadny vstup (odpovida poloze 0), je Cislo polohy generovano internim citacem.
Hodnota na ¢itadi je po kazdém ulozZeni polohy zvySena.
Priklad
» Start,Teach-In" bez zadani polohy:
Interni ¢ita¢ je na hodnoté 1,
« Aktivace funkce ,Quit-Teach-In"
— UloZeni skute€né polohy do prvniho mista paméti (P613 [-01])
— ZvySeni hodnoty v internim ¢&itaci na 2
» Aktivace funkce ,Quit Teach In*
— Ulozeni skute¢né polohy do druhého mista paméti (P613 [-02])
— ZvySeni hodnoty v internim &itaci na 3
+ atd.
Je-li misto pro poZadované ulozeni polohy adresovano pres digitalni vstupy, nastavi se ¢ita¢ na tuto
polohu.

Dokud je ,Teach In“ aktivni, Ize ménic frekvence Fidit pomoci signall pro béh a poZadované hodnoty
frekvence (identicky k P600 ,Polohovani* nastavené na ,Vyp“)).

Funkci ,Teach In* Ize realizovat také pfes sériové rozhrani popf. Bus IO In Bits. K tomu se musi jedna
z pozadovanych hodnot Bus (P546... ,Funkce PoZadovana hodnota Bus* nastavit na nastaveni ,Bus
10 In Bits 0..7°. Pod P480 ,Funkce Bus I/O In Bits" je mozno funkce pfifadit pfisluSnym bitam.
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4.5 Prevodovy pomér pozadovanych a skuteénych hodnot

Hodnoty polohy se vztahuji zasadné na otacky motoru. Je-li pozadovan jiny vztah, mize byt parametr
P607 [-03] ,Prevod-Citatel* a P608 [-03] P608 ,Pfevod-jmenovatel“ pfepocitan do jiné jednotky. V
parametrech P607 ,Prevod-Citatel* a P608 ,Prevod-jmenovatel* nelze zadavat desetinna mista. Pro
dosazeni vy8Si presnosti, se musi obé hodnoty stejnou mérou znasobit pokud mozno velkym
faktorem. Soucin nesmi pfekrog¢it hodnotu 65000 (16 Bit), tzn. faktor se nesmi zvolit pfilis velky.
Priklad

Zdvihaci zafizeni

¢ Jednotka v [cm]

* Prevodovka: i = 26,3

*  Primér bubnu: d = 50,5 cm
Faktor: 100 (zvoleno)

Prevod-jmenovatel(P608) mx50,5cm 158,65x100 15865
Prevod-citatel(P607) ~ 26,3  26,3x100 2630 / Otacky.

Pozadovanou jednotku Ize zvolit v parametru P640 ,Jednotka hodnot polohy*. Pro tento pfiklad se

proto musi parametr P640 parametrovat na funkci 4 = ,cm".

m Informace

Pro ,drahové optimalizované® funkce se musi respektovat nasledujici rovnice:

1. Snimag otaéek Kiibler AG4 (Cislo materialu 19551886): 2 x P615 * P607[3]/ P608[3] < 1024
2. Snimag otaéek Kiibler AG9 (Cislo materialu 19551928): 2 x P615 * P607[3]/ P608[3] < 16386

Je-li hodnota vétsi, dojde k chybnému chovani snimace. Snimac nelze pouzit.
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4.6 Polohovani

4.6.1 Polohovani: Varianty polohovani (P600)

Mozné jsou Ctyfi rizné varianty polohovani.

Linearni rampa s maximalni frekvenci (P600, = 1)

Rozbéh se uskutecriuje linearné. Rychlost konstantni jizdy se nastavuje vzdy pomoci Maximalni
frekvence, nastavené v parametru P105. Cas rozb&hu (P102) a brzdna doba (P103) se vztahuji k
maximalni frekvenci P105.

Priklad

P105 =50 Hz, P102 = 10 s;
Casramp =P102=10s
- Pohon se rozbihaz0Hzna50Hzza 10 s

Linearni rampa s pozZadovanou frekvenci (P600, = 2)

Rozbéh se uskutelriuje linearné. Rychlost konstantni jizdy se nastavuje pomoci poZadované
frekvence. Tu Ize ménit pfes analogovy vstup nebo pres poZzadovanou hodnotu Bus. Cas rozbé&hu
(P102) a ¢as dobéhu (P103) se vztahuji k maximalni frekvenci (P105).

Priklad

P105 = 50 Hz, P102 = 10 s, pozadovana hodnota 50 % (25 Hz);
Casramp=P102*0,5=5s
- Pohon se rozbihdz0Hzna25Hzza5s

S-rampa s maximalni frekvenci (P600, = 3)

Rychlost konstantni jizdy se nastavuje vzdy pomoci Maximalni frekvence, nastavené pod
parametrem P105 , ale v polohovacim reZimu jsou rampy frekvence projizdény jako S-rampy. Proti
obvyklému linearnimu narlstu frekvence nebo redukce frekvence dle doby rozbéhu nebo brzdné
doby dochazi k zrychleni nebo zpomaleni s vyhlazenim ze statického stavu ,pozvolné“ (bez
Skuban). Stejné tak se pfi dosazeni kone¢né rychlosti pomalu zredukuje

zrychleni nebo zpomaleni. S-rampa odpovida vzdy zaobleni 100 % a je platna pouze, pokud je i
nastavena. Uginny ¢as ramp se zdvojnasobuje S-rampami. Cas rozb&hu (P102) a &as dobé&hu
(P103) se vztahuji k maximalni frekvenci (P105).

Priklad

P105 =50 Hz, P102 = 10 s;
Casramp=P102*2=10s*2=20s
- Pohon se rozbihaz0Hzna50Hzza 20 s

Béhem jizdy na referenéni bod je funkce S-rampy neaktivni.

42
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* S-rampa s pozadovanou frekvenci (P600, = 4)

Rychlost konstantni jizdy se nastavuje pomoci pozadované frekvence. V polohovacim rezimu jsou
ale rampy frekvence projizdény jako S-rampy (viz pfedchozi odstavec).

Pozadovanou frekvenci Ize ménit pfes analogovy vstup nebo pres pozadovanou hodnotu Bus. Cas
rozb&hu (P102) a ¢as dobé&hu (P103) se vztahuji na maximalni frekvenci (P105) a vypocitaji se
nasledovné:

Cas ramp = 2 * Cas rozb&hu * \V(Pozadovana frekvence / Maximalni frekvence)
Priklad

P105 = 50 Hz, P102 = 10 s, pozadovana hodnota 50 % = pozadovana frekvence 25 Hz;
Cas ramp = 2 * P102 * V(Pozadovana frekvence / P105) =2 * 10 s * V( 25 Hz / 50 Hz)
- Pohon se rozbihaz0Hzna25Hzza 14,1s

Béhem jizdy na referenéni bod je funkce S-rampy neaktivni.

m Informace

Pozadovana frekvence popfi. asy ramp

Béhem polohovani nemaji zmény pozadované frekvence popf. ¢asu ramp zadny vliv na zrychleni
popf. kone€nou rychlost pohonu. Teprve po dosaZeni cilové polohy jsou nové hodnoty pfijaty a
zahrnuty do vypoctu pfistiho polohovani.

m Informace

P106: Zaobleni ramp

Parametr P106 ,Zaobleni ramp* je pfi aktivnim polohovani (P600, nastaveni # 0) neaktivni.

m Informace

Uginny éas ramp
Skuteény popf. uginny ¢as ramp se muze dosazenim mezni zatéZze nebo v dusledku kratkych
pojezdovych drah od nastavenych hodnot odliSovat
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4.7 Polohovani: Funkce

Polohovani funguje jako P-regulaéni smycka. PoZadovana a skute¢na poloha jsou neustale vzajemné
porovnavany. Pozadovana frekvence je vytvafena vynasobenim této diference parametrem P611
~Regulator polohy P¢. Hodnota je ndsledn& omezena na maximaini frekvenci nastavenou v parametru
P105.

Z Casu dobéhu nastaveného v parametru P103 a aktualni rychlosti je vypocitavan ,Pfedstih drahy*.
Bez zohlednéni ¢asu dobéhu vypodltem drahy by byly otacky zpravidla redukovany pfilis pozdé a
poZzadovana poloha se pfejela. Vyjimkou jsou vysoce dynamické aplikace s extrémné nizkymi
dobéhovymi a rozb&éhovymi €asy, jakoz i aplikacemi, v nichZ jsou zadavany pouze malé inkrementy
drahy.

V parametru P612 ,Velikost cilového okna“ Ize stanovit tzv. cilové okno. V ramci cilového okna je
poZadovana frekvence omezena na minimalni frekvenci, nastavenou v parametru P104 a umoziiuje
tim pomalou jizdu. Tato hodnota nesmi byt niZ8i neZ hodnota 2 Hz. Funkce ,Pomala jizda" se
doporucuje zejména u aplikaci se silné rozdilnym zatizenim popf. kdyz musi byt pohon provozovan
bez regulace otacek (P300 = ,VYP*).

Parametr P612 definuje startovni bod a tim drahu pro pomalou jizdu, ktera koné&i v poZadované
poloze. Nema zadny vliv na vystupni hlaseni ,PoZadovana poloha dosazena“ (napf. parametr P434).

fiHz]

max. 4

O\ D
©)

Pts]
® ® ©ﬁ®1
A= | Cas rozb&hu
B= Pojezd s maximalni frekvenci
C= | Casdobéhu
D= Cas urgeny ,Velikosti cilového okna“ (P612)
1= Zesileni P-reg.poloh
2= Pojezd s minimalini frekvenci

Obr. 3: Priibéh polohovani
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4.8 Polohovani zbyvajici drahy

Polohovani zbyvajici drahy je varianta polohovani. V tomto pfipadé pfejde pohon pomoci spoustéciho
impulsu z normalniho provozu bez polohovani na polohovani a urazi jesté definovanou drahu, predtim
nez se zastavi.

Relevantni parametry pro polohovani zbyvajici drahy

Parametr Hodnota Vyznam

P420... popf. P480 78 Start zbyvajici drahy

P610 10 Polohovani zbyvajici drahy

P613 [-01] XX Zbyvaijici draha, kdyz je pohon spustén pfi ,Béhu
doprava“

P613 [-02] XX Zbyvajici draha, kdyz je pohon spustén pfi ,Behu
doleva“

Prabéh polohovani zbyvajici drahy

Po zadani povelu k béhu pojizdi pohon nejprve s nastavenou pozadovanou frekvenci az do okamziku,
kdy je na vstupu s funkci ,Start zbyvajici drahy” pfivedena nabé&zna hrana 0 > 1. Pohon pfepne na
rezim polohovani a projizdi jeSté drahu, ktera byla naprogramovana v parametru P613 [-01] popfr.
[-02]. Je-li pozadovana hodnota polohy zaslana pfes Bus na méni¢, je pfi¢tena k hodnoté v P613 [-01]
popf. [-02]. Neni-li v P613 [-01] popf. [-02] zanesena Zadna hodnota, pfedstavuje pozadovana
hodnota Bus relativni zbyvajici drahu.

Po dosazZeni cilové polohy, setrvava pohon na tomto misté.

Opakovany impuls na vstupu s funkci ,Start zbyvajici drahy”, spousti funkci znovu. Pohon poté

projede dalSi zbyvajici drahu. Zda jiZ pohon ve své cilové poloze setrvava nebo jesté pojizdi, nema na

funkci vyznam.

Pro spusténi nového procesu polohovani zbyvajici drahy (start v modulu pozadované hodnoty) jsou k

dispozici nasledujici moznosti:

» Zastaveni pohonu (vypnuti povelu k béhu) a novy povel k béhu pohonu, nebo

* Spusténi digitalni-In-funkce 62 ,Synchr. pole poloh® (pfes digitalni vstup P420..., nebo
BUS IO In Bit P480)

Stavové hlaseni ,Poloha dosaZena“ se objevi az po ukon&eni polohovani zbyvajici drahy. B&hem
konstantni jizdy s poZzadovanou frekvenci je stavové hlaseni ,Poloha dosaZena“ deaktivovano.

Pfesnost polohovani zbyvajici drahy zavisi na kolisani reakéni doby, rychlosti, jakoz i pouzitého
iniciatoru. Kolisani reakéni doby digitalniho vstupu ma typicky hodnotu 1 ... 2 ms. Chyba polohy proto
odpovida draze, ktera je pfi existujici rychlosti béhem doby kolisani urazena.

Polohovani zbyvajici drahy je uskuteénéno vzdy linearni rampou. Nastavené S-rampy jsou neucinné.
Je-li omezeni polohy aktivni (P615 / P616), je zohlednéno v konstantni jizdé.
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4.9 Regulace synchronniho chodu

Pozi¢ni popf. polohovy synchronni chod pfedpoklada, Ze viechny dotéené pfistroje spolu komunikuji
pomoci spole€né sbérnice (Systémova sbérnice). Master pfistroj vysila svou ,aktualni polohu* a své
waktualni poZzadované otacky dle rampy frekvence® na dalSi Slave pfistroje. Slave pfistroje pouzivaji
otacky jako predstih a vyrovnavaji zbytek pomoci regulatoru polohy. Doba pfenosu skute€nych otaek
a polohy Master k Slave pfistrojim tvofi uhlové popf. polohové pfesazeni, které je umérné rychlosti.

AP = n[rpm] / 60 * Tcyklus[ms] / 1000

Pri 1500 min' a dobé pfenosu cca 5ms z toho vyplyva presazeni 0,125 otacky resp. 45°. Toto
presazeni je CasteCné vyrovnano pfisluSnou kompenzaci na strané Slave pohonu. Zistava ale
kolisani doby cyklu cca 1 ms, které nelze kompenzovat. Pro zvoleny pfiklad zGstava proto uhlova
chyba cca 9°. To plati pouze pokud je pro vazbu obou pohonu pouzito pfipojeni Systémova sbérnice-s
pfenosovou rychlosti minimalné 100 kBaud. Vazba s niz§imi pfenosovymi rychlostmi zvétSuje znacné
pfesazeni a proto je nelze doporucit.

Vazba pohonl pomoci Systémova sbérnice umoznuje sou¢asné provoz absolutniho ¢idla CANopen.
Pfitom se ale musi vzit na védomi, Ze se v této siti nenachazi vice nez 5 Slave ménica frekvence. Jen
tak je zaru€eno, ze zatizeni sbérnice zUstane pod 50 % a tim bude zajiSt€no deterministické chovani.
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491

Nastaveni komunikace

Vytvofeni komunikace mezi Master a Slave pfes Systémova sbérnice vyzaduje nasledujici

nastaveni.

Ménic frekvence Master

Parametrovani Hodnota Vyznam

P502 [-01] 20 Zadana frekvence po rampé "

P502 [-02] 15 Skute&na poloha ink. HighWord 2

P502 [-03] 10 Skuteéna poloha ink. LowWord 2

P503 1 CANopen

P505 0 0,0 Hz

P514 5 250 kBaud (musi se nastavit minimainé 100 kBaud)
P515 [-03] P515siave [-02] Broadcast-Master adresa

1) V pfipadé, Ze neni souc¢asné pfedan od Mastera na Slave povel k béhu a Slave tedy obdrzi povel pouze v jednom sméru, ale Master se
otadi v obou smérech, musi se misto ,Z&dané frekvence po rampé“ 20" pouzit funkce ,Skutecné frekvence Master bez skluzu* ,21.

2)  Skute¢na poloha se musi v nastaveni v inkrementech pfedat na Slave. V opaéném pfipadé se zvySuje pocet chyb doby pfenosu.

Ménic frekvence Slave

Parametrovani Hodnota Vyznam

P510 [-01] 4 Hlavni poZzadovana hodnota z Systémova sbérnice-
Broadcast

P510 [-02] 4 VedlejSi poZzadovana hodnota z Systémova sbérnice-
Broadcast

P505 0 0,0 Hz

P514 P514Master Nastaveni dle hodnoty v Masteru

P515 [-02] P515master [-03] Broadcast-Slave adresa

P546 [-01] 2 Pri¢teni frekvence ")

P546 [-02] 24 Pozadovana hodnota ink. HighWord

P546 [-03] 23 Pozadovana hodnota ink. LowWord

P600 1 nebo 2 Polohovani ZAP 2

P610 2 Elektricka hridel

1)  Nastaveni ,Pri¢teni frekvence® je nutné pro optimalizaci vypoctu pfedstihu otaek a minimalizaci regula¢ni odchylky k Masteru. Je tim ovSem
silné omezena moznost vyrovnani eventualnich odchylek polohy k Masteru pfi maximalnich otackach.

2)  Obé nastaveni jsou mozna, v synchronnim chodu je pfitom provadéno polohovani vzdy s maximalné moznou frekvenci.
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4.9.2 Nastaveni ¢asu ramp a maximalni frekvence u Slave

Aby bylo mozno Slave doregulovat, mély by se ¢asy ramp zvolit trochu mensi nez u Mastera a
maximalni frekvence trochu vétsi.

Ménic frekvence Slave

Parametrovani Hodnota

P102 0,5 .. 0,95 * P102master
P103 0,5 .. 0,95 * P103master
P105 1,05 .. 1,5 * P105master
P410 0

P411 P105master

4.9.3 Nastaveni regulatoru otacek a regulatoru polohy

1. Nastavte regulator otacek (P300 a dalsi) a regulator polohy (P600 a dalsi) ve v8ech pfistrojich
nezavisle na sobé.
2. Uvedte do provozu polohovani ,Elektricka hfidel”.

Nastaveni regulatortl je velmi silné zavislé na vlastnostech pohonu, uUloze pohonu a podminkach
zatizeni. Nelze je proto pfedem naplanovat a musi se na zafizeni provést a optimalizovat
experimentalné.

PFitom v zasadé plati, ze pfi ostfejSich nastavenich regulatord Ize vétSinou docilit lepSich dynamickych
vysledkl. Jinak by se ovSem pro optimalni polohovani mélo dbat spiSe na umirnéné nastaveni
I-podilu v regulatoru otacek.

Regulator otaek by se mél nastavit na maly pfekmit. Z toho vyplyva pokud mozno vyssi P-slozka (pfi
nizkych ota¢kach dochazi az k hluku) a spide nizsi I-sloZka.

Nastaveni momentového omezeni a zvolenych ramp se musi provést tak, aby pohon byl schopen
rampu kdykoliv dodrzet.

m Informace

Nastaveni regulatort

Detailni informace k nastaveni a optimalizaci regulator(i otacek a regulator polohy naleznete na nasi
webové strance www.nord.com v aplikaénich pfiruckach AG 0100 a AG 0101.
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4.9.4 Zohlednéni prevodu mezi Masterem a Slavem
Nastaveni pevného prevodového poméru

Pfevod mezi Masterem a Slavem lIze zohlednit nastavenim pevného pfevodového poméru s
parametry P607 ,Prevod citatel a P608 ,Prevod jmenovatel“.

Pfevod se zadava do poli parametru uréeného pro nepouzity snimac.

Nslave = P607 [-XX] / P608 [-XX] * NMaster
P105save = P607 [-XX] / P608 [-XX] * NMaster * 1,05 ... 1,5

Nastaveni variabilniho prevodového poméru

Prevodovy pomér mezi Masterem a Slavem se mulze pfi pouziti analogového vstupu plynule ménit
mezi -200 % a +200 % otacek Masteru.

K tomu se musi pfislusny analogovy vstup P400... nastavit na funkci 25,Pfevod prevodovky”.
Pfifazenim analogového vstupu (P402... / P403...) je tento vstup upraven v souladu s existujicimi
pozadavky. Zaporné hodnoty zpUsobuji zménu sméru otaceni.

Prevodovy pomér je mozno prfestavovat ,online®, tzn. za probihajiciho provozu. Pfitom se ale musi vzit
na védomi, Ze vle¢na chyba polohy mize mit béhem pfizplsobeni vyrazné vétsi hodnoty, nez za
normalniho synchronniho chodu. Divodem je zde nutné pfizpisobeni na novou rychlost a eventualné
zména pfipustné vie€¢né chyby (v parametru P630 ,Maximalni odchylka polohy*).
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4.9.5 Kontrolni funkce

4.9.51 Dosazitelna presnost kontroly polohy

Odchylku mezi Masterem a Slavem lze kontrolovat u Slave méni€e pomoci stavového hlaseni
.PoZadovana poloha dosazena“ (napf.: P434, nastaveni 21). Dosazitelna pfesnost tohoto hlaseni a
tim pfesazeni pohonu Master a Slave zavisi na vice faktorech. Zde hraje rozhodujici roli mimo
nastaveni regulatoru otacek a regulatoru polohy i regulaéni obvod, tedy pohon popf. mechanika
zafrizeni.

Minimalni hodnota dosazitelné presnosti je ale dana zplisobem pfenosu. Minimalné se musi pocitat s
pfesazenim 0,1 otacky. V praxi by se méla naprojektovat hodnota vétsi nez 0,25 otacky motoru.
HlaSeni ,PoZadovana poloha dosaZena* zmizi je-li pfekro€ena hodnota nastavena v P625 ,Hystereze
vystup® nebo diference mezi pfedstihem a skute€nou rychlosti 2 Hz + P104 ,Minimalni frekvence®.
Minimalni frekvenci u Slave Ize urgit dle nasledujici rovnice:

P104 = 0,25 ... 1,0 * (P625 [otacky] * 4,0 Hz * P611 [%]) — 2 Hz

PFi pfipustné odchylce jedné otacky a hodnoté v P611 ,Regulator polohy P* 5 % vyplyva podil
rychlosti regulatoru rychlosti 20 Hz. Je-li P104 nastaven na vyrazné& mensi hodnoty, je stavové hlaSeni
ureno piekroCenim rychlosti Slave a ne maximalni odchylkou polohy. To plati tim vice, &im kratSi
jsou ¢asy ramp u Slave.

4.9.5.2 Vypnuti Mastera pfi chybé Slave nebo vieéné chybé polohy

PFi vazbé Master / Slave jsou poruchy Mastera automaticky zpracovavany pfedanim polohy na Slave.
V pfipadé chyby Mastera je tak porucha elektrického hfidele vylou¢ena, pokud existuje intaktni
komunikace. Slave se reguluje neomezené na polohu Mastera.

Pokud ale Slave neni schopen zadanou polohu Mastera sledovat, nebo Slave pfechazi do chybového
stavu, je nutna pfislusna informace a s tim spojena reakce Mastera. To mlze byt realizovano bud
nadfazenym Fidicim systémem nebo zfizenim druhého komunikaéniho kanalu mezi Slavem a
Masterem. K tomuto UCelu vysila Slave méni¢ frekvence na méni¢ Master Bit ,PoZadovana poloha
dosaZena" a / nebo ,Porucha“ vzdy jako Bus IO Bit. Master mlze tento signal pouzit, aby napf. spustil
Rychlé zastaveni nebo ze své strany pfeSel do stavu ,Porucha“ a soustavu vypnul.

Priklad

» U Slave se vyskytuje porucha. Pfistroj pfechazi do provozniho stavu ,Porucha“. Master v disledku
toho pfechazi také bezprostfedné do provozniho stavu ,Porucha“.

+ Slave nemuze Mastera sledovat vzhledem k mechanické blokaci. Nastavena mez vle¢né chyby je
prekroCena, tzn. stavové hlaSeni ,PoZadovana poloha dosazena“ u Slave zanika. Master

zastavuje. Master muze byt potom opét spustén teprve kdyz se Slave opét nachazi v ramci zadané
tolerance polohy.

Ke zfizeni nutného druhého komunikaéniho kanalu jsou nutna nasledujici nastaveni.

Ménic frekvence Master

Parametrovani Hodnota Vyznam

P426 P103master Cas dobg&hu pFi poruse Slave

P460 0 Cas Watchdog = 0 > “Zakaznicka chyba”
P480 [-01] 18 Watchdog

P480 [-02] 11 Rychlé zastaveni

P510 [-02] 4 Systémova sbérnice-Broadcast

P546 20 Bus 10 In Bit
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Ménic¢ frekvence Slave

Parametrovani Hodnota Vyznam

P481 [-01] 7 Porucha

P481 [-02] 21 Pozad. poloha dosazena

P502 [-01] 12 Bus IO OUT Bits 0-7

P502 [-02] 15 Skute&né poloha ink. HighwWord "

P502 [-03] 10 Skute&na poloha ink. LowWord

1)  Volitelné nastaveni. Nastaveni neni pro kontrolu zapotfebi

Mimoto musi byt CAN Bus adresy pfistroji voleny takovym zpusobem, aby nedoslo k zasilani na
stejny identifikator. Na ktery identifikator se pfi fidici funkci CAN zasila, zavisi na nastavené CAN Bus
adrese (P515 [-01]).

P515 CAN adresa Broadcast identifikator Oslovené Slave pristroje
0..127 1032 0-255
128, 136, 144, 152, ..., 240, 248 1024 0-31
129, 137, 145, 153, ..., 241, 249 1025 32-63
130, 138, 146, 154, ..., 242, 250 1026 64 — 95
131, 139, 147, 155, ..., 243, 251 1027 96 — 127
132, 140, 148, 156, ..., 244, 252 1028 128 — 159
133, 141, 149, 157, ..., 245, 253 1029 160 — 191
134, 142, 150, 158, ..., 246, 254 1030 192 — 223
135, 143, 151, 159, ..., 247, 255 1031 224 — 255

Tabulka 3: Prifrazeni adresy

Priklad
P51 5master = 1
P515siave = 128

Komunikaéni vztah mezi Masterem a Slavem je mozno kontrolovat v obou smérech pomoci ¢asu pro
Time Out (P513).

U vazby pomoci Systémova sbérnice se Broadcast vysilaci a pfijimaci adresa nastavuje oddélené
pomoci parametru pole P515 (L1 ¢ast 4.9.1 "Nastaveni komunikace").

m Informace

Adresa ,,0“

Pfi volbé adresy se doporucuje pouziti pokud mozno nizké hodnoty. Nizkou adresou je nastavena
vyS§S$i priorita. Je tak optimalizovana komunikace mezi Masterem a Slavem a s tim spojenym
synchronnim chovanim pohonu.

Ze strany CANopen je ale adresa ,0“ rezervovana pro urcita specialni pouziti. Aby se vyloucilo
prekryvani a tim mozné chybné funkce, neméla by se proto adresa 0 pouzivat.

4.9.5.3 Kontrola vleénych chyb u Slave

Dal$i moznost kontroly vleénych chyb u Slave je realizovatelna pomoci parametru P630 ,Viecna
chyba polohy.“ Prfitom se pfi aktivnim elektrickém hrideli a bézicim pfistroji vzajemné srovnava
pozadovana a skute¢na poloha. Nema-li Slave zadan povel k béhu, midze se poloha Mastera od
polohy Slave liit, aniZ by bylo provedeno pfislusné stavové hlaseni.

BU 0210 cs-1620 51




NORP

Polohovaci fizeni POSICON — Dodate€ny navod pro velikost SK 200E i SK 250E-FDS DRIVESYSTEMS

4.9.6 Jizda na referenéni bod Slave osy v aplikaci synchronniho chodu

Snimani polohy absolutnim ¢idlem nevyzaduje typicky zadnou jizdu na referenéni bod. Proto ji Ize v
kazdém pripadé preferovat u systémf(, u kterych nesmi dojit k nesoumeérnosti, tj. k Zadné odchylce
polohy mezi Masterem a Slavem, jako napf. u portalového jefabu.

Jsou-li ke snimani polohy pouzita inkrementalni ¢idla, musi se osy (Master a Slave) pfilezitostné
referovat (X ¢ast 4.2.1.1 "Jizda na referen¢ni bod").

Nejsou-li Master a Slave vzajemné& v nesoumérné poloze, tzn. v8echny osy se pohybuji z hlediska
polohy synchronng, je cely systém referovan. Slave se musi aktivné nachazet v synchronni poloze k
Masteru (synchronni chod je zapnuty). Jizda na referenéni bod by pak méla byt pomoci externiho
fizeni provedena v nasledujicich krocich (vSechny s ¢asové minimalnim pfesazenim 20 ms):

1. Jizda celého systému na referenéni bod

2. Odebrani povelu k béhu pro Mastera

3. Odebrani povelu k béhu pro Slave

4. Provedeni ,Reset polohy” u Mastera (P601master = 0, P602sjave S€ ZMeni)
5. Provedeni ,Reset polohy“ u Slave (P602siave = 0, P601sjave = 0)

Jsou-li Master a Slave vzajemné v nesoumérné poloze, tzn. pohony se nepohybuji z hlediska polohy
synchronné, musi se Slave referovat nezavisle na Masteru. Pfitom se musi vzit na védomi, ze v
rezimu synchronniho chodu Slave své pozadované otacky obdrzi z Mastera jako predstih. Pokud
Master nebézi, zasila jako pozadované otacky pro Slave hodnotu ,0“ Slave tak nemuze jizdu na
referencni bod provést. Aby bylo mozno pro jizdu na referenéni bod pfedat Slave pFisluSnou hodnotou
pozadované hodnoty, musi se u n&j provést dodate¢na nastaveni. Proto se musi pouzit dodatecna
sada parametrd (napf. Sada parametrl 2). Musi se vzit na védomi, Ze nejprve je tfeba prevzit
vSechna nastaveni v této sadé parametrd, jako napf. motorova data, z 1. sady parametrd. Nasledné
se musi v této 2. sadé parametri pfizpUsobit parametry, nutné pro jizdu Slave na referen¢ni bod.

1. Zjistéte otacky pro jizdu na referencni bod (Frer)
Fref = Fmin (P104) = Fmax (P105) # 0 (napf. zadejte vzdy hodnotu 5 (= 5 Hz))
2. Vypnéte pricteni frekvence (P546 ,Funkce pozadovana hodnota Bus®)

Pro spusténi jizdy Slave na referencni bod, se pak musi aktivovat pfisluSna sada parametrd (v tomto
pfikladu sada parametrt 2).

Slave musi byt referovan vzdy podle Mastera.

Systémy synchronniho chodu, pfi kterych Master a Slave nemohou pojizdét nezavisle na sobé,
vyZaduji mimoto individualni strategii pro pfipad vzniklé nesoumérné polohy.

PFi inkrementalnim snimani polohy se skute€¢na hodnota polohy pro zjisténi nesoumérnosti nehodi.

4.9.7 Offset napojeni v synchronnim provozu

Dodatec¢né k zadané hodnoté polohy, pfenasené z Mastera na Slave pomoci ,CAN Bus®, mize byt u
Slave pficten relativni offset polohy pomoci ,Pole pfirastk(“. S kazdou hranou 0 = 1 na pfislusném
vstupu Ize Zadanou hodnotu polohy pfesunout o hodnotu, nastavenou v parametru P613 [-01]...[-06].

Offset nelze pomoci ,procesniho datového slova“ prfenaset pfimo sbérnicovym systémem. K tomu se
ale musi pouzit pfislusné nastavené digitalni vstupy nebo Bus 10O In Bits.
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4.9.8 Letma pila (rozsifena funkce synchronniho chodu)

Specialni pfipad regulace synchronniho chodu predstavuje rezim ,Letma pila“ (P610, nastaveni = 5).
Jako doplnéni aktualni regulace synchronniho chodu je pohon Slave schopen pfipojit se na pohon,
ktery je jiz v béhu, tzn. synchronizovat pribéh pohybu s Masterem. Pouziti snimace otacek jako
fidiciho snimacde pfitom neni mozné. Pfislusny ménic frekvence Ize pouzit jako Master.

Technologicka funkce ,Letma pila“ je fizena u Slave pomoci 3 digitalnich funkci (P420 nebo P480).
Pro aktivaci musi mit pohon vydan povel k béhu.

Digitalni vstup - funkce 64: ,,Start letma pila“

Po vydani povelu k béhu se pohon nachazi v éekaci poloze. "Proces fezani“ se spousti hranou 0
- 1 na vstupu. Vstup ,Deaktivace synchronniho chodu“ pfitom nesmi byt aktivni.

Pohon se rozbiha do polohy nastavené v parametru P613 [-63]. Cas rozb&hu je ptitom vypogitan
tak, aby byla pfi dosazeni cilové polohy dosazena i referenéni rychlost pohonu Master (napf.
dopravniho pasu). Nezavisle na rychlosti pohonu Master zlstava draha rozbéhu vzdy konstantni,
takZe bod, v kterém synchronni jizda zadina, lezi vZdy ve stejné poloze. U tohoto bodu pak zac&ina
vlastni faze elektrického hfidele.

Je vydano stavové hlaSeni (nastaveni 27), které Ize parametrovat pfes digitalni vystup (P434) nebo
Bus 10 Out Bit (P481). Toto hlaSeni signalizuje, Ze faze synchronizace byla uspé&sSné ukon&ena a
Slave pohon je s Masterem v synchronnim chodu. Tento signal Ize napf. pouzit k zahajeni
vlastniho pracovniho procesu (napf. spusténi ,pily“ popf. ,proces fezani*).

Digitalni vstup - funkce ,,63“: ,,Elektr. hiidel VYP“

Synchronni provoz je udrzovan do té doby, nez je detekovana nabézna hrana 0 -1 na vstupu
"Elektr. hfidel VYP". Proces fezani je ukoncen, pohon pily (Slave) pojizdi zpét do polohy "0".
Referenéni bod |ze stanovit libovoln& pomoci offsetu (P609). PFisti proces Ize spustit, az kdyz je
dosaZena ,Poloha nula“. S nabé&znou hranou 0>1 ,Elektr. hfidel VYP* je sou€asné proveden reset
poZadované hodnoty polohy (P602) Fidiciho pohonu (Master).

Digitalni vstup - funkce ,,77“: ,Letma pila zastaveni*

Synchronni chod je udrZzovan az do doby pfichodu ndbé&zné hrany 0 -1 na vstup nastaveny na
"Letma pila zastaveni". Proces fezani je ukoncen, pohon pily vSak nenajizdi zpét do polohy ,0% ale
zastavuje. Po opakované hrané na vstupu ,64“ ,Start letma pila“ se Slave pohon zacdina s
Masterem opét synchronizovat.
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| INI poloha =2 x P613[-63]

l

Cekaci poloha Slave (pila)

’ Startovni bod proces fezani
4 :I Pohon Slave / I:I

=
)
| ' P613 [-63

1

1

g==  Pohon Master | !
4'“@4"’ 5 :
¥ . i
ol Vstup ,Start letma pila“ i
1

1

:

1
1
Vstup ,Elektr. Ihn"l’del VYP*
:
él

o

Vystup ,Letma pila synchronni ch

NSlave= NMaster

|
:
1
Rozbéh zacina

T Zabrzdéni a zpét do startovni T

Nslave=0 polohy

P

Obr. 4: Letma pila, zakladni priklad
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4.9.8.1 Ur€eni drahy rozbéhu a polohy iniciatoru

Vzdalenost iniciatoru od bodu, v némz ma zacit proces fezani, odpovida dvojnasobné hodnoté drahy
rozbéhu pohonu pily (Slave). Béhem rozbéhu urazi pohon pasu (Master) dvojnasobnou drahu ve
srovnani s pohonem pily (Slave).

PFi vypoctu polohy iniciatoru se musi zohlednit pfislusné pfevody mezi pohony a faktory pfevodovek.
Minimalni draha rozbéhu se musi zanést do P613 [-63].

Vypocéet minimalni drahy rozbéhu
P613 [-63] > 0,5 * nsiave_max * TRozbsh

Trozweh = P102* FSIave_max / P105
Fsiave_max / PoCet polovych dvojic

NSlave_max
P608 [-XX] / P607 [-XX] = (iPFevodovka Slave * DMaster) / (iPFevodovka Master * DSIave)

APt = 2% P613 [-63] * 1T *Dsiave / iPrevodovka Slave

n = Otacky [rev/s]
h = Casl[s]
F = Frekvence [Hz]
i = Prevodovy pomér
D = Prdmér vystupniho hfidele pfevodovky
AP = Minimalni vzdalenost k iniciatoru

Je-li nastavena draha rozbéhu mensi nez potfebnd, je aktivni chybové hlaseni E13.5 ,Letma pila
rozbéh“. Rovnéz je kontrolovano, zda znaménko drahy rozb&hu se znaménkem rychlosti Mastera.
Pokud tomu tak neni, je po aktivaci pfikazu startu vydano chybové hlaseni E13.6 ,Letma pila chybnéa
hodnota“.
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4.9.8.2 Diagonalni pila

Specialni pfipad ,letmé pily“ je diagonalni pila. U té se nerozliSuje mezi Slave osou a obrabéci osou.
Synchronizovana osa se pohybuje v definovaném dhlu (napf. 30°) pficné ke sméru materidlu. Pohyb
se tak vektorové sklada z podélného a pficného sméru. U pfevodu mezi Masterem a Slavem se proto
musi dodate¢né zohlednit i uhel.

@)

Pohon Master

Vy = Vslave *

Vx = Vslave * cOS(Q)

Pohon Slave

Obr. 5: Letma pila, diagonalni pila

Vypocet prevodového poméru u diagonalni pily

P608 [-XX] / P607 [-XX] = (iPFevodovka Slave * DMaster) / (iPFevodovka Master * DSIave) * COS(G)
a = Uhel sméru pohybu Slave k smé&ru pohybu Masteru [°]
i = Prevodovy pomér
D = Primér vystupniho hfidele pfevodovky

Posuv pily je u diagonalni pily realizovan proporcionalné rychlosti pasu. Posuv pily a rychlost pasu
proto nemohou byt voleny navzajem nezavisle (dokud je Uhel udrZzovan konstantni). U ,normalni*
letmé pily je posuv pily fizen pfes vlastni osu nezavisle na rychlosti pasu popf. pojezdu.

Nezavisle na nastaveni v parametru P600 je technologicka funkce ,Letma pila“ provadéna vzdy s
linearnimi rampami a pojezdovou rychlosti s maximalni frekvenci. Proto plati: Pojezd pily zpét je
realizovan vzdy s nastavenou maximalni frekvenci, coZ odpovida obecné ale i maximalni rychlosti
synchronniho pojezdu.
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4.10 Vystupni hlaseni

Méni¢ frekvence nabizi pro polohovani rizna stavova hlaseni. Ty Ize vydat fyzicky (napf. pfes digitalni
vystup, P434...) nebo alternativné jako Bus IO Out Bit (P481). Pro pouziti Bus 10 Out Bits se musi
nastavit ze skute¢nych hodnot Bus (P543...) na funkci ,BuslO Out Bits 0-7¢.

m Informace

Dostupnost stavovych hlaseni
Stavova hlaseni jsou k dispozici i tehdy, neni-li zapnuto polohovani (P600 = nastaveni ,vypnuto®).

Funkce .
i Popis
(Nastaveni)

Hlaseni je aktivni, pokud je k dispozici platny referenéni bod.

PFi startu jizdy na referenéni bod signal odpada.

Stav signalu po zapnuti napajeciho napéti je zavisly na nastaveni v P604 "Typ snimace".
PFi nastavenich pro inkrementalni €idlo uloZeni polohy a pro absolutni €idlo je stav signalu po
zapnuti ,aktivni (high)®, jinak ,low*.

Referenéni bod
(20)

Pomoci této funkce hlasi ménic frekvence dosazeni pozadované polohy. HlaSeni je aktivni
pokud je odchylka mezi pozadovanou a skuteénou polohou mensi nez hodnota, nastavena v

Pozad. poloh
ozad. polona parametru P625 ,Hystereze vystup“ a aktualni frekvence je mensi nez frekvence, ktera je

dosazena
21 parametrovana v parametru P104 ,Minimalni frekvence“ + 2 Hz. V synchronnim chodu
(21) neplati jako podminka frekvence, parametrovana v P104, nybrz poZzadovana hodnota
frekvence.
HlaSeni je aktivni, pokud je skute¢na poloha vétsi nebo rovna hodnoté v parametru P626
Srovnavaci »Srovnavaci poloha vystup“ Signal opét odpadne, pokud je skute¢na poloha mensi nez P626
poloha minus hystereze (P625). Znaménko je zohlednéno.
(22) Vystupni signal 0 > 1 (,high“): pskut = Psrov
Vystupni signal 1 > 0 (,low*): pskut < Psrov - Physt
i Tato funkce odpovida funkci 22 ,Srovnavaci poloha“, s tim rozdilem, Ze se se skute¢nou
Absolutni S . .
i . polohou zachazi jako s absolutni hodnotou (bez znaménka).
srovnavaci poloha |, L o
(23) Vystupni signal 0 > 1 (,high®): |pskut| = psrov

Vystupni signal 1 = 0 (,low*): |pskut|< |Psrov| - Physt

Hodnota pole
P Hlaseni je aktivni, pokud je dosazena poloha nastavena v parametru P613, popf. je prejeta.

oloh
?24) Tato funkce je nezavisle na nastaveni v P610 vzdy k dispozici.
o HlaSeni je aktivni pokud je hodnota diference mezi skute¢nou polohou a hodnotou,
Srovnavaci o , “ i .
. nastavenou v parametru P626 ,Srovnavaci poloha vystup“ mensi nez hodnota, nastavena v
poloha dosazena , .
(25) parametru P625 ,Hystereze vystup®.
Vystupni signal 0 > 1 (,high*): |psrov.- Pskut| < Physt
Abs. hodnota Hlaseni je aktivni pokud je hodnota diference mezi skute¢nou polohou a hodnotou,
srovnavaci polohy | parametrovanou v parametru P626,Srovnavaci poloha vystup® mensi nez hodnota,
dosazena nastavena v parametru P625 ,Hystereze vystup“..
(26) Vystupni signal 0 > 1 (,high®): |(|psrov|.- |Pskut|)] < Physt
Synchron letmé Hlaseni je aktivni, pokud méni¢ Slave ve funkci ,Letma pila““ ukongil startovni fazi a nachazi
pily se, pfi respektovani ,Hystereze vystup“, nastavené v P625, vici ose Master v synchronnim
(27) chodu.

Tabulka 4: Digitalni vystupni hlaSeni pro polohovani
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5 Uvedeni do provozu

PFi uvedeni aplikaci POSICON do provozu se doporuc€uje dodrzeni urlitého poradi. Nasledné jsou
popsany jednotlivé kroky.

Upozornéni ke specialnim chybam: Cast 7 "Hlaeni k provoznimu stavu".

Krok 1: Uvedeni osy do provozu bez regulace

Nebezpeci zranéni v dlisledku nepredpokladanych

A LAGIILE prabéhu funkce

Bé&hem uvadéni do provozu muze dojit k nepfedpokladanym prabéhim funkce.
U zvedacich zafizeni musi byt pfed prvnim zapnutim provedena opatfeni, zamezujici padu bfemene.

Zajistéte funkénost nouzového vypnuti a bezpecénostnich obvod!

Po zadani vSech parametrl se musi osa uvést do provozu nejprve bez regulace polohy a otacek.

+ P300 ,Servo rezim®, nastaveni 0 (,Vyp“ popf. ,VFC open-loop*)
+ P600 ,Polohovani“, nastaveni 0 (,Vyp“)

U aplikaci zvedacich zafizeni s regulaci otaCek se musi pro prevzeti zatéze optimalizovat parametry
P107, ,Reakéni doba brzdy VYP“ a P114 ,Reakcni doba brzdy ZAP“ az po provedeni nastaveni
regulatoru otacek.

Krok 2: Uvedeni regulatoru otacek do provozu

Pokud neni regulace ota€ek poZadovana nebo neni k dispozici Zzadné inkrementalni Cidlo, Ize tento
krok prfeskocit. V opacném pfipadé se musi zapnout servo rezim. Pro provoz v servo rezimu se musi
nastavit pfesna motorova data (parametr P200 a nasledujici) a spravné rozliSeni snimace otacek /
pocet impulst inkrementalniho &idla (parametr P301).

Pokud motor po zapnuti servo rezimu bézi pouze s malou rychlosti a velkym odebiranym proudem, je
vétSinou chyba v kabeldzi nebo v nastaveni inkrementalniho Cidla. Nej¢astéjsi pfiCinou je chybné
pfifazeni sméru otaceni motoru ke sméru pocitani snimace otacek. Optimalizace regulatoru otadek se

ovlivnéno.

Krok 3: Uvedeni regulatoru poloh do provozu

Po nastaveni parametrd P604 ,Typ snimace® a eventualné P605 ,Absolutni cidlo® se musi
zkontrolovat, zda je skute€na poloha spravné méfrena. Skute€na poloha je zobrazena v parametru
P601 ,Skuteénd poloha“. Hodnota musi byt stabilni a musi se zvétSovat, kdyZz je motor spustén
smeérem vpravo. V pfipadé, Ze se hodnota pfi pojezdu osy neméni, musi se zkontrolovat nastaveni a
pfipojeni snimace ota€ek. To samé plati, pokud indikovana hodnota skace, i kdyz se osa nepohybuje.

Nasledné se musi nastavit Zadana poloha v blizkosti skuteéné polohy. Pokud osa po povelu k bé&hu
misto k poloze odjiZzdi od ni, nesouhlasi pfifazeni mezi smérem otaceni motoru a smérem otaceni
snimace otacek, takze se musi zaménit znaménko prfevodu.

Pokud snimani skutetné hodnoty polohy pracuje bezvadné, Ize regulator polohy optimalizovat.
Zasadné je se zvySenim P-zesileni osa ,tvrd$i“, tzn., odchylka od Zadané polohy zlstava mensSi nez s
tovarni hodnotou zesileni.

Jak velké P-zesileni Ize v parametru P310 regulatoru otdckové smy&ky nastavit zavisi na dynamickém
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nachylnost systému k rozkmitani a tim men8i maximalni mozné P-zesileni. Ke zjisténi kritickych
hodnot se zesileni zvySuje tak dlouho, az pohon za¢ne kmitat kolem polohy (polohu kratce opustte a
opét znovu najedte). Zesileni nasledné nastavte na 0,5 az 0,7-nasobek hodnoty.

U polohovacich aplikaci s velkymi hmotami s vnitinim regulatorem otacek (P300 ,Servo rezim®) se
doporucuje nastaveni regulatoru otacek, odliSné od standardniho nastaveni.

— P310 ,P regulator ota¢ek“ = 100 % ... 150 %
— P311 | regulator otacek” = 3 %/ms ... 5 %/ms
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6 Parametrovani

Nasledné jsou uvedeny pouze parametry, specifické pro technologickou funkci POSICON, jakoz i
moznosti zobrazeni a nastaveni. Detailni pfehled vSech parametri je k dispozici v pfiruéce ménice
frekvence (BU0200 / BU0250).

6.1 Popis parametrt

P00O (gislo parametru)

Rozsah nastaveni
(popf. rozsah
zobrazeni)

Pole
Tovarni nastaveni

Rozsah platnosti

Popis
Upozornéni

Hodnoty nastaveni
(popf. indikované
hodnoty)

Provozni oznaéeni (nazev parametru) xx § P

Znéazornéni typického formatu zobrazeni
(napf. (bin = binarng)), mozného rozsahu
nastaveni, jakoz i poctu desetinnych mist
[-01] U parametrd, vykazujicich podstrukturu ve vice polich, je zde tato zobrazena.

{ 0 Standardni nastaveni, které parametr typicky vykazuje v tovarnim nastaveni pfistroje popf. do
kterého je nastaven po provedeni tovarniho nastaveni (viz parametr P523).

Uvedeni varianty pfistroje, pro kterou tento parametr plati. Je-li parametr vSeobecné platny, tzn. plati pro celou
konstrukéni fadu, tento fadek odpada.

Popis, zplGsob funkce, vyznam apod. k tomuto parametru.
Dodate¢na upozornéni k tomuto parametru

Ptehled moznych hodnot nastaveni s popisem pfislusnych funkci

soubézné platné Prehled dalsich, bezprostiedné
parametry: souvisejicich parametr(i

1)  xx = ostatni znaky

Obr. 6: Vysvétleni popisu parametrt

m Informace

Nepotfebné informacéni Fadky nejsou uvedeny.

Poznamky / Vysvétleni

Oznaceni Nazev Vyznam

S Parametr-Supervisor Parametr Ize zobrazit a ménit pouze pokud byl nastaven
vhodny Supervisor-kéd (viz parametr P003).

P Zavisly na sadé parametri | Parametr poskytuje rizné moznosti nastaveni, které jsou

zavislé na zvolené sadé parametrd.
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6.1.1 Provozni displej

P001 Volba zobrazené veli¢iny
Popis Vybér provozniho displeje ControlBox / SimpleBox se 7-segmentovym zobrazenim.
Hodnoty nastaveni Hodnota Vyznam

0 Skute¢na frekvence Aktualné generovana vystupni frekvence

16 Zadana hodnota polohy Zadana poloha (Zadana pozice)

17 Skute¢na hodnota polohy Aktualni skute¢na poloha (skute¢na poloha)

50 Skute¢na poloha inkrem. Aktualni skute¢na hodnota polohy z inkrementalniho ¢idla

51 Skute¢na absolutni poloha popf.

Poloha CANopen Aktudlni poloha CANopen - Absolutni ¢idlo

52 Skute€ny rozdil polohy Aktualni rozdil polohy mezi zadanou a skute¢nou polohou

53 Rozdil poloh abs/ink Aktualni rozdil polohy mezi absolutnima inkrementainim ¢idlem (viz
také P631)

54 Rozdil poloh kalib/méF Aktudlni rozdil polohy mezi kalkulovanou a méfenou hodnotou

gidla (viz také P630)

6.1.2 Regulaéni parametry

P300 Servo rezim P
Popis Aktivace regulace otacek s méfenim otacek pomoci inkrementalniho ¢idla. To vede k
velmi stabilnimu prabéhu otacek, az k zastaveni motoru.
Upozornéni Nutné inkrementalni €idlo
Hodnoty nastaveni Hodnota Vyznam
0 Vyp (VFC open-loop) Regulace otacek bez zpétné vazby ¢idla
1 Zap (CFC closed-loop) Regulace otacek se zpétnou vazbou didla
2 Obs (CFC open-loop) Regulace otacek bez zpétné vazby didla
P301 Inkrement. ¢idlo
Popis Zadani poctu pulst na otacku pFipojeného inkrementalniho Cidla.

Neodpovida-li smér ota€eni snimace otacek sméru otaceni motoru, Ize toto zohlednit
vybérem odpovidajiciho zaporného poétu pulst 8....16.

Upozornéni Nutné inkrementalni €idlo

Hodnoty nastaveni Hodnota | Vyznam H Hodnota | Vyznam
0= 500 impulst 8 =| - 500 impulst
1= 512 impulst 9=|-512impulsu
2 =11000 impulsl 10 = | - 1000 impulsu
3= 1024 impulst 11 =| - 1024 impulsu
4 = 2000 impulsl 12 = | - 2000 impulsu
5= | 2048 impulst 13 = | - 2048 impulsu
6 = | 4096 impulst 14 = | - 4096 impulsu
7 = | 5000 impulst 15 =| - 5000 impulsu

17 = | 8192 impulsu 16 = | - 8192 impulsu
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6.1.3 Ridici svorky

P400

Pole

Rozsah platnosti
Popis

Hodnoty nastaveni

P418

Pole

Rozsah platnosti
Popis

Hodnoty nastaveni

Funkce Analogovy vstup
[-01] ... [-09]

Pfifazeni funkci pro analogovy vstup

Hodnota

Vyznam

0 VYP

Vstup neni pouzit.

25 Prevodovy faktor

PFfevodovy pomér pfevodovky. Nastaveni pfevodového poméru
mezi Masterem a Slavem

26 Pozadovana poloha

V mezich P615 a P616 Ize pomoci analogového vstupu zadat
pozadovanou polohu.

P610 se musi nastavit na nastaveni ,Zdroj vedlejSi pozadované
hodnoty“.

Kontrola polohy z hlediska minimalni a maximalni polohy neni v
tomto pfipadé provadéna.

Funkce Analogovy vystup
[-01] ... [-02]

Pfifazeni funkci pro analogovy vystup

‘ Hodnota

Vyznam

0 VYP

Vystup vypnuty.

29 Skute¢na poloha

V mezich P615 a P616 hlasi analogovy vystup skuteénou polohu.
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P420 Digitalni vstupy
Pole [-01] ... [-04]

Rozsah platnosti
Popis
Hodnoty nastaveni

Pfifazeni funkci pro digitalni vstup

‘ Hodnota Vyznam

0 VYP Vstup neni pouZzit.

22 Jizda na referenéni bod Start jizdy na referen¢ni bod high
(a3 Gast4.2.1.1) 9

23 Referenéni bod Referenéni bod dosazen high
(L0 Cast 4.2.1.1) 9

24 Teach In Start funkce Teach In high
(L0 Cast 4.4) 9

25 Quit Teach In UloZeni polohy Teach In Hrana
(0 Cast 4.4) 0->1

55 Bit 0 PosArr / Inc Bit 0 Pole poloh / Pole pfirastkd polohy high
(L0 Cast 4.3) 9

56 Bit 1 PosArr / Inc Bit 1 Pole poloh / Pole pfirastkd polohy high
(C1 Gast 4.3) 9

57 Bit 2 PosArr / Inc Bit 2 Pole poloh / Pole pfiristki polohy high
(L0 Cast 4.3) 9

58 Bit 3 PosArr / Inc Bit 3 Pole poloh / Pole pfirastkd polohy high
(L0 Cast 4.3) 9

59 Bit 4 PosArr / Inc Bit 4 Pole poloh / Pole pfirastkd polohy high
(C1 Gast 4.3) 9

60 Bit 5 PosArr / Inc Bit 5 Pole poloh / Pole pfiristki polohy high
(L0 Cast 4.3) 9

61 Reset polohy Reset polohy Hrana
(0 Cast 4.2.1.2) 0->1

62 Synchronizace Pole poloh Pfevzeti zvolené polohy Hrana
(3 Cast 4.3) 0>1

63 Elektr. hfidel VYP Pfi funkci P610 = 2 ,Elektricka hfidel je synchronni
chod prerusen, pohon zlistava ale v polohovani. S
hranou 0->1 je proveden reset zadané hodnoty polohy high
(P602) fidiciho pohonu . Pohon jede zpét do polohy 9
,0“ popf. do polohy zalozené v offsetu polohy (P609) a
setrva tam.
Funkce P610 = 5 ,Letma pila“ pojizdi Slave do své
startovni polohy zpét a setrvava tam az do pfistiho
pfikazu ,Start letma pila“. Novy pfikaz k startu je pfijat | Hrana
teprve kdyz Slave dosahl své startovni polohy. S 0->1
hranou 0->1 je proveden reset zadané hodnoty polohy
(P602) fidiciho pohonu .

64 Start letma pila Pfikaz ke startu pro pohon Slave k synchronizaci na
Mastera Hrana

: 0->1

(0 Cast 4.9.8)

77 Letma pila zastaveni Funkce ,Letma pila“ se prerusi. Hrana
(3 Cast 4.9.8) 0>1

78 Start zbyvajici drahy U funkce P610 = 10 ,Polohovani zbyvajici drahy”
spina pohon do polohovani a projizdi parametrovanou | Hrana
,Zbyvajici drahu*. 0->1

(L0 Cast 4.8)
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P434

Pole

Rozsah platnosti
Popis
Upozornéni

Hodnoty nastaveni

Funkce digitalniho vystupu

[-01] ... [-02]

P

Pfifazeni funkci pro digitalni vystup

Parametr pro normovani (P435), pfifazeny k vystupu popf. hystereze (P436) jsou pfi
pouziti funkci relevantnich pro POSICON neucinné. Hystereze se v tomto pfipadé
nastavuje pomoci parametru P625.

Hodnota ‘ Vyznam

0 VYP Vystup vypnuty.

20 Referencéni bod Referenéni bod je k dispozici / byl dosazen

21 Pozad. poloha dosaZzena Byla dosazena pozadovana poloha

22 Srovnavaci poloha Dosazena hodnota polohy v P626

23 Hodnota srovnavaci polohy Dosazena hodnota polohy (hodnota) v P626 (bez zohlednéni
znaménka)

24 Hodnota pole poloh Byla dosazena popr. pfekro¢ena hodnota, nastavena v P613.

25 Srovnavaci poloha dosazena Srovnavaci poloha dosazena, jako funkce 22, ale za respektovani
P625

26 Hodnota srovnavaci polohy Hodnota srovnavaci polohy dosazena, jako funkce 23, ale za

dosazena respektovani P625
27 Letma pila synchronni chod Pohon Slave ukongil startovni fazi funkce ,Letma pila“ a nachazi se

nyni v synchronnim chodu k Master ose.

Upozornéni: Detailni informace k vystupnim hla$enim viz 1) ¢ast 4.10 "Vystupni hlaseni"
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P480 Funkce BusIO In Bits S
Pole [-01] ... [-12]
Popis PFifazeni funkci pro Bus 10 In Bits. Bus IO In Bits jsou méni¢em frekvence
zpracovavany jako digitalni vstupy.
Hodnoty nastaveni ‘ Hodnota Vyznam
0 VYP Vstup neni pouzit.
22 Jizda na referenéni bod Start jizdy na referenéni bod high
(1 Gast 4.2.1.1) 9
23 Referencéni bod Referenéni bod dosazen high
(03 Gast4.2.1.1) 9
24 Teach In Start funkce Teach In high
(1 Gast 4.4) 9
25 Quit Teach In Ulozeni polohy Teach In Hrana
(0 Cast 4.4) 0>1
55 Bit 0 PosArr / Inc Bit 0 Pole poloh / Pole pfirastkd polohy high
(01 Gast 4.3) 9
56 Bit 1 PosArr / Inc Bit 1 Pole poloh / Pole pfirastkd polohy high
(1 Gast 4.3) 9
57 Bit 2 PosArr / Inc Bit 2 Pole poloh / Pole pfirastkd polohy high
(€1 Gast 4.3) 9
58 Bit 3 PosArr / Inc Bit 3 Pole poloh / Pole pfirastkd polohy high
(01 Gast 4.3) 9
59 Bit 4 PosArr / Inc Bit 4 Pole poloh / Pole pfirastkd polohy high
(1 Gast 4.3) 9
60 Bit 5 PosArr / Inc Bit 5 Pole poloh / Pole pfirastkd polohy high
(€1 Gast 4.3) 9
61 Reset polohy Reset polohy Hrana
(3 Cast 4.2.1.2) 0>1
62 Synchronizace Pole poloh PFevzeti zvolené polohy Hrana
(0 Cast 4.3) 0->1
63 Elektr. hfidel VYP Pti funkci P610 = 2 ,Elektricka hfidel je synchronni
chod prerusen, pohon zlistava ale v polohovani. S
hranou 0->1 je proveden reset Zadané hodnoty polohy high
(P602) fidiciho pohonu . Pohon jede zpét do polohy 9
,0“ popf. do polohy zalozené v offsetu polohy (P609) a
setrva tam.
Funkce P610 = 5 ,Letma pila“ pojizdi Slave do své
startovni polohy zpét a setrvava tam az do pfistiho
pfikazu ,Start letma pila“. Novy pfikaz k startu je pfijat | Hrana
teprve kdyz Slave dosahl své startovni polohy. S 0>1
hranou 0->1 je proveden reset Zadané hodnoty polohy
(P602) fidiciho pohonu .
64 Start letma pila Ptikaz ke startu pro pohon Slave k synchronizaci na
Hrana
Mastera. 031
(3 Cast 4.9.8)
77 Letma pila zastaveni Funkce ,Letma pila“ se prerusi. Hrana
(3 Cast 4.9.8) 0->1
78 Start zbyvaijici drahy U funkce P610 = 10 ,Polohovani zbyvajici drahy”
spina pohon do polohovani a projizdi parametrovanou | Hrana
,zbyvajici drahu*. 0~>1

(03 Cast 4.8)
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P481 Funkce BuslO Out Bits S

Pole [-01] ... [-10]

Popis Pfifazeni funkci pro Bus 10 Out Bits. Bus IO Out Bits jsou méni¢em frekvence

zpracovavany jako digitalni vystupy.

Hodnoty nastaveni

‘ Hodnota Vyznam

0 VYP Vystup vypnuty.

20 Referenéni bod Referenéni bod je k dispozici / byl dosazen

21 Pozad. poloha dosazena Byla dosazena pozadovana poloha

22 Srovnavaci poloha Dosazena hodnota polohy v P626

23 Hodnota srovnavaci polohy Dosazena hodnota polohy (hodnota) v P626 (bez zohlednéni
znaménka)

24 Hodnota pole poloh Byla dosazZena popf. pfekro¢ena hodnota, nastavena v P613.

25 Srovnavaci poloha dosazena Srovnavaci poloha dosazena, jako funkce 22, ale za respektovani
P625

26 Hodnota srovnavaci polohy Hodnota srovnavaci polohy dosazena, jako funkce 23, ale za

dosazena respektovani P625
27 Letma pila synchronni chod Pohon Slave ukongil startovni fazi funkce ,Letma pila“ a nachazi se

nyni v synchronnim chodu k Master ose.

Upozornéni: Detailni informace k vystupnim hlasenim viz [ ¢ast 4.10 "Vystupni hlaseni"

6.1.4 Pridavné parametry

P502

Pole

Popis
Upozornéni

Hodnota ridici funkce
[-01] ... [-03]
Pfifazeni Fidicich funkci pro fidici hodnoty Mastera pfi vazbé Master / Slave.

Pomoci P503 se musi stanovit pfes ktery Bus systém se ma Fidici hodnota na Slave

Hodnoty nastaveni

zaslat.
Hodnota Vyznam
VYP Ridici hodnota neni pouZita.

Skute¢na poloha LowWord

Spodni hodnota 16 Bit skute¢né polohy (absolutni poloha) ménice
frekvence

P503
Popis

Upozornéni

Hodnoty nastaveni

7 Zadané poloha LowWord Spodni hodnota 16 Bit zadané polohy (absolutni poloha) ménice
frekvence

10 Skute¢na poloha ink. LowWord Spodni hodnota 16 Bit skute¢né polohy (relativni poloha) ménice
frekvence

1" Zadané poloha ink. LowWord Spodni hodnota 16 Bit zadané polohy (relativni poloha) ménice
frekvence

13 Skute¢na poloha HighWord Horni hodnota 16 Bit skute¢né polohy (absolutni poloha) ménice
frekvence

14 Zadané poloha HighWord Horni hodnota 16 Bit Zddané polohy (absolutni poloha) ménice
frekvence

15 Skute¢na poloha ink. HighWord Horni hodnota 16 Bit skute¢né polohy (relativni poloha) ménice
frekvence

16 Zadané poloha ink. HighWord Horni hodnota 16 Bit Zadané polohy (relativni poloha) ménice

frekvence

Vystup ridici funkce

S

Stanoveni, na kterém Bus systému ma Master zasilat své fidici slovo a fidici hodnoty
(P502) pro k nému pfipojené Slaves .

Relevantni pro Master — Slave aplikace u Mastera.

U Slave jsou pro vytvoreni komunikace relevantni parametry (P509, P510, P546...).

‘ Hodnota

Vyznam |

0

VYP

Vypnuty vystup fidiciho slova a pozadovanych hodnot.

1

CANopen (systémova sbérnice)

Vystup Fidiciho slova a pozadovanych hodnot na systémovou
sbérnici (CANopen).

2 Systémova sbérnice aktivni Zadny vystup Fidiciho slova a poZadovanych hodnot, ale v&ichni
Ucastnici, ktefi jsou nastaveni na systémové sbérnici jako aktivni
jsou pomoci ParameterBoxu nebo NORDCON viditelni.

3 CANopen+Sys.bus akt. Vystup fidiciho slova a pozadovanych hodnot na systémovou

sbérnici (CANopen). Pomoci ParameterBoxu nebo NORDCON
jsou vsichni U€astnici, ktefi jsou nastaveni na systémové sbérnici
Jjako aktivni viditelni.
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P514 CAN bus baud rate

Popis Nastaveni pfenosové rychlosti pfes rozhrani CANbus.

Upozornéni VSichni u¢astnici sbérnice museji mit nastavenu stejnou pfenosovou rychlost.

Hodnoty nastaveni

P515

Rozsah nastaveni

Hodnota Vyznam H Hodnota Vyznam
0= 10 kBaud 4 = | 125 kBaud
1= 20 kBaud 5= 250 kBaud
2 =| 50 kBaud 6 = | 500 kBaud
3 =100 kBaud 7 = | 1 MBaud (nezaruceny provoz, proto
pouziti pouze pro testovaci ucely!)

CAN bus adresa
0...255

Pole [-01] = Slave adresa, zakladni pfijimaci adresa pro CAN + CANopen
[-02] = Broadcast slave adresa., Broadcast pfijimaci adresa pro CANopen (slave)
[-03] = Master adresa, Broadcast odesilaci adresa pro CANopen (Master)
Popis Nastaveni CANbus adresy
P543 Bus skute¢na hodnota S P
Pole [-01] ... [-03]

Rozsah platnosti
Popis

Upozornéni

Hodnoty nastaveni

Pfifazeni funkce pro zvolenou skuteénou hodnotu. Tato skuteéna hodnota je z ménice
frekvence odesilana pfes aktivni Bus systém.

Vystupni Ciselné hodnoty odpovidaji po¢tu otacek snimace * 1000. Priklad: Celkova
draha pojezdu Cini 1,246 otacek cidla.

Hodnota Vyznam
VYP Ridici hodnota neni pouZita.
Skute¢na poloha LowWord Spodni hodnota 16 Bit skute¢né polohy (absolutni poloha) ménic¢e
frekvence
7 Zadana poloha LowWord Spodni hodnota 16 Bit Zadané polohy (absolutni poloha) ménice
frekvence
10 Skute¢na poloha ink. LowWord Spodni hodnota 16 Bit skute¢né polohy (relativni poloha) ménice
frekvence
11 Zadana poloha ink. LowWord Spodni hodnota 16 Bit Zzadané polohy (relativni poloha) ménice
frekvence
13 Skute¢na poloha HighWord Horni hodnota 16 Bit skute¢né polohy (absolutni poloha) ménice
frekvence
14 Zadana poloha HighWord Horni hodnota 16 Bit Zadané polohy (absolutni poloha) ménice
frekvence
15 Skute¢na poloha ink. HighWord Horni hodnota 16 Bit skute¢né polohy (relativni poloha) ménice
frekvence
16 Zadana poloha ink. HighWord Horni hodnota 16 Bit Zadané polohy (relativni poloha) ménice
frekvence
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P546 Funkce Bus pozadovana hodnota S P
Pole [-01] ... [-03]

Rozsah platnosti
Popis

Upozornéni

Hodnoty nastaveni

P552

Rozsah nastaveni
Pole

Tovarni nastaveni

V tomto parametru se pfi sbérnicovém Fizeni pfifazuji pfenaSenym pozadovanym
hodnotam jejich funkce.

Vystupni Ciselné hodnoty odpovidaji po¢tu otacek snimace * 1000. Priklad:
Indikovana hodnota 1246 odpovida 1,246 otacek cidla.

Hodnota Vyznam

0 VYP Zadana hodnota Bus neni pouzita

20 BuslO Out Bits 0-7 BuslO Out Bits 0-7 ménice frekvence

21 Zadané poloha LowWord Spodni hodnota 16 Bit zadané polohy (absolutni poloha) ménic¢e

frekvence

22 Zadana poloha HighWord Horni hodnota 16 Bit Zadané polohy (absolutni poloha) ménice

frekvence

23 Zadané poloha ink. LowWord Spodni hodnota 16 Bit zadané polohy (relativni poloha) ménice

frekvence

24 Zadana poloha ink. HighWord Horni hodnota 16 Bit Zadané polohy (relativni poloha) ménice

frekvence

25 Ptevodovy faktor Nastaveni pfevodového poméru mezi Masterem a Slavem

CAN Master cyklus S
0...100
[-01]=
[-02] =
{0}

CAN Master funkce, doba cykluSystémova sbérnice funkce Master
CANopen absolutni €idlo, doba cyklu absolutniho ¢idla CANopen

Popis Nastaveni doby cyklu v dobé cyklu Systémova sbérnice rezimu Master popf. k
absolutnimu ¢idlu CANopen

Upozornéni PFi nastaveni ,0“ je pouZita standardni hodnota, ktera je zavisla na zvolené pfenosové
rychlosti (P514). (Detaily 1 Cast 4.2.2.1 "Doplfiujici nastaveni: Absolutni gidlo
CANopen")
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6.1.5 Polohovani

P600 Polohovani S
Rozsah nastaveni 0..4
Tovarni nastaveni {0}

Popis Aktivace polohovani.
Upozornéni Detaily [d Cast 4.6.1 "Polohovani: Varianty polohovani (P600)"
Hodnoty nastaveni ‘ Hodnota Vyznam
0 VYP Polohovani je vypnuto
1 Linearni rampa (maximalni Polohovani je aktivni s linearni rampou a maximalni frekvenci
frekvence)
2 Linearni rampa (zadana Polohovani je aktivni s linearni rampou a Zadanou frekvenci
frekvence)
S-rampa (maximalni frekvence) Polohovani je aktivni s S-rampou a maximalini frekvenci
S-rampa (zadana frekvence) Polohovani je aktivni s S-rampou a Zadanou frekvenci

P601

Rozsah indikace
Popis

P602

Rozsah indikace
Popis

P603

Rozsah indikace

Skutec¢na poloha

- 50000,000 ... 50000,000 rev.

Udaj aktualini skute&né polohy.

Aktualni zadana poloha

- 50000,000 ... 50000,000 rev.

Udaj aktualni zadané polohy.

Aktualni dif. polohy S
- 50000,000 ... 50000,000 rev.

Popis Udaj aktualni diference mezi 2adanou a skute¢nou polohou.

P604 Typ snimace S
Rozsah nastaveni 0..7

Tovarni nastaveni {0}

Popis
Upozornéni

Vybér snimace otacek pro snimani polohy (skute¢na hodnota polohy).

Pred aktivaci absolutniho Cidla pomoci parametru P604 je bezpodmineéné nutno
nastavit rozliSeni absolutniho Cidla v parametruP605. Viz také upozornéni v P605.

Detailni informace [0 Cast 4.2.4 "Metoda linearniho nebo drahové optimalizovaného

polohovani"
Hodnoty nastaveni Hodnota Vyznam
0 Inkrementalni Snimani polohy inkrementalnim gidlem

1 CANopen absolutni Snimani polohy absolutnim ¢idlem typ CANopen, automaticka

konfigurace

Inkrementalni+save Snimani polohy inkrementalnim ¢€idlem, s ulozenim polohy

Inkr. v abs. rezimu

Snimani polohy inkrementalnim ¢€idlem, s kopirovanim absolutniho
singleturn ¢idla pro polohovani optimalni drahy

Inkr.v abs.rez.+save

... jako 3, s uloZzenim polohy

CANopen pro polohovani
optimalni drahy

Snimani polohy absolutnim ¢idlem typ CANopen, pro polohovani
optimalni drahy, automaticka konfigurace

6 CANopen absolutni man. Snimani polohy absolutnim &idlem typ CANopen, manualni
konfigurace (J Cast 4.2.2.3 "Manualni uvedeni absolutniho ¢idla
CANopen do provozu")

7 CANopen pro polohovani

optimalni drahy Man.

... jako 6, pro polohovani optimalni drahy
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P605

Rozsah nastaveni
Pole

Tovarni nastaveni

Popis
Upozornéni

Hodnoty nastaveni

Absolutni €idlo S
0... 16 Bit

[-01] = Viceotackové rozliSeni, poset maximalnich otagek snimace otadek

[-02] = Jednootackoveé rozliSeni, rozliseni na jednu otagku snimage otasek

{ vSechny 10}

Nastaveni rozliSeni absolutniho ¢idla.

Je-li pouzito singleturn €idlo, musi byt v poli [-01] parametrovana hodnota ,0“.

Pfed aktivaci absolutniho €idla (P604) se musi spravné nastavit rozliSeni absolutniho

¢idla v P605. V opacném pfipadé se miize stat, Zze budou hodnoty, zanesené v
parametru P605 pfeneseny na absolutni Cidlo.

Konverze rozliSeni snimace otacek (Bit hodnota > desetinna hodnota):

Nastaveni [Bit] 01234 56 7 8 9 10 11 12

Letmy start 124 8 16 32 64 128 256 512 1024 2048 4096
Priklad
— Absolutni ¢idlo se singleturn rozlisenim 12 Bit:
P605[-01] =0

P605 [-02] = 12

— Absolutni ¢idlo s rozlisenim 24 Bit, z toho 12 Bit singleturn rozliSeni:
P605 [-01] =12
P605 [-02] = 12

P607

Rozsah nastaveni
Pole

Tovarni nastaveni

Prevod S
-2 000 000 ... 2 000 000
[-01] = Inkrementalni Cidlo

[-02] = Absolutni ¢idlo
[-03] = Pozadovana / Skute¢na hodnota
{ véechny 1}

Popis Nastaveni prevodu. (L ¢ast 4.5 "Prevodovy pomér pozadovanych a skutec¢nych
hodnot")

Upozornéni Vezméte na védomi parametr P608 .

P608 Prevod jmenovatel S

Rozsah nastaveni 1...2000 000

Pole [-01] = Inkrementalni Cidlo

Tovarni nastaveni

[-02] = Absolutni ¢idlo
[-03] = Pozadovana / Skute¢na hodnota
{ vSechny 1}

Popis Nastaveni prevodu. (LJ ¢ast 4.5 "Prevodovy pomér pozadovanych a skutec¢nych
hodnot")

Upozornéni Respektujte parametr P607.

P609 Offset pozice S

Rozsah nastaveni - 50000,000 ... 50000,000 rev.

Pole [-01] = Inkrementalni €idlo
[-02] = Absolutni ¢idlo

Tovarni nastaveni { vSéechny 0}

Popis

Nastaveni offsetu pro absolutni a relativni zadani polohy.
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P610 Rezim z&ad. polohy S
Rozsah nastaveni 0...10

Tovarni nastaveni {0}

Popis
Upozornéni

Hodnoty nastaveni

P611

Rozsah nastaveni
Tovarni nastaveni

Zadani zadané polohy (typ a zdroj)
Detailni informace Cast 4.3 "Zadani pozadované hodnoty", 4.9 "Regulace
synchronniho chodu"

Hodnota ‘ Vyznam

0 Pole absolutnich poloh Zadani absolutni polohy

1 Pole pfirastk( polohy Zadani relativni polohy "

2 Elektricka hridel Zadani polohy master pohonu (respektujte P509)2

3 BUS ... jako 0, pfes Bus (respektujte P509)

4 BUS-inkrement .. jako 1, pfes Bus (respektujte P509)

5 Letma pila .. jako 2, avsak rozsifeno o funkci ,Letma pila“?

6 Zdroj vedl|.zad.hodn. .. jako 0, v mezich P615 a P616 pomoci analog. signalu (P400 na

funkei ,Zadana poloha*)

7 Inkrement. relativni ... jako 1, pfikaz pojezdu se zde vztahuje na aktualni skutecnou
polohu — Zadana poloha je proto relativné k aktualni skute¢né
poloze rozSifena o poZadovany inkrement.

8 Bus inkr.relativni ... jako 7, pfes Bus (respektujte P509)

9 rezervovano

10 Zbyvajici draha Zadani polohy pro rezim ,Polohovani zbyvajici drahy” (K2 Cast 4.8)

1) Je pfi¢tena eventualni existujici Zaddana hodnota BUS (respektujte P509, P546...)!
2) Je pfi¢ten eventudlni naprogramovany inkrement polohy pfes digitalni vstupy nebo Bus IO In Bits!

Zesileni P-reg.poloh S
0,1...100,0 %
{5}

Popis PfizpGsobeni proporcionalniho zesileni (P-zesileni) polohovani. Tuhost osy v
klidovém stavu s rostoucimi hodnotami P vzrusta.
Upozornéni » P¥ili§ velké hodnoty vedou k pfekmitu.
« P¥ilis malé hodnoty vedou k nepfesnému dosazeni polohy.
P612 Velikost cil. okna S
Rozsah nastaveni 0,0 ... 100,0 rev.
Tovarni nastaveni {0}

Popis

Upozornéni

Velikosti cilového okna Ize umoznit na konci polohovaci funkce pomalou jizdu. Cilové
okno odpovida startovnimu bodu pomalé jizdy.

V cilovém okné popfF. béhem pomalé jizdy je rychlost zadana parametrem P104
(minimalni frekvence) a nikoliv maximalni nebo pozadovanou frekvenci. Pfi P104 = 0
je provadéna pomala jizda s 2 Hz.
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P613

Rozsah nastaveni
Pole

Tovarni nastaveni

Poloha S
- 50000,000 ... 50000,000 rev.

[-01] =

Poloha 1, pole poloh prvek 1 popt. pole pFirtistkii polohy prvek 1

[-02] = Poloha 2, pole poloh prvek 2 popf. pole priristkd polohy prvek 2
[-06] = Poloha 6, pole poloh prvek 6 popf. pole prirstkd polohy prvek 6
[-07] = Poloha 7, pole poloh prvek 7

[-63] = Poloha 63, pole poloh prvek 63

{ v8echny 0}

Popis Nastaveni rliznych Zadanych hodnot polohy, které Ize vybrat pomoci digitalnich
vstupl nebo sbérnice.
Upozornéni *  Pro polohovani s zadanymi absolutnimi polohami (viz P610) jsou k dispozici
vSechny prvky pole (pole poloh prvek 1 ... 63).
* Pro polohovani s zadanymi relativnimi polohami (viz P610) je k dispozici 6 hodnot
(pole pfirGstka polohy prvek 1 ... 6). Pfi kazdé zméné signalu na pFislusném
digitalnim vstupu z ,0“ na ,1“ je k zadané hodnoté polohy pfi¢tena hodnota,
pfifazena digitalnimu vstupu. To plati i pro nastaveni pfes Bus.
P615 Maximalni poloha S
Rozsah nastaveni - 50000,000 ... 50000,000 rev.
Tovarni nastaveni {0}

Popis

Upozornéni

Hodnoty nastaveni

Nastaveni horni meze pfipustného rozsahu skute&né polohy. Pfi pfekro€eni je
aktivovano chybové hlaseni E14.7.

Otocné osy (,Aplikace otoného stolu®)

Parametr P604: pokud byla nastavena jedna z funkci ,/nkrementalné v absolutnim
rezimu®, ,Inkrementalné v absolutnim rezimu s uloZzenim“ nebo ,,... s optimalizaci
drahy”, prebira parametr P615 funkci bodu pfejeti otocné osy.

Nastavena hodnota musi byt vzdy nasobek hodnoty 0,250.

Polohovani s inkrementalnim snimacem

Parametr P604: pokud byla nastavena jedna z funkci ,/Jnkrementalné” ,0 nebo
.Inkrementalné v absolutnim rezimu® ,3%, je kontrolni funkce aktivni pouze pfi
referencovaném inkrementalnim &idle. To znamena, Ze po kazdém zapnuti
ménice frekvence je nutné referencovani inkrementalniho €idla.

Naproti tomu pfi nastaveni ,2“ a ,4“ (,/Inkrementainé ... s uloZenim polohy*), je
prvni referencovani po uvedeni do provozu dostatecné, aby bylo mozno funkci
pouzit i po dalSim zapnuti ménice frekvence.

0 = Kontrola je vypnuta
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P616 Minimalni poloha S
Rozsah nastaveni -50000,000 ... 50000,000 rev.

Tovarni nastaveni {0}

Popis

Upozornéni

Hodnoty nastaveni

P625

Rozsah nastaveni
Tovarni nastaveni
Popis

Upozornéni

P626

Rozsah nastaveni
Tovarni nastaveni
Popis

Upozornéni

P630

Rozsah nastaveni
Tovarni nastaveni
Popis

Upozornéni

Hodnoty nastaveni

Nastaveni spodni meze pfipustného rozsahu skutecné polohy. PF¥i pfekroeni je
aktivovano chybové hlaseni E14.8.

* Otocné osy (,Aplikace otocného stolu®)
Parametr P604: pokud byla nastavena jedna z funkci ,/nkrementalné v absolutnim
rezimu®, ,Inkrementalné v absolutnim rezimu s uloZenim*“ nebo ,,... s optimalizaci
drahy”, nema parametr P616 zadnou funkci.
SK 54xE: To plati i pro snimani polohy inkrementalnim ¢idlem HTL, pokud byl

X

parametr P604: nastaven na funkci (0) ,Inkrementalne®, P618 na (1) a P619 na (2)

nebo (3).

* Polohovani s inkrementalnim snimacem
Parametr P604: pokud byla nastavena jedna z funkci ,/nkrementalné“ ,,0“ nebo
.Inkrementalné v absolutnim rezimu* ,3% je kontrolni funkce aktivni pouze pfi
referencovaném inkrementalnim ¢idle. To znamena, Ze po kazdém zapnuti
ménice frekvence je nutné referencovani inkrementalniho ¢idla.
Naproti tomu pfi nastaveni ,,2“ a ,4“ (,/nkrementalné ... s uloZzenim polohy*), je
prvni referencovani po uvedeni do provozu dostate¢né, aby bylo mozno funkci
pouzit i po dalSim zapnuti ménice frekvence.

0 = Kontrola je vypnuta

Hystereze relé S
0,00 ... 99,99 rev.

{1}

Rozdil mezi okamzikem sepnuti a rozepnuti, k zamezeni kmitani vystupniho signalu.

Relevantni pfi vystupnich hldSenich POSICON. Parametry P436 ... popf. P483 ...
jsou pfitom pfislugné bez uginku. (L1 Cast 4.10 "Vystupni hlageni")

Srov. relé polohy S
- 50000,000 ... 50000,000 rev.
{0}

Srovnavaci poloha pro digitalni vystupni hlaseni.
Relevantni pfi vystupnich hlagenich POSICON. (I Cast 4.10 "Vystupni hlageni")

Maximalni chyba polohy S
0,00 ... 99,99 rev.
{0}

Pfipustna odchylka mezi odhadovanou a skute€¢nou polohou. PFi pfekro¢eni meze
pfipustné odchylky je aktivovano chybové hlaseni E14.5.

Jakmile je dosazena cilovéa poloha, je odhadovana poloha nastavena na aktualni
skute¢nou polohu.

Odhadovana poloha se zjiStuje z vypoctené polohy, vyplyvajici na zakladé aktualnich
otacek.

0 = Kontrola je vypnuta

P631

Rozsah nastaveni
Tovarni nastaveni
Popis

Hodnoty nastaveni

Chyba synchronizace abs/ink S
0,00 ... 99,99 rev.
{0}

Pfipustna odchylka méfenych poloh mezi absolutnim ¢€idlem a inkrementalnim &idlem.

Pfi pfekroCeni meze pfipustné odchylky je aktivovano chybové hlaseni E14.6.
0 = Kontrola je vypnuta
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P640 Jednotka hodnot polohy S
Rozsah nastaveni 0..9

Tovarni nastaveni {0}

Popis
Upozornéni

Hodnoty nastaveni

Pfifazeni mérné jednotky pro hodnoty polohy.

Detaily [1J Cast 4.5 "Pfevodovy pomér poZadovanych a skuteénych hodnot"

‘ Hodnota Vyznam
0 rev otacky
1 stupen
2 rad radian
3 mm milimetr
4 cm centimetr
5 dm decimetr
6 m metr
7 in palec
8 ft stopa
9 (z&dna jednotka) Zadna jednotka
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7 HlaSeni k provoznimu stavu

7 Hlaseni k provoznimu stavu

VétSina funkci a provoznich dat méniCe frekvence je stale kontrolovana a ve stejném case
porovnavana s meznimi hodnotami. Je-li zji§téna odchylka, reaguje méni¢ frekvence vystrahou nebo
poruchovym hlasenim.

Zakladni informace si k tomu zjistéte prosim v provoznim navodu pfistroje.

V nasledujicim jsou uvedeny vSechny poruchy popf. divody, vedouci k blokovani zapnuti ménice
frekvence a souvisejici s funkci POSICON.

7.1 Hlaseni

Poruchova hlaseni

Udaj na

Simple- / ControlBoxu

Porucha

Skupina Detail v

Text v ParameterBoxu

Pric¢ina
¢ Odstranéni

P700 [-01] /
P701
E013 13.0 Chyba snimace otacek Chybéjici signaly ze snimace otacek
» zkontrolujte 5 V Sense, pokud je k dispozici
« zkontrolujte napajeci napéti snimace
13.1 Vleéna chyba otacek Byla dosazena mez vle¢né chyby
»Vle€na chyba otacek"” « zvySte hodnotu nastaveni v P327
13.2 Hlidani vypnuti Hlidani vypnuti pfi vle€né chybé reagovalo, motor nemohl
sledovat pozadovanou hodnotu.
+ zkontrolujte motorova data P201-P209! (dllezité pro
regulator proudu)
« zkontrolujte zapojeni motoru
» zkontrolujte nastaveni snimaci P300 a nasledujici
+ zvySte nastavenou hodnotu pro mez momentu v
P112
» zvyste nastavenou hodnotu pro mez proudu v P536
» zkontrolujte brzdnou dobu P103 a eventudlné ji
prodluzte
13.3 Vleéna chyba ,,smér otaceni“ * Smér otaceni snimace otacek neodpovida
»Vleéna chyba sméru otaceni® ocekavani.
13.5 Letma pila akcelerace Hodnota akcelerace nastavena v P613 [-63] je pfilis mala.
.Letma pila akcelerace*
13.6 Letma pila Spatna hodnota Znaménko drahy akcelerace (P613 [-63]) nesouhlasi se
,Letma pila $patna hodnota“ znaménkem rychlosti pohonu Master.
13.8 Koncova poloha vpravo Béhem jizdy na referen¢ni bod byl dosazen pravy koncovy
spinag, i kdyz to neni pfipustné.
13.9 Koncova poloha vievo Béhem jizdy na referen¢ni bod byl dosazen levy koncovy

spinag, i kdyz to neni pfipustné.
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EO014 14.2 Chyba referenéniho bodu Jizda na referenéni bod byla pferuSena, aniz byl referenni
bod nalezen.
- Zkontrolujte spina¢ referenéniho bodu a
nastaveni
14.4 Chyba abs. ¢idla Absolutni ¢idlo defektni nebo porucha spojeni (chybové
hlaseni je mozné pouze pfi aktivnim polohovani)
» zkontrolujte absolutni €idlo a vedeni
+ zkontrolujte parametrovani v ménici frekvence
» pét vtefin po zapnuti ménice frekvence neexistuje
kontakt s ¢idlem
+ Cidlo neodpovida na SDO povel z ménice frekvence
* parametry, nastavené v ménici frekvence
neodpovidaji moznostem c&idla (napf. rozliSeni v
parametru P605)
* meénic frekvence nepfijima po dobu 50 ms zadné
hodnoty polohy
14.5 Odch. pol. <> Otacky Zména polohy a rychlost pohonu neodpovidaji
« zkontrolujte nastaveni v P630 a snimani polohy
14.6 Odch.mezi abs a inkr Odchylka mezi absolutnim a inkrementalnim cidlem
« zkontrolujte nastaveni v P631 a snimani polohy
« zména polohy absolutniho a inkrementalniho ¢idla
nesouhlasi
« zkontrolujte pfevod-Citatel, pfevod-jmenovatel a
offset obou cidel otacek v P607 ... P609
14.7 Prekro¢.max.polohy Prekrocena maximalni poloha
« zkontrolujte nastaveni v P615 a zadani zadané
hodnoty
14.8 Piekroé€.min.polohy Prekro&ena minimalni poloha
« zkontrolujte nastaveni v P616 a zadani zadané
hodnoty
76 BU 0210 cs-1620
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Hlaseni blokovani zapnuti

Udaj na

SimpleBoxu / ControlBoxu Divod

Skupina Detail v

P700 [-03] / P701

Text v ParameterBoxu

Pricina
¢ Odstranéni

1014 14.4

Chyba abs. ¢idla

Absolutni ¢idlo defektni nebo porucha spojeni

zkontrolujte absolutni ¢idlo a vedeni
zkontrolujte parametrovani v ménici frekvence

pét vtefin po zapnuti ménice frekvence neexistuje
kontakt s ¢idlem

¢idlo neodpovida na SDO povel z ménice frekvence

parametry, nastavené v ménici frekvence
neodpovidaji moznostem ¢&idla (napf. rozliSeni v
parametru P605)

ménic¢ frekvence nepfijima po dobu 50 ms zadné
hodnoty polohy

1)  Oznaceni provozniho stavu (hlaSeni) na ParameterBoxu pop¥. na virtualni ovladaci jednotce programu NORDCON: ,,Nepfipraven*
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7.2 FAQ: Provozni poruchy

V nasledujicim jsou uvedeny typické provozni poruchy a zdroje chyb, souvisejici s regulaci polohy a
otadek. Zasadné je doporuceno, dodrzovat pfi vyhledavani chyb stejné poradi jako pfi uvedeni do
provozu. Proto se musi nejprve zkontrolovat, zda se pfisluSna osa bézi bez regulace. Nasledné je
nutno otestovat regulator ota¢ek a polohy.

7.2.1 Provoz s otackovou zpétnou vazbou, bez polohovani
Situace Pric¢ina
* Motor se otaci pouze pomalu * Nespravné pfifazeni sméru otaeni motoru k sméru pocitani

inkrementalniho ¢idla

— Zmeénte znaménko v P301
* Nespravny typ inkrementalniho Cidla (zadné vystupy RS422)
* Vedeni ¢idla pferuseno

— Zkontrolujte rozdil napéti stopy A a B s P709
* Chyba napajeni cidla
» Parametrovan nespravny pocet impulzi

— Zkontrolujte rozlieni v P301
* Nespravné parametry motoru

— Zkontrolujte P200 a dalSi
* Chybi jedna stopa cidla

* Motor se Skube

* Motor se otadi pfi aktivni otackove .
zpétné vazbé (servorezim zapnuty) v |
zasadeé spravné, pfi malych ota¢kach

Inkrementalni ¢idlo nespravné namontovano
Poruchy na signalech &idla

se ale Skube
* Nadproudové vypnuti pfi vy$Sich
otackach
* Nadproudové vypnuti pfi brzdéni * P¥i rezimu odbuzeni v servo rezimu nesmi byt pfekro¢eno

momentové omezeni 200 %

7.2.2 Provoz s aktivni regulaci polohy

Situace Pri¢ina
« Cilova poloha pfejeta + Zesileni P-regulatoru polohy znacné velké
— Zkontrolujte P611
* Regulator otacek (servo rezim) neni optimalné nastaven
— Nastavte I-zesileni na cca 3 % / ms
— Nastavte P-zesileni na cca 120 %
* Pohon kmita na cilové poloze + Zesileni P-regulatoru polohy pfili§ velké

— Zkontrolujte P611

Pohon pojizdi v nespravném sméru
(od zadané polohy)

Smér otaceni absolutniho ¢idla nesouhlasi se smérem otaceni
motoru
— Parametrujte negativni hodnotu pro prevod-citatel (P607)

Pohon se po zruSeni uvolnéni
propada (zvedaci zafizeni)

Chybi zpozdéni zadané hodnoty (fidici parametr)
PFi servo rezimu = ,Vyp“ se musi regulator pfi hlaseni ,Koncova
poloha dosazena“ okamzité vypnout
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7.2.3 Polohovani s inkrementalnim éidlem

Situace

Pric¢ina

* Poloha posunuta

Rusivé impulsy na vedeni Cidla

« Zadna opakovana presnost pfi najeti
poloh

pfi kazdé rychlosti

— Rusivé impulsy na vedeni ¢idla

Pouze pfi vysoké rychlosti (n > 1000 min™")

— Pocet impulzt &idla v souvislosti s délkou kabelu €idla, typem
kabelu ¢&idla pfilis velky = frekvence impulzl pfili§ velka

— Cidlo neni spravné namontovano / je uvolnéné

7.2.4 Polohovani s absolutnim ¢idlem

Situace

Pric¢ina

» Skute¢na hodnota polohy nabiha
vzdy na stejnou hodnotu a nasledné
se jiz neméni

Chybné pfipojeni ¢idla

* Poloha neni nalezena vzdy na
stejném misté, osa mnohdy skace
sem a tam

Osa ma tézky chod
Osa se zasekava
Cidlo neni spravné namontovano / je uvolnéné

* Hodnota polohy skace nebo
nesouhlasi s po¢tem provedenych
otacek Cidla

Cidlo je defektni

Kontrola absolutniho &idla:

— Demontujte Cidlo

— Prevod-Citatel a pfevod-jmenovatel nastavte na ,1“ (P607,
P608)

— Otocte hridelem ¢idla rukou. Udana poloha musi souhlasit s
poctem otacek Cidla, v opacném pripadé je Cidlo defektni.
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8 Technické udaje

Funkce POSICON se v podstaté vyzna&uje nasledujicimi technickymi parametry.

Typ snimace otacek

Inkrementalni HTL
Absolutni CANopen
Pocet poloh
absolutni 63
relativni 6
RozliSeni snimani mérené 1/1000 polohy
hodnoty
Funkce * Absolutni polohovani

* Relativni polohovani
* Polohovani zbyvajici drahy
* Polohovani oto€ného stolu / Modulové osy (optimalizace drahy)
+ Jizda na referenéni bod
* Reset polohy
» Polohovany synchronni chod (Master - Slave)
— Letma pila
— Diagonalni pila

Zadani zadané hodnoty » Digitalni vstupy

* Bus IO In Bits

* Analogové vstupy

+ Zadané hodnoty BUS

Stavova hlaseni + Zadané / skute&né polohy a odchylky polohy
* Provozni stav

— Poloha dosazena

— Referenéni bod k dispozici

Druhy rozbéhu * S maximaini rychlosti
* S pevnou nebo variabilni Zadanou hodnotou rychlosti

... vzdy volitelné s ,S-rampou* (zaobleni rampy)

Kontrola * Komunikace
— Se snimadi otacek
— Mezi Master a Slave
* Provozni chovani
— Cilové okno / pfipustny rozsah polohy (min/ max. poloha)
— Vle¢na chyba
~ Vypoctena hodnota ve srovnani se skuteénou hodnotou snimace
otacek
~ Naméfena hodnota mezi dvéma snimaci otacek
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9 Priloha

9.1 Upozornéni pro udrzbu a uvedeni do provozu

Pfi problémech, napf. béhem uvedeni do provozu, kontaktujte nas servis na:
@ +49 4532 289-2125

Nas servis je Vam k dispozici nepfetrzité (24 h/7 dni v tydnu) a mize Vam co nejlépe pomoci, pokud
budete mit pfipraveny nasledujici informace k pfistroji a jeho pfisluSenstvi:

» typové oznadeni,
* sériové Cislo,
« verze firmware.

9.2 Dokumenty a software

Dokumenty a software si mizete stahnout na nasi internetové strance www.nord.com .

Soubézné platné a

dopliujici dokumenty

Dokumentace Obsah
BU 0200 Pfiru¢ka pro ménice frekvence NORDAC FLEX SK 200E .. SK 235E
BU 0250 Pfiru¢ka pro rozvadéte NORDAC LINK SK 250E-FDS .. SK 280E-FDS
BU 0000 Pfiru¢ka pro uzivatele softwaru NORDCON
BU 0040 Pfiru¢ka pro programovaci panely NORD
Software
Software Popis
NORDCON Parametriza¢ni a diagnosticky software

BU 0210 cs-1620
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9.3 Rejstiik odbornych terminu

Absolutni €idlo, Singleturn

Absolutni ¢idlo, Multiturn

RozliSeni
(Rozliseni ¢idla)

Prenosova rychlost
Binarni kéd
Bit / Byte

Broadcast
CAN-BUS

CANopen
Snimac otacek

Presnost
Celkové rozlisSeni
Inkrementalni ¢idlo

Kolisani
Cidlo Multiturn

Reset polohy

Cidlo Singleturn
Pocet impulzi

Snimac otacek, vydavajici pro kazdy krok méfeni béhem jedné otacky
jednoznacnou, kédovanou informaci. Datova informace zlstava
zachovana i po vypadku napéti. Pfi stavu bez proudu jsou data
evidovana i nadale.

... jako absolutni €idlo, Singleturn, dodate¢né je ale evidovan pocet
otacek.

U snimacl otacek Singleturn udava rozliSeni pocet krokd méreni na
otacku.

U snimacl otacek Multiturn udava rozliSeni pocet krok( méfeni na otacku
nasobeny pocétem otacek.

Pfenosovy vykon u sériovych rozhrani v bitech za sekundu

Je oznaceni pro kdd, pfenasejici zpravy pomoci signald ,0“ a 1.

Bit (binary-digit) je nejmensi jednotka informace v binarnim systému,
jeden Byte ma 8 Bit(.

V jedné siti jsou vSichni Slave U¢astnici osloveni Masterem soucasné.
CAN = (Controller Area Network)

Oznacuje Multi-Master BUS systém s dvoudratovym vedenim. Ten
pracuje s orientaci na udalosti popf. zpravy. V souc¢asné dobé jsou
specifikovany normalizované protokoly CAN pod CANopen.

Oznacuje komunikaéni protokol, zaloZzeny na CAN.

Elektricky popF. optomechanicky pfistroj ke snimani tocivych pohyb.
RozliSuje se absolutni €idlo a inkrementalni &idlo.

Odchylka mezi skute¢nou a naméfenou polohou.

Viz RozliSeni

Snimac otacek, vydavajici pro kazdy krok méfeni elektricky impuls
(High/Low).

Oznacuje mirné kolisani pfesnosti v pfenosovém taktu popf. rozptyl doby
zaznamu datovych paketd.

Viz ,Absolutni ¢idlo, Multiturn®

Funkce pro nastaveni nulového bodu (popf. offsetu) na kazdém
libovolném misté rozsahu rozliseni snimace otacek, bez jeho
mechanického nastaveni.

Viz ,Absolutni ¢idlo, Singleturn®

Na sklenéném impulznim kotoudi je nanesen urcity pocet
svétlych/tmavych segment(l. Tyto segmenty jsou v snimaci otacek
snimany svételnym paprskem a urcuji tak mozné rozliSeni snimace
otacek.
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9.4 Zkratky

e Abs

« AIN

« AOUT
 DIN

« DOUT
* FU

« GND

* Inc/Ink
« 10

« P

* Pol
S

Absolutni

Analogovy vstup

Analogovy vystup

Digitalni vstup

Digitalni vystup

Méni¢ frekvence

Uzemnéni

Inkrementalni

IN / OUT (vstup / vystup)

Parametr, zavisly na sadé parametr(, tzn. parametr, kterému Ize pfifadit v kazdé ze 4
sad parametr(i ménice frekvence riizné funkce popf. hodnoty.

Poloha

Parametr Supervisor, tzn. Parametr, ktery je viditelny pouze kdyZ je v parametru
P003 nastaven spravny kod supervizora
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Rejstrik hesel

A Elektrické pfipojeni......ccccoeeeeiiieicieiiiccccc, 13

Absolutni &idlo SK 200E ... SK235E......cceeveevieieeceeee 13
CANOPEN. ..ottt 22 SK 250E-FDS ... SK 280E-FDS............... 17

Absolutni &idIo (PB05) ......ccccveeerrrrreene. 70 F

Absolutni ¢idlo CANopen Funkce analogového vstupu (P400)............. 62
Doplfiujici nastaveni: .........cccooceeiiieennns 30 Funkce Analogovy vystup (P418)................. 62
Manualni uvedeni do provozu ................... 31 Funkce Bus pozadovana hodnota (P546) .... 68
SChVAIENO ..., 22 Funkce BuslO In Bits (P480) ..........cccceeeneen. 65

Aktualni dif. polohy (P603) ........cccceeviereiinnns 69 Funkce BuslO Out Bits (P481) ......cccceeneee. 66

Aktualni zadané poloha (P602)...................... 69 Funkce digitalniho vystupu P434.................. 64

Aplikace otoc¢ny stl Funk&ni bezpelnost..........ccccccvviiiiiniininnnnnn, 14
Multiturn ..., 36 H
Singleturn ... 35 Hiaseni

B POIUCNA .......cevvieeececee e 75

Bezpeénostni upozornéni..............cceeeeeee. 12 Provozni stav........cccooeeeiiiiieiiiecccceeceeee 75

Bezpelny Stop ..o, 14 Hodnota fidici funkce (P502).........ccccveeenneee. 66

Bus skute¢na hodnota (P543) ........ccccceevuneeen. 67 HTL CidlO .o 25

C HTL snimMac........oooeviieeiiieee e 24

CAN bus adresa (P515) .....oveerveeerrreeerereennn, 67 Hystereze relé (P625).........ccccvvveeeeiiiiinnee. 73

CAN bus baud rate (P514) ........ccccceeueueuenne. 67 I

CAN Master cyklus (P552) ........ccceoveeveeenne. 68 Inkrement. €idlo (P301).....ccceviiviviiiiiiieiene 61

Chyba synchronizace abs/ink (P631)............ 73 Inkrementalni Cidlo............ccccveeeeeeiiiinnnns 24,25

Cilové OKNO......eeeeieiiiecee e 44 J

D Jednotka hodnot polohy (P640).................... 74

Diagonalni pila.......cccooeeeeiiiiiiiicee e, 56 Jizda na referencni bod ..............ccccvvveeeneennn. 27
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