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1 Alilgemeine Informationen

1.1 Bestellnummer

PPC-125-U-PDP - mit programmierbarem 10 V Differenzausgang oder 4... 20 mA Ausgang, analoger
oder SSI-Sensorschnittstelle

Erweiterte, alternative Versionen

UHC-126-U-PDP - mit programmierbarem £10 V Differenzausgang oder 4... 20 mA Ausgang, SSI oder
analoger Sensorschnittstelle und Profibus Kommunikationsschnittstelle

UHC-126-U-PFN - mit programmierbarem £10 V Differenzausgang oder 4... 20 mA Ausgang, SSI oder
analoger Sensorschnittstelle und Profinet Kommunikationsschnittstelle

UHC-126-U-ETC - mit programmierbarem 110 V Differenzausgang oder 4... 20 mA Ausgang, SSI oder

analoger Sensorschnittstelle und Ethercat Kommunikationsschnittstelle

1.2 Lieferumfang
Zum Lieferumfang gehdrt das Modul inkl. der zum Gehause gehérenden Klemmbldcke.

Profibusstecker, Schnittstellenkabel und weitere ggf. bendtigte Teile sind separat zu bestellen.
Diese Dokumentation steht als PDF Datei auch im Internet unter www.w-e-st.de zur Verfligung.

1.3 Zubehor

WPC-300 - Bedienprogramm (auf unserer Homepage unter Produkte/Software)

Als Programmierkabel kann jedes Standard-Kabel mit USB-A und USB-B Stecker verwendet werden.
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1.4 Verwendete Symbole

# Allgemeiner Hinweis
A Sicherheitsrelevanter Hinweis

1.5 Impressum

W.E.St. Eiektronik GmbH

Gewerbering 31
41372 Niederkriichten

Tel.:  +49(0)2163 577355-0
Fax.: +49(0)2163 577355 -11

Home page:  www.w-e-st.de
EMAIL: contact@w-e-st.de

Datum: 08.01.2025

Die hier beschriebenen Daten und Eigenschaften dienen nur der Produktbeschreibung. Der Anwender ist ange-
halten, diese Daten zu beurteilen und auf die Eignung fur den Einsatzfall zu prifen. Eine allgemeine Eignung
kann aus diesem Dokument nicht abgeleitet werden. Technische Anderungen durch Weiterentwicklung des in
dieser Anleitung beschriebenen Produktes behalten wir uns vor. Die technischen Angaben und Abmessungen
sind unverbindlich. Es kdnnen daraus keinerlei Anspriche abgeleitet werden.

Dieses Dokument ist urheberrechtlich geschitzt.
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1.6 Sicherheitshinweise

Bitte lesen Sie diese Dokumentation und Sicherheitshinweise sorgfaltig. Dieses Dokument hilft Innen, den Ein-
satzbereich des Produktes zu definieren und die Inbetriebnahme durchzufiihren. Zusatzliche Unterlagen (WPC-
300 fiir die Inbetriebnahme Software) und Kenntnisse Gber die Anwendung sollten beriicksichtigt werden bzw.

vorhanden sein.

Allgemeine Regeln und Gesetze (je nach Land: z. B. Unfallverhiitung und Umweltschutz) sind zu bertcksichti-

s PP s P

Diese Module sind flr hydraulische Anwendungen im offenen oder geschlossenen Regelkreis
konzipiert. Durch Geratefehler (im Modul oder an den hydraulischen Komponenten), Anwen-
dungsfehler und elektrische Stérungen kann es zu unkontrollierten Bewegungen kommen. Ar-
beiten am Antrieb bzw. an der Elektronik dirfen nur im ausgeschalteten und drucklosen Zu-
stand durchgefiihrt werden.

Dieses Handbuch beschreibt ausschlie3lich die Funktionen und die elektrischen Anschliisse
dieser elektronischen Baugruppe. Zur Inbetriebnahme sind alle technischen Dokumente, die
das System betreffen, zu berlicksichtigen.

Anschluss und Inbetriebnahme diirfen nur durch ausgebildete Fachkrafte erfolgen. Die Betriebs-
anleitung ist sorgfaltig durchzulesen. Die Einbauvorschrift und die Hinweise zur Inbetriebnahme
sind zu beachten. Bei Nichtbeachtung der Anleitung, bei fehlerhafter Montage und/oder unsach-
gemaler Handhabung erléschen die Garantie- und Haftungsanspriiche.

ACHTUNG!

Alle elektronischen Module werden in hoher Qualitat gefertigt. Es kann jedoch nicht ausge-
schlossen werden, dass es durch den Ausfall von Bauteilen zu Fehlfunktionen kommen kann.
Das Gleiche gilt, trotz umfangreicher Tests, auch fir die Software. Werden diese Gerate in si-
cherheitsrelevanten Anwendungen eingesetzt, so ist durch geeignete MalRnahmen auf3erhalb
des Gerates flr die notwendige Sicherheit zu sorgen. Das Gleiche gilt fur Stérungen, die die
Sicherheit beeintrachtigen. Fur eventuell entstehende Schaden kann nicht gehaftet werden.

Weitere Hinweise

e Der Betrieb des Moduls ist nur bei Einhaltung der nationalen EMV Vorschriften erlaubt. Die
Einhaltung der Vorschriften liegt in der Verantwortung des Anwenders.

e Das Gerat ist nur fir den Einsatz im gewerblichen Bereich vorgesehen.

¢ Bei Nichtgebrauch ist das Modul vor Witterungseinfliissen, Verschmutzungen und mechani-
schen Beschadigungen zu schitzen.

e Das Modul darf nicht in explosionsgefahrdeter Umgebung eingesetzt werden.

¢ Die Luftungsschlitze durfen fur eine ausreichende Kuhlung nicht verdeckt werden.

e Die Entsorgung hat nach den nationalen gesetzlichen Bestimmungen zu erfolgen.
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2 Eigenschaften

Dieses Elektronikmodul wurde zur Steuerung von hydraulischen Achsen (ber eine integrierte Profibus DP
Schnittstelle entwickelt.

Die hydraulischen Achsen (z. B. mit Regelventil) kdnnen als Positionsregelung mit digitaler Wegmessung tber
eine universelle SSI-Schnittstelle oder Uber analoge Sensoren ausgefiuhrt werden.

Zusatzlich ist eine Kraft- bzw. Differenzdruckregelung, die autark oder als ablésende Druckbegrenzungsrege-
lung arbeitet, integriert. Uber den Profibus DP werden Sollwerte und Steuersignale zum Modul gesendet. Zu-
rickgemeldet werden Statusinformationen und Istwerte.

Die Parametrierung erfolgt tGiber unser Bedienprogramm WPC-300 mit integrierter Oszilloskop-Funktion.

Typische Anwendungen: Positionierantriebe, schnelle Transportantriebe, Handhabungsachsen, Umformmaschi-
nen mit Positions- und Druckregelung sowie Vorschubantriebe

Merkmale

e Sollwertvorgabe, Istwert-Riickmeldungen, Steuerbyte und Statusbyte iiber einen Feldbus
(Profibus DP)

¢ SSl-Sensorschnittstelle oder analoge Sensorschnittstelle (0... 10 V oder 4... 20 mA)

e Einfache und anwenderfreundliche Skalierung der Sensoren

e Wegauflosung bis 1um (SSI-Schnittstelle)

¢ Geschwindigkeitsauflésung 0,005 mm/s

¢ Geschwindigkeitsprofile (Eil- Schleichgang)

o PQ-Regelfunktion mit Druckbegrenzungsregelung

¢ Prinzip des wegabhangigen Bremsens fiir eine robuste Regelung

e NC Profil-Generator fiir eine konstante Geschwindigkeit, Sollwerte in mm, mm/s und mm/s?

o Hochste Positioniergenauigkeit durch Verwendung der Driftkompensation

e Erweiterte Regelungstechnik mit Py1 Regler

e Optimaler Einsatz mit liberdeckten Proportionalventilen und mit Nullschnitt Regelventilen

o Fehler Diagnostik und erweiterte Funktionsuberprifung

o Vereinfachte Parametrierung mit WPC-300 Software
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2.2 Geréatebeschreibung

99,0000 mm 4—|

Or 10

v

W.E.ST. Etckeronik

D-41372 Niederkriichten
Homepage: http:/www.w-e-st.de

Typenschild und Anschlussbelegung
Type plate and terminal pin assignment

——| |--— 45,0000 mm

%

LEDs

uUsB
Interface

Ny

121,0000 mm
114,0000 mm

Klemmblécke (steckbar)
Terminals (removable)

PROFIBUS Buchse
PROFIBUS connector
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3 Anwendung und Einsatz

3.1 Einbauvorschrift

e Dieses Modul ist fur den Einbau in einem geschirmten EMV-Gehause (Schaltschrank) vorgesehen. Alle
nach aufien fihrenden Leitungen sind abzuschirmen, wobei eine llickenlose Schirmung vorausgesetzt
wird. Beim Einsatz unserer Steuer- und Regelmodule wird vorausgesetzt, dass keine starken elektro-
magnetischen Stoérquellen in der Nahe des Moduls installiert werden.

e Typischer Einbauplatz: 24 V Steuersignalbereich (ndhe SPS)
Durch die Anordnung der Gerate im Schaltschrank ist eine Trennung zwischen dem Leistungsteil und
dem Signalteil sicherzustellen.
Die Erfahrung zeigt, dass der Einbauraum nahe der SPS (24 V-Bereich) am besten geeignet ist. Alle
digitalen und analogen Ein-und Ausgange sind im Gerat mit Filter und Uberspannungsschutz versehen.

e Das Modul ist entsprechend den Unterlagen und unter EMV-Gesichtspunkten zu montieren und zu ver-
drahten. Werden andere Verbraucher am selben Netzteil betrieben, so ist eine sternférmige Massefih-
rung zu empfehlen. Folgende Punkte sind bei der Verdrahtung zu beachten:

¢ Die Signalleitungen sind getrennt von leistungsfiihrenden Leitungen zu verlegen.
¢ Analoge Signalleitungen miissen abgeschirmt werden.

e Alle anderen Leitungen sind im Fall starker Stérquellen (Frequenzumrichter, Leistungs-
schiitze) und Kabelldngen > 3 m abzuschirmen. Bei hochfrequenter Einstrahlung kdnnen
auch preiswerte Klappferrite verwendet werden.

e Die Abschirmung ist mit PE (PE Klemme) mdglichst nahe dem Modul zu verbinden. Die loka
len Anforderungen an die Abschirmung sind in jedem Fall zu berticksichtigen. Die Abschir-
mung ist an beiden Seiten mit PE zu verbinden. Bei Potentialunterschieden ist ein Potential-
ausgleich vorzusehen.

e Bei groReren Leitungslangen (> 10 m) sind die jeweiligen Querschnitte und Abschirmungs-
malRnahmen durch Fachpersonal zu bewerten (z. B. auf mdgliche Stérungen und Stérquel-
len sowie bezlglich des Spannungsabfalls). Bei Leitungslangen iber 40 m ist besondere
Vorsicht geboten und ggf. Riucksprache mit dem Hersteller zu halten.

e Eine niederohmige Verbindung zwischen PE und der Tragschiene ist vorzusehen. Transiente Stérspan-
nungen werden von dem Modul direkt zur Tragschiene und somit zur lokalen Erdung geleitet.

e Die Spannungsversorgung sollte als geregeltes Netzteil (typisch: PELV System nach IEC364-4-4,
sichere Kleinspannung) ausgefuhrt werden. Der niedrige Innenwiderstand geregelter Netzteile ermdg-
licht eine bessere Stérspannungsableitung, wodurch sich die Signalqualitat, insbesondere von hochauf-
I6senden Sensoren, verbessert. Geschaltete Induktivitaten (Relais und Ventilspulen) an der gleichen
Spannungsversorgung sind immer mit einem entsprechenden Uberspannungsschutz direkt an der
Spule zu beschalten.
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3.2 Typische Systemstruktur

Dieses minimale System besteht aus folgenden Komponenten:

(*1) Proportionalventil mit integrierter Elektronik

(*2) Antrieb (zum Beispiel Zylinderantrieb)

(*3) Sensoren fiir Position (analog oder mit SSI-Schnittstelle) und Druck
(*4) Regelbaugruppe PPC-125-PDP

(*5) Schnittstelle zur SPS

*
Ventil 1

A—
*3
Position ]
*5 % Analog oderSSIL_|
SPS mit ol
e *3

Profibus ol : :

Differenzdruck-/ Kraftriickmeldung

3.3 Funktionsweise

Positionierung plus Druckregelung

Bei diesem Modul handelt es sich um ein kombiniertes System aus der POS-123 und der PQ-132. Bisher Uber-
nahm die PQ-132-A die Druckregelung und die Sollwerte mussten analog vorgegeben werden. Bei der PPC-
125-PDP handelt es sich um eine Baugruppe mit digitaler Positionsmessung (umschaltbar auf eine analoge Po-
sitionsinformation), sowie der Druckregelung/Druckiberwachung und einer integrierten Kommunikation Gber
einen Profibus DP. Sie kann als universeller Achsenregler fiir hydraulische Antriebe eingesetzt werden. Optio-
nal kann durch die Sollwertvorgabe einer zweiten Position und einer zweiten Geschwindigkeit im Schleichgang
oder Eilgang in diese neue Position gefahren werden.

Positionierung: Wie bei der POS-123 kann die Achse einmal als Punkt zu Punkt Steuerung (wegabhangiges
Bremsen) und einmal im NC Modus betrieben werden. Anhand weniger Parameter wird der Regler optimiert,
das Bewegungsprofil wird Uber den Profibus (Position und Geschwindigkeit) vorgegeben.

Durch die Eingabe einer zweiten Position und einer zweiten Geschwindigkeit kann diese Position mit der zwei-
ten Geschwindigkeit angefahren werden. Diese Betriebsart ist nur aktiviert, wenn der Geschwindigkeitssollwert
(V2) mit einem Wert belegt wird. Folgende Merkmale sind zu beachten:
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o Der Positionssollwert (P2) ist die Endposition, die mit der Geschwindigkeit (V2) angefahren
wird.

o Der Positionssollwert (P1) ist die Umschaltposition, die mit der Geschwindigkeit (V1) angefah-
ren wird um dann auf die Geschwindigkeit (V2) umzuschalten.

o Die Umschaltung der Geschwindigkeit erfolgt Gber die Geschwindigkeitsrampe (im NC Modus
Uber die Beschleunigung).

o Liegt der Positionssollwert (P2) zwischen dem aktuellen Istwert und dem Positionssollwert (P1)
(P1 und P2 sind vertauscht), so wird die Position (P2) mit der Geschwindigkeit (V1) angefah-

ren.
V1
E Eilgang nach Schleichgang
2
o
c
'S V2
<
[&]
[72]
o)
O]
P1 P2
i I . "
Beschleunigung Verzégerung . Z€it / Position
V2
+ | Schleichgang nach Eilgang
g
2
2 V1
=
=
[&]
(2]
o}
O
P1 P2
Beschleunigung Verzbgerung Zeit / Position

Einflisse auf die Positioniergenauigkeit:

Die Genauigkeit der Positionierung wird im Wesentlichen durch die hydraulischen und mechanischen Gegeben-
heiten bestimmt. So ist die richtige Ventilauswahl ein entscheidender Punkt. Weiterhin sind zwei sich widerspre-
chende Anforderungen (kurze Hubzeit und hohe Genauigkeit) bei der Systemauslegung zu beriicksichtigen.
Die Einschrankungen auf der elektronischen Seite liegen bei der Auflésung der analogen Signale, wobei eine
Auflésung von < 0,01 % unserer Module nur bei langen Hiben beriicksichtigt werden muss. Weiterhin ist die
Linearitat der einzelnen Signalpunkte (SPS, Sensor und Regelmodul) zu beachten.

Es ist auf jeden Fall zu empfehlen, das statische und dynamische Verhalten der hydraulischen Achse bei der
Systemauslegung zu berechnen. Um dies zu unterstitzen, benétigen wir als Basisinformationen folgende Kenn-
daten:

- die minimale Zylindereigenfrequenz,

- die maximale theoretische Geschwindigkeit beim Ausfahren und beim Einfahren,

- die Ventileigenschaften (Eigenfrequenz, Nullschnitt oder positive Uberdeckung, Hysterese und Durchfluss-
verstarkung),

- Versorgungsdruck und Pumpenvolumenstrom, ggf. Informationen, ob ein Speicher vorhanden ist

- und das allgemeine Anforderungsprofil (welche Genauigkeit wird gewlinscht, was ist die Funktion/Aufgabe
der Achse (Positionieren, Positionieren unter Berucksichtigung einer Gegenkraft, ...))
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3.4 Inbetriebnahme

Schritt

Tatigkeit

Installation

Installieren Sie das Gerat entsprechend dem Blockschaltbild. Achten Sie dabei
auf die korrekte Verdrahtung und eine gute Abschirmung der Signale. Das Gerat
muss in einem geschutzten Gehause (Schaltschrank oder Ahnliches) installiert
werden.

Erstes Einschalten

Sorgen Sie dafir, dass es am Antrieb zu keinen ungewollten Bewegungen kom-
men kann (z. B. Abschalten der Hydraulik). SchlieRen Sie ein Strommessgerat an
und Uberprufen Sie die Stromaufnahme des Geréates. Ist sie héher als angegeben,
so liegen Verdrahtungsfehler vor. Schalten Sie das Gerat unmittelbar ab und
Uberpriifen Sie die Verdrahtung.

Aufbau der
Kommunikation

Ist die Stromaufnahme korrekt, so sollte der PC (das Notebook) iber die serielle
Schnittstelle angeschlossen werden. Den Aufbau der Kommunikation entnehmen
Sie den Unterlagen des WPC-300 Programmes.

Die weitere Inbetriebnahme und Diagnose werden durch diese Bediensoftware
unterstitzt.

Vorparametrierung

Parametrieren Sie jetzt (anhand der Systemauslegung und der Schaltpléne) fol-
gende Parameter:

Den ARBEITSHUB, die SENSOREINSTELLUNG, das AUSGANGSSIGNAL so-
wie die BESCHLEUNIGUNG und VERZOGERUNG.

Diese Vorparametrierung ist notwendig, um das Risiko einer unkontrollierten Be-
wegung zu minimieren.

Parametrieren Sie die fur das Stellglied spezifischen Einstellungen (MIN fiir die
Uberdeckungskompensation und MAX fiir die maximale Geschwindigkeit).
Reduzieren Sie die Geschwindigkeit (Kommando VELO) auf einen fiir die Anwen-
dung unkritischen Wert.

Stellsignal

Kontrollieren Sie das Stellsignal mit einem Spannungsmessgerat. Das Stellsignal
(PIN 15 nach PIN16) liegt im Bereich von £ 10 V. Im jetzigen Zustand sollte es
0 V haben. Respektive bei Stromsignalen sollte ca. 0 mA flieRen.

Hydraulik einschalten

Jetzt kann die Hydraulik eingeschaltet werden. Da das Modul noch kein Signal
generiert, sollte der Antrieb stehen oder leicht driften (mit langsamer Geschwin-
digkeit die Position verlassen).

ENABLE aktivieren

ACHTUNG! Der Antrieb kann jetzt seine Position verlassen und mit voller Ge-
schwindigkeit in eine Endlage fahren. Ergreifen Sie SicherheitsmaRnahmen, um
Personen- und Sachschaden zu verhindern.

Der Antrieb steht in der aktuellen Position (mit ENABLE wird die Istposition als
Sollposition Gibernommen). Sollte der Antrieb in eine Endlage fahren, so ist ver-
mutlich die Polaritat falsch.

Geschwindigkeitsvorgabe

Uber den Parameter VELO oder die externe Geschwindigkeitsvorgabe (abhangig
von SIGNAL:V) kann die Geschwindigkeit begrenzt werden.

HAND Betrieb

Ist START deaktiviert, so kann die Achse im Handbetrieb mit HAND+ oder HAND-
gefahren werden. Nach dem Deaktivieren der HAND Signale bleibt die Achse ge-
regelt an der aktuellen Position stehen.

START aktivieren

Mit dem Startsignal wird der Sollwert des analogen Sollwerteingangs Gibernom-
men und die Achse fahrt zu der vorgegebenen Zielposition. Wird START deakti-
viert, so stoppt die Achse Uber den eingestellten Bremsweg D:S.

Regler optimieren

Optimieren Sie jetzt die Regelparameter entsprechend Ihrer Anwendung bzw. |h-
ren Anforderungen.
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4 Technische Beschreibung

4.1 Eingangs- und Ausgangssignale

Anschluss Versorgung

PIN 3 Spannungsversorgung (siehe technische Daten)

PIN 4 0 V (GND) Anschluss

PIN 19 Spannungsversorgung Profibus und SSI-Schnittstelle (siehe technische Daten)

PIN 20 0V (GND)

Anschluss Analoge Signale

PIN 6 Druck Istwert (XP2), Signalbereich 0... 10 V oder 4... 20 mA

PIN 11 0 V (GND) Potential fir die analogen Eingange

PIN 12 0 V (GND) Potential firr die analogen Ausgange

PIN 13 Druck Istwert (XP1), Signalbereich 0... 10 V oder 4... 20 mA

PIN 14 Position Istwert (X), Signalbereich 0... 10 V oder 4... 20 mA, skalierbar (SIGNAL:X)

PIN 15/ 16 StellgrofRe, Ausgang zum Ventil.

PIN 15/ 12 Signalart und Polaritat wahlbar mit dem Parameter SIGNAL:U.

Anschluss Digitale Ein- und Ausgange

PIN 8 Enable Eingang:
Dieses digitale Eingangssignal initialisiert die Anwendung und die Fehlermeldungen werden
geldscht. Der Regler und das READY Signal werden aktiviert. Das Ausgangssignal zum Stell-
glied wird freigegeben.

PIN 25 SSI-Schnittstelle: CLK+ Ausgang

PIN 26 SSI-Schnittstelle: CLK- Ausgang

PIN 27 SSI-Schnittstelle: DATA+ Eingang

PIN 28 SSI-Schnittstelle: DATA- Eingang

PIN 31 SSI-Schnittstelle: 24 V

PIN 32 SSI-Schnittstelle: 0V

PIN 1 READY Ausgang:
ON: Modulfunktionen sind freigegeben, kein Fehler vorhanden.
OFF: Modulfunktionen sind gesperrt, Fehler wurden erkannt.

PIN 2 STATUS Ausgang:
ON: Achse befindet sich innerhalb des eingestellten Uberwachungsfensters (POSWIN).
OFF: Achse befindet sich auRerhalb des eingestellten Uberwachungsfensters (POSWIN).
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4.2 LED Definitionen

LEDs Beschreibung der LED-Funktion

GRUN Identisch mit dem READY Ausgang.
AUS: Keine Stromversorgung oder ENABLE ist nicht aktiviert
AN: System ist betriebsbereit

Blinkend: Fehler erkannt.
Nur aktiv wenn SENS = ON

GELB A Identisch mit dem STATUS Ausgang.
AUS: Die Achse befindet sich aul3erhalb des aktiven POSWIN Fensters.
AN: Die Achse befindet sich innerhalb des aktiven POSWIN Fensters.

GELB B Optionale Druck STATUS LED.
AUS: Die Achse befindet sich au3erhalb des PRESSWIN Fensters.
AN: Die Achse befindet sich innerhalb des PRESSWIN Fensters.

GRUN + 1. Lauflicht (liber alle LEDs): Der Bootloader ist aktiv! Keine normalen Funktionen

GELB A+B sind moglich.

2. Alle 6 s blinken alle LEDs dreimal kurz auf: Ein interner Datenfehler wurde ent-
deckt und automatisch behoben! Das Modul funktioniert weiterhin ordnungsgemang.
Um die Fehlermeldung zu quittieren, muss die Stromversorgung zum Modul einmal
kurz abgeschaltet werden.

GELB A + GELB B | Die beiden gelben LEDs blinken abwechselnd im 1 s Takt: Die nichtfllichtig gespei-
cherten Parameterdaten sind inkonsistent! Um diesen Fehler zu quittieren, miissen die
Daten mittels des SAVE Befehls / Buttons im WPC gesichert werden.
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4.3 Blockschaltbild
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4.4 Typische Verdrahtung

Status
Ready

24V

Spannungsversorgung

Enable

Druckistwert =¥
P2 T )

A

bus 9pol

Profil
D-SUB Buch

€

= J‘ DATA-
DATA+

CLK-
CLK+

Druckistwert
P1

Analoger
Positionsistwert

SteligroRe

zum Ventil

SSI/SSD
Sensorschnittstelle

GND
+24VDC

B

4.5 Anschlussbeispiele

SPS/PLC 0...10 V Geschwindigkeitssignal
—e—— +|N PIN 10

_‘_'_ -InPIN 9
L. GNDPIN 11

SPS/PLC 0...10V Sensor-/ Sollwertsignal

e +IN PIN 13 odler PIN 14

_1_ InPIN 12 (GND)

Ventile (6 + PE Stecker) mit integrierter Elektronik

—l-|— A 24V Versorgung
—‘—|— B: 0V Versorgung

PIN12 = =g =l = C: GND oder Enable

PIN 15 1 —l—l— D : + Differenzeingang
PIN 16 1 —|—|— E : - Differenzeingang

F : Diagnosesignal

_|7'_pE_

z.B.24V
SPS oder Sensor  4... 20 mA zwei Leitertechnik
+In PIN 13 oder 14
-r PIN 12 (GND)
z.B.24V

SPS oder Sensor 4... 20 mA drei Leitertechnik
+In PIN 13 oder 14

PIN 12 (GND)
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4.6 Technische Daten

Versorgungsspannung (Up) [VDC] | 24 (+10 %)
Leistungsaufnahme [W] | max. 2,5 ohne Sensorversorgung
Externe Absicherung [A] | 1 mittel trage
Digitale Eingange
OFF V1| <2
ON [v1 | >10
Eingangswiderstand [kOhm] | 25
Digitale Ausgange
OFF V1| <2
ON [V] | max. Up
Maximaler Ausgangsstrom [mA] | 50
Analoge Eingange Unipolar
Spannung [V]1]| O...10
Eingangswiderstand [kOhm] | min. 25
Signalauflésung [%] | 0,003 incl. Oversampling
Strom [mA] | 4... 20
Birde [Ohm] | 240 Ohm
Signalauflésung [%] | 0,006 incl. Oversampling
Analoge Ausgéange
Spannung [V] | O... 10, +/- 10 differenziell
Maximale Last [mA] | 10
Strom [mA] | 4... 20
Maximale Last [Ohm] | 390
Signalaufldsung [%] | 0,007
Profibus DP
Baudrate [kbit/s] | 9.6,19.2,93.75,187.5,500,1500,3000,6000, 12000
ID Nummer 1810h
SSI Schnittstelle
Spezifikation - | RS-422
Ubertragungsrate [kbit/s] | 120
Serielle Schnittstelle - | USB - Virtueller COM Port
Ubertragungsrate [kBaud] | 9,6... 115,2
Regler Abtastzeit [ms] | 1
Gehause Snap-On Modul nach EN 50022
Material - | Polyamid PA 6.6
Brennbarkeitsklasse - | VO (UL94)
Gewicht [kg] | 0,27
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Kommunikation
Steckverbinder

Schutzklasse [IP] | 20

Temperaturbereich [°C] | -20... 60

Lagertemperatur [C°] | -20...70

Luftfeuchtigkeit [%] | <95 (nicht kondensierend)
Anschlisse -

USB Typ B
7 x 4 pol. Schraubanschliisse mit Zughiilse

PE Uber die DIN Tragschiene
Profibus D-Sub 9 pol.
EMV EN61000-6-4: 2007 +A1:2011

EN61000-6-2: 2005
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5 Parameter

5.1 Parameteriibersicht

Gruppe Kommando Werkseinstel- Einheit Beschreibung
lung

Basisparameter
LG EN | - Sprachumschaltung
MODE STD | - Parameteransicht
SENS ON | - Fehleriiberwachung
PDPADR 126 | - Profibus Adresse
FUNCTION POS | - Funktionsmodi (POS, POS_PQ, PQ)
HAND:A 3330 | 0,01 % Stellgréfle im Hand Modus
HAND:B -3330 | 0,01 %
POSWIN:S 200 | pm Positionsiiberwachungsfenster
POSWIN:D 5000 | pm
PRESSWIN 2000 | mbar Druckiiberwachung
EOUT 00,01 % Ausgangssignal bei fehlender Freigabe

‘ Signalanpassung (Positionierung)
SYS_RANGE 100 | mm Arbeitshub der Achse
SELECT:X SSI | - Sensorauswahl
‘ Analoge Sensorskalierung
SIGNAL:X U0-10 Typ des Eingangssignals
N_RANGE:X 100 | mm Nennlénge des Sensors
OFFSET:X 0 | pm Offset des Sensors
SSI- Sensorskalierung

SSI:RANGE 100 | mm Arbeitslange des Sensors
SSI:OFFSET 0 | pm Positionsoffset
SSI:POL + |- Sensorpolaritat
SSI:RES 100 | 10 nm Auflésung des Sensors
SSI:BITS 24 | - Anzahl der Ubertragenen Bits
SSI:CODE GRAY | - Ubertragungskodierung
SSI:ERRBIT 01 - Position des Fehlerbits

Profilgenerator
VMODE SDD | - Positioniermethode
VRAMP 100 | ms Rampenzeit fiir den externen Eingang
ACCEL 250 | mm/s? Beschleunigung im NC Modus
VMAX 50 | mm/s Maximale Geschwindigkeit im NC Modus

Reglerparametrierung
A:A 100 | ms Beschleunigungszeiten im SDD Modus
A:B 100 | ms
D:A 25 | mm Bremsweg und Nachlaufweg im SDD Modus
D:B 25 | mm
D:S 10 | mm
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Gruppe Kommando Werkseinstel- Einheit Beschreibung
lung
VO:A 10 | 1/s Kreisverstarkung im NC Modus
VO0:B 10 | 1/s
VO :RES 1] - Zur Anpassung der Auflésung
PT1 1| ms Zeitkonstante (dampfendes Verhalten) des Reglers
CTRL SQRTL | - Regelcharakteristik
Signalanpassung (Druck)

PS_RANGE 100 | bar Vorgabe des Systemdrucks
ARATIO 1000 | - Flachenverhaltnis des Zylinders
F_OFFSET 0 | mbar Kraftoffset / Sensoroffset

‘ Sensorskalierung X1
SIGNAL:X1 U0-10 | - Typ des Eingangssignals
N_RANGE:X1 100 | bar Nenndruck des Sensors

‘ Sensorskalierung X2
SIGNAL:X2 U0-10 | - Typ des Eingangssignals
N_RANGE: X2 100 | bar Nenndruck des Sensors

| Rampen und PID Regelparameter

RA:UP 100 | ms Rampenzeiten fiir den Drucksollwert
RA : DOWN 100 | ms

‘ Parametersatz 1
Cl:P 50 | 0,01 P Verstarkung
Cl:I 4000 | 0,1 ms | Anteil, Nachstellzeit
Cl:D 010,1 ms D Anteil, Vorhaltezeit
Cl:p_T1 10,1 ms D Anteil Filter
Cl:I_ACT 5000 | 0,01 % Integrator Aktivierungsschwelle

Parametersatz 2
C2:P 50 | 0,01 P Verstarkung
c2:1 4000 | 0,1 ms | Anteil, Nachstellzeit
C2:D 010,1 ms D Anteil, Vorhaltezeit
C2:D_T1 10,1 ms D Anteil Filter
C2:I_ACT 5000 | 0,01 % Integrator Aktivierungsschwelle
Ausgangssignalanpassung

MIN:A 0,01 % Uberdeckungskompensation bzw. Kennlinienlinearisierung
MIN:B 0,01 %
MAX:A 10000 | 0,01 % Ausgangssignalskalierung.
MAX:B 10000 | 0,01 %
TRIGGER 200 | 0,01 % Ansprechschwelle der Uberdeckungskompensation
OFFSET 010,01 % Offsetwert
SIGNAL:U U+-10 | -

Typ und Polaritat des Ausgangssignals
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Gruppe Kommando Werkseinstel- Einheit Beschreibung
lung
Sonderkommandos
Feinpositionierung
Steuerung der Feinpositionierung
DC:AV 010,01 % DC:AV = Aktivierungsschwelle
DC:DV 010,01 5% DC:DV = Deaktivierungsschwelle
DC:I 2000 | ms DC:l = Integrationszeitkonstante
DC:CR 500 | 0,01 % DC:CR = Stellbereichsbegrenzung
AINMODE
AINMODE EASY | - Modus der Eingangsskalierung
AIN:X A: 1000 | - Freie Skalierung der analogen Eingéange (MATH).
AIN:X1 B: 1000 | -
AIN:X2 C: 010,01 %
X: V| -
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5.2 Konfiguration

5.2.1 LG (Sprachumschaltung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

LG x x= DE |EN - STD

Es kann fir die Hilfstexte die englische oder deutsche Sprache gewahlt werden.

# ACHTUNG: Nach Anderung der Spracheinstellung muss der BUTTON [ID] in der Meniileiste
(WPC-300) gedruckt werden (ldentifikation des Moduls).

5.2.2 MODE (Parameteransicht)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

MODE b4 x= STD|EXP - STD

Uber dieses Kommando wird der Bedienermodus umgeschaltet. Im ,Standard“ Modus sind verschiedene Kom-
mandos (definiert Gber STD/EXP) ausgeblendet. Die Kommandos im ,Expert* Modus haben einen erweiterten
Einfluss auf das Systemverhalten und setzen entsprechende Kenntnisse voraus. Sie sollten entsprechend vor-
sichtig verandert werden.

5.2.3 SENS (Fehleriiberwachung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SENS x x= ON|OFF |AUTO - STD

Uber dieses Kommando werden Uberwachungsfunktionen (4... 20 mA Sensoren, Magnetstromiiberwachungen
und interne Moduliberwachungen) aktiviert bzw. deaktiviert.

ON: Alle Funktionen werden tiberwacht. Die erkannten Fehler kdnnen durch Deaktivieren des ENABLE
Eingangs geléscht werden.

OFF: Keine Uberwachungsfunktion ist aktiv.

AUTO: AUTO RESET Modus, alle Funktionen werden iberwacht. Nachdem der Fehlerzustand nicht mehr

anliegt, geht das Modul automatisch in den normalen Betriebszustand Uber.

Normalerweise ist die Uberwachungsfunktion immer aktiv, da sonst keine Fehler tiber den Ausgang
READY signalisiert werden. Zur Fehlersuche kann sie aber deaktiviert werden.
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5.2.4 PDPADR (Profibus Adresse)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

PDPADR x x= 1. 126 - STD

Mit diesem Kommando wird die Profibus Adresse gesetzt. .

Falls die Profibus Adresse Uber den Profibus geandert werden soll, so muss diese interne Adresse
auf 126 gesetzt werden.

5.2.5 FUNCTION (Modul Funktion)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

FUNCTION x x= POS|POS_PQ|PQ | - EXP

Mit diesem Kommando wird das generelle Verhalten des Moduls voreingestellt.

POS: Standard Positioniermode (vergleichbar mit unserer bisherigen POS-123-PDP-1115)
POS_PQ: Achs-Regel Modus (vergleichbar mit unserer bisherigen PPC-125-PDP-1115)
PQ: Druck-Regel-Modus (vergleichbar mit unserer bisherigen PQ-132-PDP-1115)

5.2.6 HAND (StellgroRe im Handbetrieb)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

HAND:i x i= A|B STD
x= -10000.. 10000 0,01 %

Mit diesen Parametern werden die Handgeschwindigkeiten gesetzt. Der Antrieb fahrt bei aktiviertem Handsignal
gesteuert in die definierte Richtung. Die Richtung wird durch das Vorzeichen des Parameters bestimmt. Nach
dem Deaktivieren des Handsignals bleibt der Antrieb an der aktuellen Position geregelt stehen.

Im Fehlerfall (Sensorfehler des Wegmesssystems) kann der Antrieb noch Uber die Handfunktion gefahren wer-
den. Nach dem Deaktivieren der Handsignale wird der Ausgang nicht angesteuert.

Die Handgeschwindigkeit wird gleichzeitig durch die Geschwindigkeitsvorgabe begrenzt (MIN Auswertung). So
ist es moglich, die Handgeschwindigkeit extern zu steuern.

Nach dem Deaktivieren der Handgeschwindigkeit wird der Ausgang wieder auf den programmier-

ACHTUNG! Ist das EOUT Kommando aktiv, so sollte der Handbetrieb nicht verwendet werden.
ten EOUT Wert gesetzt.
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5.2.7 POSWIN:S (Statisches Uberwachungsfenster Positionsfehler)
5.2.8 POSWIN:D (Dynamisches Uberwachungsfenster Schleppfehler)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
POSWIN:S x x= 2.. 200000 pm STD
POSWIN:D x x= 2.. 200000 Bm

Dieser Parameter wird in um eingegeben.

Das POSWIN Kommando definiert einen Uberwachungsbereich, fiir den die STATUS Meldung auf dem Bus
und am Schaltausgang generiert wird. Die Funktion Gberwacht die Regelabweichung zwischen Soll- und Istwert.
Der Positioniervorgang wird von dieser Meldung nicht beeinflusst, die Regelung bleibt aktiv. Das START Bit
muss aktiv sein.

POSWIN:S Dieser Parameter definiert die erlaubte Regelabweichung in der Endposition fiir die die Statusmel-
dung erzeugt wird. Es ist aktivim SDD Modus.

POSWIN:D Dieser Parameter definiert die erlaubte Regelabweichung wahrend des Positioniervorganges
(Schleppfehler) fur den die Status Meldung erzeugt wird. Es ist aktivim NC Modus.

Im NC Modus kann zusatzlich das POSWIN:S Fenster zur Zielpositionstiberwachung Uber das
ON_TARGET Bit im Statuswort verwendet werden.

5.2.9 PRESSWIN (Uberwachungsfenster fiir den Druck)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

PRESSWIN x x= 100.. 50000 mbar STD

Dieser Parameter wird in mbar eingegeben.
Mit PRESSWIN wird das Uberwachungsfenster fur den Druckregler definiert.
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5.2.10 EOUT (Ausgangssignal bei fehlender Bereitschaft)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

EOUT x x= -10000.. 10000 | 0,01 % EXP

Ausgangswert bei fehlender Bereitschaft (READY Ausgang ist deaktiviert). Diese Funktion kann verwendet wer-
den, wenn der Antrieb (mit vorgegebener Geschwindigkeit) in eine der beiden Endlagen fahren soll.

|[EOUT| =0 Der Ausgang wird im Fehlerfall abgeschaltet. Dies ist das normale Verhalten.

|[EOUT| = 0 der Ausgang abgeschaltet. Soll ein Stellsignal von 12 mA im Fehlerfall ausgegeben wer-
den, so ist EOUT auf 1 einzustellen’.

Der hier definierte Ausgangswert wird permanent (unabhangig vom Parametersatz) gespeichert.
Die Auswirkungen sind fur jede Anwendung in Bezug auf die Sicherheit vom Anwender zu bewer-
ten. Ist das EOUT Kommando aktiv, so sollte der Handbetrieb nicht verwendet werden. Nach dem
Deaktivieren der Handgeschwindigkeit wird der Ausgang wieder auf den programmierten EOUT
Wert gesetzt.

: ACHTUNG! Handelt es sich bei dem Ausgangssignal um einen 4... 20 mA Ausgang, so wird bei

5.3 Signalanpassung

5.3.1 SYS_RANGE (Arbeitshub)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SYS_RANGE x x= 10.. 10000 mm STD

Uber dieses Kommando wird der Arbeitshub, der 100 % des Eingangssignals entspricht, vorgegeben. Fehler-
hafte Vorgaben flihren zu einer fehlerhaften Systemeinstellung und die abhangigen Parameter wie Geschwin-
digkeit und Verstarkung kdnnen nicht korrekt berechnet werden.

' Dies ist notwendig, wenn das Proportionalventil keine Fehlererkennung - das Eingangssignal ist kleiner als 4 mA - imple-
mentiert hat. Ist eine Fehlererkennung im Proportionalventil vorhanden, so geht es nach dem Abschalten des Ausgangs in
eine definierte Position.
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5.3.2 SELECT:X (Typ des Positionssensors)

Einheit
x= ANA|SSI STD

Kommando Parameter Gruppe

SELECT:X x

Uber dieses Kommando kann der entsprechende Sensortyp (falls verschiedene Sensoren am Modul anschlie-
bar sind) aktiviert werden.

ANA: Die analoge Sensorschnittstelle (0... 10 V oder 4... 20 mA) ist aktiv.

SSi: Die SSI Sensorschnittstelle ist aktiv. Der SSI Sensor wird Uber die SSI Kommandos an die Schnitt-
stelle angepasst. Die entsprechenden Sensordaten missen zur Verfigung stehen.

5.3.3 Analoge Eingange

5.3.3.1 SIGNAL (Typ des Eingangssignals)

Kommando

Parameter

Einheit

Gruppe

SIGNAL:i

X

i=

xX=

X|X1|X2
OFF

EASY

U0-10
U10-0
I4-20
I20-4

Uber dieses Kommando wird der Typ des Eingangssignals (Strom oder Spannung) definiert. Gleichzeitig kann
die Signalrichtung umgekehrt werden. Dieses Kommando steht fir jeden Istwerteingang zur Verfligung.

5.3.3.2 N_RANGE (Nennlange des Sensors)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
N_RANGE:X x x= 10.. 10000 mm EASY
N_RANGE:X1 x x= 10.. 700 bar

N_Range:X2 x x= 10.. 700 bar

Uber dieses Kommando wird die nominale Léange des Sensors definiert. Fehlerhafte Vorgaben fiihren zu einer
fehlerhaften Systemeinstellung und die abhdngigen Parameter wie Geschwindigkeit und Verstarkung kénnen
nicht korrekt berechnet werden. Der N_RANGE sollte immer gleich oder gréfier als SYS_RANGE sein.
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5.3.3.3 OFFSET (Sensoroffset)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

OFFSET:X x x= -100000.. 100000 pm EASY

Uber dieses Kommando wird der Nullpunkt des Sensors eingestellt.

5.3.4 SSI Sensor

5.3.4.1 SSI:RANGE (Nennldange des Sensors)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SSI:RANGE x x= 10.. 10000 mm SSi

Uber diesen Parameter wird der Arbeitsbereich des Sensors definiert.
Die entsprechenden Daten entnehmen Sie dem Datenblatt des Sensors.

5.3.4.2 SSI:OFFSET (Sensoroffset)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SSI:OFFSET x | x= +/- 10000000 Bm SSi

Uber diesen Parameter wird ein Sensoroffset definiert.

5.3.4.3 SSI:POL (Richtung des Signals)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SSI:POL x x= +|- - SSi

Um die Arbeitsrichtung des Sensors umzukehren, kann Uber dieses Kommando die Polaritat geandert werden.
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5.3.4.4 SSI:RES (Signalauflosung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SSI:RES x x= 100.. 10000 0,01 pm Ssi

Uber diesen Parameter wird die Signalauflésung? des Sensors definiert. Die Dateneingabe erfolgt mit der Auflé-
sung von 10 nm (Nanometer oder 0,01 ym). Das heil3t, hat der Sensor 1 ym Auflésung, so muss der Wert 100
vorgegeben werden. Hierdurch ist es mdglich, auch rotatorische Sensoren zu skalieren.

Die entsprechenden Daten entnehmen Sie dem Datenblatt des Sensors.

5.3.4.5 SSI:BITS (Anzahl der Datenbits)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SSI:BITS x x= 8.. 31 bit SSi

Uber diesen Parameter wird die Anzahl der Datenbits eingegeben.
Die entsprechenden Daten entnehmen Sie dem Datenblatt des Sensors.

5.3.4.6 SSI:CODE (Signalkodierung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SSI:CODE x x= GRAY|BIN - SSi

Uber diesen Parameter wird die Datencodierung eingegeben.
Das entsprechende Format entnehmen Sie dem Datenblatt des Sensors.

5.3.4.7 SSI:ERRBIT (Position des ,,out of range“ Bit)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SSI:ERRBIT x | x= 0. 31 bit SSi

Uber diesen Parameter wird die Position des Fehlerbits definiert.
Die entsprechenden Daten entnehmen Sie dem Datenblatt des Sensors.

Ist kein Fehlerbit im Datenprotokoll des Sensors angegeben, so muss ERRBIT auf null gesetzt werden
(Fehlererkennung ist deaktiviert).

2 Die interne Signalauflésung des Moduls betragt 1 um. Es sollten keine Sensoren mit einer hoheren Signalauflésung (ohne
Rucksprache mit dem Hersteller) eingesetzt werden.
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5.3.5 Verwendung der Kommandos SYS_RANGE, N_RANGE:X und OFFSET:X

Uber diese Kommandos wird der Sensor fiir die Anwendung skaliert. Im unteren Beispiel hat der Sensor eine
Lange von 120 mm und der Zylinder einen Hub von 100 mm. Durch die Montage kommt es zu einem Offset
(Nullpunkt des Sensors zum Nullpunkt des Zylinders) von 5 mm. Diese Daten miissen nur noch in dieser Form
eingegeben werden, und mit einem Eingangssignal von 0... 10 V kann der Hub von 0... 100 mm (am Sensor
von 5... 105 mm) abgedeckt werden.

Korrekte Skalierung:

SYS_RANGE =100 (mm)
N_RANGE:X =120 (mm)
OFFSET:X =-5000 (um)

- 100,00 mm

120,00 mm - k

5,00 mm %k—

Abbildung 1 (Eingangsskalierung des Positionssensors)

5.4 Geschwindigkeitskommandos

5.4.1 VRAMP (Rampenzeit der Geschwindigkeitsvorgabe)

Kommando | Parameter Einheit Gruppe

VRAMP x | x= 10.. 5000 ms SIGNAL:V <> OFF

Die Anderungsgeschwindigkeit der externen Geschwindigkeitsvorgabe kann tiber diese Rampenzeit begrenzt
werden. Im NC Modus sollte dieser Wert auf 10 ms gesetzt werden.
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5.5 Profilgenerator

5.5.1 VMODE (Positioniermethode)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

VMODE X x= SDD|NC EXP

Mit diesem Parameter kann die grundsatzliche Regelstruktur umgeschaltet werden.

SDD: Stroke-Dependent-Deceleration. In diesem Modus wird das “wegabhangige Bremsen” aktiviert. Dieser
Modus ist der Standard Modus und fiir die meisten Anwendungsfalle geeignet. Beim wegabhangigen
Bremsen fahrt der Antrieb gesteuert zur Zielposition. Ab dem eingestellten Bremspunkt geht der Antrieb
dann in die Regelung tber und fahrt zielgenau die gewlinschte Position an. Diese Regelstruktur ist sehr
robust und reagiert unempfindlich auf externe Einfliisse wie zum Beispiel schwankende Driicke.

Die Geschwindigkeit ist nicht geregelt.

NC: Numeric Controlled. In diesem Modus wird intern ein Positionsprofil generiert. Das System arbeitet immer
geregelt und folgt dem Positionsprofil iiber den Nachlauffehler. Die Grof3e des Nachlauffehlers wird durch
die Dynamik und die eingestellte Regelverstarkung bestimmt. Der Vorteil ist, dass durch die Profilvorgabe
die Geschwindigkeit konstant ist (unabhangig von externen Einflissen). Infolge der permanenten Rege-
lung ist es notwendig, dass nicht mit 100 % Geschwindigkeit gefahren wird, da sonst ein Fehler nicht aus-
regelbar ist. Typisch sind 70... 80 % der maximalen Geschwindigkeit, es sind aber das Systemverhalten
und besonders der Lastdruck bei der Geschwindigkeitsvorgabe zu bertcksichtigen.

5.5.2 ACCEL (Beschleunigung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

ACCEL x x= 1.. 20000 mm/ s ? VMODE=NC

Vorgabe der Sollbeschleunigung im NC Modus. Die maximale Beschleunigung muss — um ein stabiles und
schwingfreies Verhalten sicherzustellen — kleiner als die technisch mégliche Beschleunigung eingestellt werden.
Erfahrungswerte zeigen, dass ein Faktor von 3... 5 bertcksichtigt werden sollte.

5.5.3 VMAX (Maximale Geschwindigkeit im NC Modus )

Kommando Parameter Einheit Gruppe

VMAX x x= 1.. 2000 mm/s VMODE=NC

Vorgabe der maximalen Geschwindigkeit im NC Modus. Dieser Wert wird durch das Antriebssystem definiert
und sollte mdglichst genau (auf keinen Fall zu hoch) vorgegeben werden. Die Geschwindigkeit wird tGber den
VELO Wert oder Uber die externe Geschwindigkeitsvorgabe skaliert. Das Kommando ist nur aktiv, wenn der
VMODE auf NC parametriert wurde. Bei unterschiedlichen Geschwindigkeiten des Antriebs zwischen Ein- und
Ausfahren muss die niedrigere Geschwindigkeit eingestellt werden.
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5.6 Parametrierung des Positionsregler

5.6.1 A (Beschleunigungszeit)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
A:i X i= A|B VMODE=SDD
x= 1.. 5000 ms

Rampenfunktion fir den 1. und 3. Quadranten im SDD Mode.

Die Beschleunigungszeit flir die Positionierung ist abhangig von der Richtung. A entspricht Anschluss 15 und B
entspricht Anschluss 16 (bei positiver Polaritat).
Ublich ist: A = Durchfluss P-A, B-T und B = Durchfluss P-B, A-T.

Fir die Quadranten 2 und 4 werden die Parameter D:A und D:B als Bremswegvorgabe verwendet.

5.6.2 D (Bremsweg)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
D:i x i= A|B|S VMODE = SDD
x= 1.. 10000 mm

Dieser Parameter wird in mm vorgegeben3.

Der Verzdgerungsweg wird fir jede Bewegungsrichtung (A oder B) eingestellt. Die Regelverstarkung wird ab-
hangig vom Bremsweg intern berechnet. Je kiirzer der Bremsweg, desto hdher die Verstarkung. Im Fall von In-
stabilitaten sollte ein langerer Bremsweg vorgegeben werden.

Der Parameter D:S wird als Nachlaufweg beim Deaktivieren des START Signals verwendet. Nach der Deakti-
vierung wird eine in Relation zur Geschwindigkeit neue Zielposition (aktuelle Position plus D:S) berechnet und
als Sollwert vorgegeben.

SYS RANGE
Intern = D

1

Die Berechnung der Regelverstarkung

Bremsweg anzupassen. Andernfalls kann es zu Instabilitdten und unkontrollierten Bewegungen

c ACHTUNG: Sollte der maximale Hub (SYS_RANGE Kommando) geédndert werden, so ist auch der
kommen.

3 ACHTUNG! Bei alteren Modulen wurde dieser Parameter in % vom maximalen Hub vorgegeben. Da bei diesem Modul die
Datenvorgabe auf mm umgestellt wurde, ist das Verhaltnis zwischen dem Hub (SYS_RANGE Kommando) und diesen Para-
metern zu berlicksichtigen.
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5.6.3 Vo (Kreisverstarkung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
V0:i x i= A|B VMODE = NC
x= 1.. 400 s1

Dieser Parameter wird in s (1/s) vorgegeben.
Im NC Modus wird normalerweise nicht der Bremsweg vorgegeben, sondern die Kreisverstarkung*.

Zusammen mit den Parametern VMAX und SYS_RANGE wird aus diesem Verstarkungswert die interne Ver-
starkung berechnet.

v
Di — _max
V
Berechnung der internen Regelverstarkun
SYS RANGE 9 9 9
Intern = D

1

Im NC Modus wird anhand der Kreisverstarkung der Schleppfehler bei der maximalen Geschwindigkeit berech-
net. Dieser Schleppfehler entspricht dem Bremsweg beim wegabhangigen Bremsen. Die Umrechnung und da-

mit die regelungstechnisch korrekten Datenvorgaben gestalten sich relativ einfach, wenn man die hier beschrie-
bene Beziehung berlcksichtigt.

5.6.4 VO:RES (Auflosung der Kreisverstarkungseingabe)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

VO :RES x x= 1100 - VMODE = NC

VO:RES =1 Die Kreisverstarkung wird in der Einheit s-' (1/s) vorgegeben.
VO:RES =100 Die Kreisverstarkung wird in der Einheit 0,01 s-! vorgegeben®.

A Diese Umschaltung auf 100 sollte nur bei sehr kleinen Werten (Vo < 4) durchgefiihrt werden.

4 Die Kreisverstéarkung wird alternativ als KV Faktor mit der Einheit (m/min)/mm definiert oder als VO in 1/s. Die
Umrechnung ist KV = V0/16,67.

5 Bei sehr kleinen Kreisverstarkungen kann es vorkommen, dass ein Wert im Bereich von 1 s bis 3 s™! eingestellt werden
muss. Fur diesen Fall kann dann die Auflésung der Eingabe umgeschaltet werden.
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5.6.5 PT1 (Zeitverhalten des Reglers)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

PT1 x x= 0.. 300 ms EXP

Uber diesen Parameter kann das Zeitverhalten des Reglers beeinflusst werden. Der hydraulische Antrieb ist
relativ schwingungsanfallig, besonders wenn sehr schnelle Ventile verwendet werden. Der PT1 Filter ermdglicht
ein besser gedampftes Regelverhalten und es ist eine hdhere Verstarkung einstellbar.

Voraussetzungen fur den Einsatz sind: Die Eigenfrequenz des Ventils sollte gleich oder gréRer der Eigenfre-
quenz des Antriebs sein.

5.6.6 CTRL (Charakteristik der Bremsfunktion)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

CTRL X x= LIN|SQRT1|SQRT2 - STD

Mit diesem Parameter wird die Bremscharakteristik eingestellt. Im Fall von positiv iberdeckten Proportionalven-
tilen sollte die SQRT Funktion verwendet werden. Die nichtlineare Durchflussfunktion dieser Ventile wird durch
die SQRT?® Funktion linearisiert.

Im Fall von Nullschnittventilen (Regelventile und Servoventile) sollte — anwendungsabhangig — die LIN oder
SQRT1 Funktion verwendet werden. Die progressive Charakteristik der SQRT1 Funktion weist die bessere Po-
sitioniergenauigkeit auf, kann aber im Einzelfall auch zu langeren Positionierzeiten fihren.

LIN: Lineare Bremscharakteristik (Verstarkung betragt Faktor 1).

SQRT1: Wurzelfunktion fur die Bremskurvenberechnung. Die Verstarkung wird um den Faktor 3 (in der Ziel-
position) erhdht. Dies ist die Standardeinstellung.

SQRT2: Wurzelfunktion fur die Bremskurvenberechnung. Die Verstarkung wird um den Faktor 5 (in der Ziel-
position) erhdht. Diese Einstellung sollte nur bei deutlich progressiver Durchflussfunktion des Ventils
verwendet werden.

Deceleration time
D:Aor D:B

Braking stroke
‘ D:AorD:B

Velocity

Velocity

CTRL=SQRT

CTRL=SQRT

CTRL=LIN

Stroke Time

Abbildung 2 (Gegeniiberstellung des Bremsverhaltens iiber den Hub oder iiber die Zeit)

6 Die SQRT Funktion generiert eine konstante Verzégerung und erreicht somit schneller die Zielposition. Dies wird erreicht,
in dem die Verstarkung wahrend des Bremsvorgangs erhoht wird.
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5.7 Parametrierung des Druckregler

5.7.1 PS_RANGE (Nominaler Systemdruck)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

PS RANGE X x= 10.. 1000 bar STD

Uber dieses Kommando wird der Arbeitsdruck, der 100 % entspricht, vorgegeben. Fehlerhafte Vorgaben fiihren
zu einer fehlerhaften Systemeinstellung und die abhangigen Parameter kdnnen nicht korrekt berechnet werden.

5.7.2 ARATIO (Zylinderflachenverhaltnis)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

ARATIO X x= 200.. 5000 - EXP

Das ARATIO Kommando ermdglicht eine Verrechnung der Zylinderflachen zur Kraftregelung.
Das Flachenverhaltnis wird immer im Verhaltnis der Flachen A zu B angegeben, wobei immer stets ein Nenner
von 1000 fur die Flache B als Basiswert zu berucksichtigen ist.

Demnach entspricht eine Eingabe des Wertes A (ARATIO) von 1000 einem Verhaltnis von A/ B = 1000 / 1000
oder einem Flachenverhaltnis von 1.

Verhaltniswerte Gber 1 (>1) vermindern X2, ansonsten X1.

Beispiele: Flachenverhaltnis A/B = 2,08: ARATIO = 2080
Flachenverhaltnis A/B = 0,5: ARATIO = 500
Flachenverhaltnis A/B = 1: ARATIO = 1000

5.7.3 F_OFFSET (Istwertoffset)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

CDWIN X x= -50000.. 50000 mbar EXP

Dieser Parameter wird in mbar eingegeben.

Dieser Parameter addiert einen Offsetwert zum resultierenden Istwert Signal. Dies ermdglicht es, externe Diffe-
renzen zu eliminieren und somit einen Abgleich durchzuflihren - beispielsweise zur Kompensation externer
Kraftunterschiede (hangende Lasten, Federkrafte etc.) oder zur Anpassung der Sensoren.
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5.7.4 RA (Rampenzeiten fiir den Drucksollwert)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

RA:1 X i= UP|DOWN ms STD
x= 1l.. 600000

Die Rampenzeiten fir den Drucksollwert werden hier in der Einheit ms festgelegt. Zwei getrennte Zeiten jeweils
fur Druckaufbau und Druckabbau kénnen beschrieben werden.

Sollwert
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5.7.5 C (PID Regelparameter)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
Cp:i X p= 1|2 (Parametersatz) STD

i= PII|D|ID T1|I ACT

P x= 1.. 10000 0,01

I x= 0.. 30000 0,1 ms

D x= 0 1200 0,1 ms

D Tl x=5 1000 0,1 ms

I ACT x= 0.. 10000 0,01 %

Uber diese Kommandos wird der Regler parametriert.

Die P, I und D Anteile verhalten sich genauso wie bei einem Standard PID-Regler. Der T1 Faktor ist ein Filter
fir den D-Anteil, um Hochfrequenzrauschen zu unterdriicken.

Uber den |_ACT Wert wird eine Schwelle programmiert, an welcher der I-Anteil aktiviert wird. Bei O ist er immer
aktiv und es kann zu gréReren Uberschwingern beim Einregeln des Druckes kommen. Bei hohen Werten und
einem geringen P-Anteil wird die Geschwindigkeit des Antriebs begrenzt. Der |_ACT-Wert aktiviert den Integra-

tor in % vom aktuellen Sollwert.

Der Integrator kann in Sonderfallen durch einen Null-Wert auf den Parameter C:l deaktiviert werden.

-10.10V

Q Sollwert

4 20 mA > skalierung

> skalierung

> skalierung

w Sollwert-

Rampen- |
funktion

x1 Istwert-

—— | CP

.

MIN |—#

.-

x2 Istwert-

x1 X
x2

| Ci

H LM

r__________
I
Q
o

CD

— ¥
C:T

Druckregler

c(1[2yP

P-Gain

I-Gain

D-Gain

T1 Filter fur D-Gain
Integratoraktivierung
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5.8 Ausgangssignalanpassung

5.8.1 MIN (Kompensation der Uberdeckung)
5.8.2 MAX (Ausgangsskalierung)
5.8.3 TRIGGER (Ansprechschwelle fiir den MIN Parameter)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
i= A|B - STD

MIN:i x x= 0.. 6000 0,01 %

MAX:i x x= 3000.. 10000 0,01 %

TRIGGER  x x= 0.. 4000 0,01 %

Uber diese Kommandos wird das Ausgangssignal an das Ventil angepasst. Bei den Positioniersteuerungen wird
eine geknickte Volumenstromkennlinie anstelle des typischen Uberdeckungssprungs verwendet. Der Vorteil ist
ein besseres und stabileres Positionierverhalten. Gleichzeitig kdnnen mit dieser Kompensation auch geknickte
Volumenstromkennlinien” des Ventils angepasst werden.

ACHTUNG: Sollten am Ventil bzw. am Ventilverstarker ebenfalls Einstellmoglichkeiten fir die
Totzonenkompensation vorhanden sein, so ist sicherzustellen, dass die Einstellung entweder

am Leistungsverstarker oder im Modul durchgefuhrt wird.

Wird der MIN Wert zu hoch eingestellt, wirkt sich dies auf die minimale Geschwindigkeit aus,
die dann nicht mehr einstellbar ist. Im extremen Fall fiihrt dies zu einem Oszillieren um die ge-
regelte Position.

- — - MAXA
2 geknickte Volumen- _ —
& L
=3 stromkennlinie . —
[2}
3 ~
< -
~
r
: normale Uberdeckungs-
I kompensation
[
- MIN:A
I
Eingang
MINB- — — — — — — — — — — — ~ TRIGGER Werte

MAX:B— -

7 Verschiedene Hersteller haben Ventile mit definierter geknickter Kennlinie: z. B. einen Knick bei 40 oder bei 60 % (korres-
pondierend mit 10 % Eingangssignal) des Nennvolumenstroms. In diesem Fall ist der TRIGGER Wert auf 1000 und der MIN
Wert auf 4000 (6000) einzustellen.

Bei Einsatz von Nullschnittventilen bzw. leicht unterdeckten Ventilen ist die Volumenstromverstarkung im Nullbereich (inner-
halb der Unterdeckung) doppelt so hoch wie im normalen Arbeitsbereich. Dies kann zu Schwingungen bzw. einem nervésen
Verhalten fihren. Um dies zu kompensieren, sind der TRIGGER Wert auf ca. 200 und der MIN Wert auf 100 einzustellen.
Dadurch wird die Verstarkung im Nullpunkt halbiert und es kann oft eine insgesamt héhere Verstarkung eingestellt werden.
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5.8.4 OFFSET (Ausgangsoffset)

Dieser Parameter wird in 0,01 % Einheiten eingegeben.

Kommando

Parameter

Einheit

Gruppe

OFFSET X

x= -4000.. 4000

0,01 %

STD

Der Offsetwert wird am Ausgang zum Stellsignal addiert. Mit diesem Parameter kdnnen Nullpunktverschiebun-
gen des Stellgliedes (Ventil) kompensiert werden.

5.8.5 SIGNAL:U (Typ und Polaritat des Ausgangssignals)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
SIGNAL:U x X= U+-10 - STD
I4-12-20
U-+10
I20-12-4

Uber dieses Kommando wird der Typ des Ausgangssignals (Strom / Spannung und die Polaritat?) definiert.

Differenzausgang * 100 % entspricht £ 10 V (0... 10 V an PIN 15 und PIN 16).
Stromausgang: * 100 % entspricht 4... 20 mA (PIN 15 zu PIN 12). 12 mA ist die neutrale Stellung

(U =0 %, das Ventil sollte in Mittelstellung sein).

Modul keine Freigabe hat. Es ist darauf zu achten, dass das Ventil bei < 4 mA abschaltet (falls dies
nicht der Fall ist, sollte das EOUT Kommando verwendet werden, um ein definiertes Ausgangssig-

j STROMAUSGANG: Ein Ausgangsstrom von << 4 mA signalisiert, dass ein Fehler vorliegt bzw. das

nal zu generieren).

8 Das bisherige POL Kommando entfallt, da das SIGNAL Kommando universeller fiir alle Module einsetzbar ist.
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5.9 Sonderkommandos

5.9.1 Driftkompensation und Feinpositionierung

Die Feinpositionierung bzw. Driftkompensation kommt dann zum Einsatz, wenn externe Einflisse eine ausrei-
chend genaue Positionierung verhindern.

Mit dieser Zusatzfunktion ist vorsichtig umzugehen, da es bei einem nicht geeigneten Systemverhalten oder bei
falscher Parametrierung zu dem ,limit cycling® kommen kann.

Welche Positionsfehler kénnen im System auftreten, die durch diese Funktion kompensiert werden kénnen? 10

1. Nullpunktfehler im Ventil. Infolge dieses Fehlers kommt es zu einem konstanten Offset (Fehler) zwi-
schen Sollposition und Istposition und somit zu einer Stellgrél3e, die den Nullpunktfehler ausgleicht, da-
mit die Achse stehen bleiben kann.

2. Nullpunktfehler infolge der Temperaturanderungen. Es gilt das Gleiche wie unter Punkt 1, mit dem Un-
terschied, dass sich der Fehler Uber die Zeit (Temperatur) andert.

3. Positionsfehler infolge externer Krafte. Da alle Regel- und Servoventile eine typische Druckverstar-
kungscharakteristik aufweisen, muss - im Fall von externen Kraften - ein Stellsignal zur Kompensation
dieser Krafte generiert werden. Dieses Signal hat einen typischen Bereich von +/- 2... 3 %. Gegenuber
den Punkten 1 und 2 ist dieser Einfluss prozessabhangig und kann von Zyklus zu Zyklus variieren.

Wie arbeitet die Feinpositionierung / Driftkompensation?

Die Funktion sollte erst aktiviert werden (sich selbst erst aktivieren), wenn die Positionierachse nahe der Zielpo-
sition ist. Der Driftkompensator generiert ein sich langsam adnderndes Ausgangssignal wodurch die oben ge-
nannten Fehler kompensiert werden. Um Instabilitdten zu vermeiden, ist die Funktion Uber die Deaktivierungs-
schwelle zu deaktivieren (DC:DV).

Driftkompensation (Kompensation von quasi statischen Positionsfehlen)
Durch die Driftkompensation werden die Fehler unter Punkt eins und Punkt zwei kompensiert.

Feinpositionierung (Allgemeine Driftkompensation)

Durch die Feinpositionierung werden die Fehler unter Punkt drei kompensiert. Je nach Anwendung kann diese
Funktion aber auch zur Kompensation aller oben beschriebenen Fehlerursachen eingesetzt werden.

Positioniermodule ohne Feldbusschnittstelle:

Bei diesen Modulen ist nur die Funktion der Feinpositionierung implementiert. D. h., die Steuerung findet nur
Uber die Parameter der Driftkompensation statt.

9 Das ,limit cycling® ist ein permanentes Schwingen um die Zielposition herum. Die wesentlichen Ursachen hierfiir sind Haft-
reibung und Effekte durch die Ventilhysterese. Durch die richtige Parametrierung kann dies vermieden werden, unter der
Rahmenbedingung, dass die gewlinschte Genauigkeit nicht erreicht wird. In diesem Fall ist das hydraulische System der
begrenzende Faktor der Genauigkeit.

0 Dies betrifft in erster Linie Nullschnitt Regelventile und Servoventile.
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Positioniermodule mit Feldbusschnittstelle:

Bei diesen Modulen kann die Driftkompensation (fur statische Fehler) und die Feinpositionierung (fir dynami-
sche Fehler) eingesetzt werden. Neben der Steuerung Uber die Parameter sind drei Steuerbits tber den Feld-
bus verfigbar.

DC_ACTIVE: Generelle Aktivierung der Funktionen Driftkompensation und Feinpositionierung.
DC_FEEZE: Einfrieren des statischen Kompensationswertes.
F_POS: Aktivierung der Feinpositionierung.

Typische Einstellung:

Hat das Regelventil eine Druckverstarkung von z. B. 2,5 %, so ist die Aktivierungsschwelle im Bereich von 3... 5
% (DC:AV 300... 500) zu parametrisieren.

Hat das Ventil eine Hysterese bzw. gibt es eine Haftreibung im Bereich von 0,5 %, so ist die Deaktivierungs-
schwelle auf einen Wert von 0,7... 1,0 % (DC:DV 70... 100) einzustellen. Je kleiner dieser Wert eingestellt wer-
den kann, umso genauer ist der Positioniervorgang.

Die Stellbereichsbegrenzung des Integrators (DC:CR) wird normalerweise auf den gleichen Wert wie DC:AV
eingestellt. Die Stellbereichsbegrenzung ist notwendig, um lange Einschwingzeiten zu verhindern.

Die Integrationszeit muss in der Regel experimentell ermittelt werden. Dabei sollte man mit gréReren Zeiten
(1500 ms) beginnen und diese dann Schritt fiir Schritt verringern. Kommt es zu Uberschwingern bzw. zum limit
cycling®, so sind die eingestellten Zeiten zu klein.

5.9.1.1 DC:AV (Feinpositionierung, duere Schwelle)
5.9.1.2 DC:DV (Feinpositionierung, innere Schwelle)
5.9.1.3 DC:l (Feinpositionierung, Integrationszeit)

5.9.1.4 DC:CR (Feinpositionierung, Stellbereichsgrenze)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
DC:AV x x= 0.. 2000 0,01 & EXP
DC:DV X x= 0.. 1000 0,01 &

DC:I x x= 0.. 2000 ms

DC:CR X x= 0.. 500 0,01 &

DC:AV Mit diesem Parameter (AV = activation value) wird bestimmt, ab welchem Arbeitspunkt die Feinpositio-
nierung aktiviert ist.

DC:DV Mit diesem Parameter (DV = deactivation value) wird bestimmt, ab welchem Arbeitspunkt die Feinpo-
sitionierung deaktiviert ist. Steht dieser Wert auf null, so wird immer versucht, die bestmdgliche Positi-
oniergenauigkeit zu erreichen (kein Positionierfehler). Dies kann das ,limit cycling® hervorrufen. Nor-
malerweise sollte dieser Parameter auf eine Genauigkeit eingestellt werden, die zu akzeptablen Er-
gebnissen fuhrt.

DC:l Mit diesem Parameter wird die Integrationszeit eingestellt. Das heil3t, je kleiner dieser Wert ist, umso
schneller wird der Positionsfehler ausgeregelt. Zu kleine Werte verstarken das
Llimit cycling®.

DC:CR Mit diesem Parameter (CR = control range) wird der Stellbereich der Feinpositionierung begrenzt.

"1 Die statische Driftkompensation zur Nullpunkteinstellung inkl. dem Einfrieren des Kompensationswertes sollte immer als
erstes durchgefuhrt werden. Nur so lasst sich das Uberfahren der Zielposition verhindern bzw. minimieren.
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5.9.2 AINMODE

Der AINMODE schaltet zwischen den beiden Modi EASY und MATH um. Im EASY Zustand (ist DEFAULT) wird
die einfachere anwendungsorientierte Skalierung der analogen Signaleingange unterstiitzt.

Im MATH Modus ist die freie Skalierbarkeit Gber eine lineare Gleichung moglich. Dieser Modus kann z. B. bei
bekannten Eingangsskalierungen (Kompatibilitdtsmodus) verwendet werden.

ACHTUNG: Die Umschaltung kann nur manuell im Terminal durchgefiihrt werden. Nach dem Zu-
rickschalten in den EASY Mode sollten als Erstes DEFAULT Daten geladen werden.

5.9.2.1 AINMODE (Umschaltung der Signalskalierung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

AINMODE b4 x= EASY|MATH - Terminal

Uber dieses Kommando wird die Art der Eingangsskalierung umgeschaltet.

5.9.2.2 AIN (Skalierung der analogen Eingédnge)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
AIN:I i= WIX|V MATH
a a= -10000.. 10000 | -

b b= -10000.. 10000 | -

c c= -10000.. 10000 | 0,01 %

b3 x= V|C -

Uber dieses Kommando kénnen die analogen Eingange individuell skaliert werden. Dieses Kommando steht fiir
die Eingange W (Sollwert), X (Istwert) und V (Geschwindigkeitsbegrenzung) zur Verfigung Zur Skalierung wird
die lineare Gleichung verwendet.

Output = % (Input —c)

Der ,,C*“ Wert ist der Offset (z. B. um die 4 mA bei einem 4... 20 mA Eingangssignal zu kompensieren). Dieser
Wert wird in Prozent angeben. Die Variablen 4 und B definieren den Verstarkungsfaktor, mit dem der Signalbe-
reich auf 100 % skaliert wird (z. B. 1,25 bei 4... 20 mA Eingangssignal, per Werkseinstellung parametriert durch
A=1250 und B=1000). Diese beiden Werte sind einheitenlos. Mit X wird von Spannungs- auf Stromsignal umge-
schaltet und der interne Messwiderstand aktiviert.

Der Verstarkungsfaktor errechnet sich, indem man den nutzbaren Bereich (A) ins Verhaltnis zum real genutzten
Bereich (B) setzt. Nutzbar sind 0... 20 mA, was fur (A4) einen Wert von 20 ergibt. Genutzt werden

4... 20 mA, was fur (B) einen Wert von 16 (20-4) ergibt. Nicht genutzt werden 0... 4 mA, was beim Bereich von
20 mA einem Offset von 20 % und somit einem Wert von 2000 fiir (C) entspricht. Zuletzt (X) umschalten auf C.

Das Kommando sahe also wie folgt aus: AIN:I 20 16 2000 C bzw. AIN:I 1250 1000 2000 C.
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Typische Einstellungen:

Kommando Eingang Beschreibung
AIN:X 1000 1000 ov 0.. 10 Vv Bereich: 0... 100 %
AIN:X 10 8 1000 V ODER 1.9V Bereich: 0... 100 %; 1 V = 1000 entspricht dem Offset und
AIN:X 1000 800 1000 V die Verstarkung ist:
10 /8 (10 V dividiert durch 8 V (9 V -1 V))
AIN:X 10 4 500 V ODER 0,5. 4,5V | Bereich: 0... 100 %; 0,5 V = 500 entspricht dem Offset und
AIN:X 1000 400 500 V die Verstarkung ist:
10 /4 (10 V dividiert durch 4 V (4,5 V -0,5 V))
AIN:X 20 16 2000 C ODER 4.. 20 mA Bereich: 0... 100 %
AIN:X 2000 1600 2000 C ODER Der 4 mA Offset entspricht bei 20 mA einem Signal von
AIN:X 1250 1000 2000 C 20 % (2000). Dieses Signal muss dann mit dem Faktor
20 mA /(20 mA — 4 mA) = 1,25 verstarkt werden, um den
Bereich 0... 100 % zu ermdglichen.
Jede Einstellung ergibt den gleichen Signalbereich.

5.9.3 ST (Status Report)

Bei Eingabe dieses Kommandos im Terminal Fenster wird eine Statusmeldung Uber digitale Ein- und Aus-
gangssignale zurtickgegeben, also die Feldbuskommunikation und den Enable Eingang. Die Meldung sieht
dann beispielsweise folgendermalen aus:

>ST

control word:

status word:
position setpoint 1:
speed setpoint 1:
position setpoint 2:
speed setpoint 2:
pressure setpoint:

Enable:

1000 0000 / 0000 0000
0000 0000 / 0001 1011

0
0
1770
2070
0

enabled

Im Parametriermodus ist die Beschreibung angepasst:

>ST

control word:

status word:
position setpoint 1:
speed setpoint 1:
parameter value:
parameter address:
pressure setpoint:

Enable:

1100 0000 / 1000 0000
1000 0000 / 0101 1111

570
2000
1770
2070
0

enabled
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5.9.4 PROCESS DATA (Monitoring)

Kommando | Parameter Einheit
WA Sollwert (Eingangssignal) mm
W Sollwert (nach dem Profilgenerator) mm
v Geschwindigkeitsvorgabe %
X Istwert mm
E Regelfehler (Error Signal) mm
Ccs Stellsignal des Positionsreglers %
WAP Druck Sollwert %
WP Drucksollwert nach der Rampe bar
X1 Drucksensor 1 bar
X2 Drucksensor 2 bar
XP Differenzdruck (konditioniert) bar
EP Differenz Drucksollwert zu Druckistwert bar
CP Stellsignal des Druckreglers %
U Ausgangssignal des Moduls %

Die Prozessdaten sind die variablen Grofien, die im Monitor oder im Oszilloskop kontinuierlich beobachtet wer-

den konnen.
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6 Anhang

6.1 Uberwachte Fehlerquellen

Folgende mdgliche Fehlerquellen werden bei SENS = ON/AUTO fortlaufend tGberwacht:

(beim Einschalten)

Quelle Fehler Verhalten

Drucksensoren Nicht im gultigen Bereich bzw. Der Ausgang wird deaktiviert.
PIN 13/PIN 6, -4..20 mA Kabelbruch

Positionssensor Nicht im gultigen Bereich bzw. Der Ausgang wird deaktiviert.
PIN14 -4... 20 mA Kabelbruch

SSI-VERSION Nicht im glltigen Bereich bzw. Der Ausgang wird deaktiviert.
Istwert Kabelbruch

EEPROM Datenfehler Der Ausgang wird deaktiviert.

Der Ausgang kann nur aktiviert
werden, indem die Parameter
neu gespeichert werden!

A Achtung: Einstellung des EOUT Kommandos beachten. Anderungen beeinflussen das Verhalten.

6.2 Fehlersuche

Ausgegangen wird von einem betriebsfahigen Zustand und vorhandener Kommunikation zwischen Modul und
dem WPC-300. Weiterhin ist die Parametrierung zur Ventilansteuerung anhand der Ventildatenblatter einge-

stellt.

Zur Fehleranalyse kann der RC Modus im Monitor verwendet werden.

pekte grindlich zu prufen. In diesem Modus wird das Modul direkt gesteuert und die Maschinen-

f ACHTUNG: Wenn mit dem RC (Remote Control) Modus gearbeitet wird, sind alle Sicherheitsas-

steuerung kann keinen Einfluss auf das Modul ausuben.

FEHLER

URSACHE / LOSUNG

ENABLE ist aktiv, das
Modul zeigt keine Reak-
tion, die READY LED ist
aus.

Vermutlich ist die Spannungsversorgung nicht vorhanden oder das ENABLE Signal
(PIN 8) liegt nicht an.

Wenn keine Spannungsversorgung vorhanden ist, findet auch keine Kommunikation
Uber unser Bedienprogramm statt. Ist die Verbindung mit WPC-300 aufgebaut, so ist
auch eine Spannungsversorgung vorhanden.

Wenn die Spannungsversorgung vorhanden ist, sollte versucht werden, ob das Sys-
tem Gber Die HAND+ und HAND- Eingange gefahren werden kann (Messen des
Ausgangssignals zum Ventil ist hilfreich).
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FEHLER

URSACHE / LOSUNG

ENABLE ist aktiv, die
READY LED blinkt.

Mit der blinkenden READY LED wird signalisiert, dass vom Modul ein Fehler erkannt
wurde. Fehler kdnnen sein:
e  Kabelbruch oder fehlendes Signal am Eingang (PIN 13 oder PIN 14), wenn
4... 20 mA Signale parametriert sind.
e Kein SSI Sensorsignal
e Interner Datenfehler: Kommando/Button SAVE ausfiihren, um den Datenfehler
zu léschen. System hat wieder die DEFAULT Daten geladen.

Mit dem WPC-300 Bedienprogramm kann der Fehler Giber den Monitor direkt lokali-
siert werden.

ENABLE ist aktiv, die
READY LED leuchtet,
das System fahrt in eine
Endlage.

Die Polaritat des Regelkreises ist falsch. Durch das SIGNAL:U Kommando oder
durch Vertauschen der beiden Anschliisse PIN 15 und PIN 16 kann die Polaritat ge-
andert werden.

ENABLE ist aktiv, die
READY LED leuchtet,
die STATUS LED
leuchtet nicht, das Sys-
tem fahrt zur Zielposi-
tion, erreicht sie aber
nicht (Positionsfehler).

Infolge einer fehlerhaften Parametrierung oder einer fehlerhaften Systemauslegung

kann es zu grofReren Positionsfehlern kommen.

e Ist der Zylinderhub korrekt vorgegeben?

e Sind die Bremswege korrekt (zum Starten des Systems sollten die Bremswege
auf ca. 20... 25 % des Zylinderhubes eingestellt werden'?)?

e Handelt es sich um ein Nullschnitt Regelventil oder um ein Standard Proportio-
nalventil?
Im Fall des Proportionalventils ist die méglicherweise vorhandene Ventiliberde-
ckung mit den MIN Parametern zu kompensieren. Die typischen Werte sind dem
Datenblatt der Ventile zu entnehmen.

ENABLE ist aktiv, die
READY LED leuchtet,
System schwingt in der
Position.

Das System arbeitet und steuert auch das Ventil an.

Die diversen mdéglichen Probleme kénnten sein:

o Die Parametrierung (zu hohe Verstarkung) ist noch nicht auf das System abge-
stimmt.

e  Spannungsversorgung stark gestort.

e Sehrlange Leitungen des Sensors (> 40 m) und Stérungen auf dem Sensorsig-
nal.

¢ Die MIN Einstellung zur Kompensation der Ventilliberdeckung ist zu hoch.

Grundsatzlich ist die Parametrierung der Sensordaten und der Reglereinstellung als

Erstes (vor dem Einschalten) vorzunehmen. Eine falsche Vorgabe entspricht einer

falschen Systemauslegung, die dann zu einer fehlerhaften Funktion fiihrt. Schwingt

das System, so sollte als Erstes die Verstarkung reduziert werden (D:A und D:B lan-

gere Bremswege) und bei Uberdeckten Ventilen sollte auch der MIN Parameter ver-

ringert werden.

Geschwindigkeit zu
gering

Der Antrieb sollte einen Positioniervorgang ausfiihren kdnnen, nur die Geschwindig-
keit ist zu gering.
¢ Ansteuersignal zum Ventil kontrollieren:
e Uber das integrierte Oszilloskop (U Variable)
¢ mit einem externen Oszilloskop/Spannungsmessgerat das Signal zum
Ventil messen
e Ist die Ansteuerung im Bereich von + 100 % (+ 10 V), so ist der Fehler in der
Hydraulik zu suchen.
e Ist das Ansteuerungssignal relativ gering, so sind folgende Punkte zu untersu-
chen:
e Begrenzt das interne/externe Geschwindigkeitssignal die Geschwindigkeit?
¢  Welche Einstellung ist fir den Bremsweg im Verhaltnis zum Hub (STROKE)
eingestellt?

Geschwindigkeit zu
hoch

Der Antrieb sollte einen Positioniervorgang ausfiihren. Der Antrieb fahrt mit zu hoher
Geschwindigkeit aus und ein, wodurch es zu einem unkontrollierten Verhalten
kommt. Die Reduzierung der Geschwindigkeit (MAX oder VELO Parameter) hat kei-
nen bzw. nur einen sehr geringen Einfluss.
e Hydrauliksystem ist Uberdimensioniert. Die gesamte Parametrierung des
Bewegungszyklus ist nicht reproduzierbar (Uberdeckungseinstellung und
Bremswegeinstellung).

2 Das Stabilitatskriterium der hydraulischen Achse ist dabei zu beriicksichtigen.
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7 Profibus Schnittstelle

7.1 Profibus Funktionen

Das Profibus-Modul unterstiitzt alle Baudraten von 9,6 kbit/s bis 12 Mbit/s. Die Baudratenerkennung erfolgt au-
tomatisch. Das Modul realisiert den vollstandigen Funktionsumfang eines Profibus-DP Slaves gemafR IEC
61158. Die Profibus Stationsadresse kann Uber ein entsprechendes Kommando durch ein Terminal Programm
und der Bediensoftware WPC-300 eingestellt werden. Eine Diagnose LED zeigt den Online-Betrieb an einem
Profibussystem.

7.2 Installation

Es muss ein geschirmter typischer Profibus-Stecker (9-polig) verwendet werden (eventuell mit internen Ab-
schlusswiderstanden).

Jedes Profibus Segment muss am Anfang und am Ende mit einem aktiven Busabschluss versehen werden.
Der Abschluss besteht aus einer Widerstandskombination, die in allen gangigen Profibus Steckern bereits inte-

griert ist und bei Bedarf durch einen Schiebeschalter zugeschaltet wird. Der Busabschluss benétigt fiir die kor-
rekte Funktion eine 5 Volt Versorgungsspannung, die das Modul am Pin 6 der D-Sub Buchse bereitstellt.

Der Schirm des Profibus Kabels ist an den dafiir vorgesehenen Kontaktschellen im Profibus Stecker aufzule-
gen.

7.3 Gerdtestammdatei (GSD)

Bei PROFIBUS-DP werden die Leistungsmerkmale des Moduls in Form einer Geratestammdatendatei doku-
mentiert und den Anwendern zur Verfligung gestellt. Aufbau, Inhalt und Kodierung dieser Geratestammdaten
(GSD) sind standardisiert. Sie ermoglichen die komfortable Projektierung beliebiger DP-Slaves mit Projektie-
rungsgeraten verschiedener Hersteller.

Die GSD - Daten werden von einer PROFIBUS - Master — Konfigurationssoftware gelesen und entsprechende
Einstellungen in den Master (ibertragen.

Gleichfalls enthalten ist die Identnummer des Profibusknotens. Sie wird bendtigt, damit ein Master ohne signifi-
kanten Protokolloverhead die Typen der angeschlossenen Gerate identifizieren kann.

Die GSD - Datei ist Ubers Internet erhaltlich.
Adresse http://www.w-e-st.de/files/software/hms 1810.gsd Datei: hms_1810.gsd

In der Einstellung notwendig benétigter Ubertragungsbytes werden 16 Bytes (8 Words konsistent) als IN/OUT
Variablen bendtigt.
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7.4 Beschreibung der Profibusschnittstelle

Bei den Positionen wird mit einer Auflésung von 1 um gearbeitet (unabhangig von der realen Sensorauflésung),
max. 0x989680 (10.000.000). Die Sollposition wird durch den Parameter STROKE begrenzt.

Die Geschwindigkeit wird mit einem Wertebereich bis 0x3fff fir 100 % vorgegeben.
Die Auflésung der Drucksignale betragt 0,1 bar.

Die Parametrierung Uber den Bus wird extra beschrieben im nachfolgenden Kapitel.
Die Steuerung des Moduls erfolgt Uber ein Steuerwort mit folgenden Bits:

ENABLE: allgemeine Freigabe des Systems.

START: Bei steigender Flanke wird die aktuelle Sollposition ibernommen, bei deaktiviertem START
wird das System Uber eine Bremsrampe angehalten, falls die Sollposition noch nicht erreicht wurde

UNITS: Umschaltung der Druckparameter tber den Profibus. Fiir Anwendungen kompatibel zu alteren
Modulen kann die Vorgabe in % (0... 0x3fff) erfolgen (=0). Alternativ ist die Ein- und Ausgabe auch in
der Einheit 0,1 bar méglich (=1).

DIRECT: Die Sollposition wird direkt (also nicht nur bei steigender Flanke vom START-Signal) Gber-
nommen. START muss aktiviert sein.

HAND:A / HAND:B: Sollwerte zum manuellen Fahren der Achse. START muss deaktiviert sein.

PQ_ACTIVE: aktiviert die Druckbegrenzung fiir die entsprechende Achse.

PQ_INVERSE: Umkehrung der Regelrichtung fir die Druckbegrenzungsregelung (Ein- / Ausfahren).

PQ_SET: Umschaltung zwischen zwei PID Parametersatzen fir die Druckregelung.

DC_ACTIVE: aktiviert die Driftkompensator fir die teiinehmenden Achsen.

DC_FREEZE: speichert den Wert aus der Driftkompensation als Offset.

F_POS: Aktiviert die Feinpositionierung.

Sollwerte:

Sollposition: Position, die nach ,START" angefahren wird. (Auflésung 1 um).
Die zweite Position ist flr den Eil- Schleichgang Betrieb.

Geschwindigkeit: 0x3fff entspricht 100 %. Die Handgeschwindigkeit wird damit ebenfalls begrenzt.
Der zweite Geschwindigkeitswert aktiviert den Eil-Schleichgang Betrieb.

Solldruck: Auflésung 0,1 bar oder fur 0... 100 % = 0... Ox3fff.
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Riickgemeldet werden Statusworter und die aktuelle Positionen:

READY:

J STATUS:

J ON_TARGET:

. SEG_2:

J PRESSWIN:

0 DERROR :

0 ANAERROR :

J SSIERROR :

. PERROR1

. PERROR2 :

PQ_ACT:

Aktuelle Ausgabewerte:

1 = kein Fehler und Freigabe liegt an.
0 = keine Freigabe oder Fehler

1 = Achse befindet sich innerhalb des aktiven POSWIN-Fenster.
0 = Achse befindet sich aul3erhalb des aktiven POSWIN-Fensters.

1 = Achse befindet sich in Zielposition (POSWIN:S im NC Modus).

0 = Achse befindet sich aulRerhalb der Zielposition (POSWIN:S im NC Modus).

1 = Zweites Profilsegment ist aktiv (Eil- / Schleichgang).
0 = Zweites Profilsegment ist nicht aktiv.

1 = Druck innerhalb des U__berwachungsfensters
0 = Druck auRerhalb des Uberwachungsfensters

1 = kein Datenfehler.

0 = Datenfehler.

1 = Analoger Wegsensor OK.

0 = Wegsensor hat einen Fehler (Signal unter 3 mA).

1 = Wegsensor OK.

0 = Wegsensor hat einen Fehler (Out-of-range oder Fehlerbit).

1 = Drucksensor P1 OK.
0 = Drucksensor P1 fehlerhaft (4-20 mA Fehler).

1 = Drucksensor P2 OK.
0 = Drucksensor P2 fehlerhaft (4-20 mA Fehler).

1 = Druckbegrenzung aktiv.
0 = Druckbegrenzung inaktiv.

e Sollposition: Profibus Vorgabe (SDD Modus) oder die berechnete Position des NC Generators (NC

Modus).

e Istposition: entspricht der aktuellen Position des Sensors (Auflésung 0,001 mm).

o Differenzdruck: Druck (X1- X2) unter Bertcksichtigung des Zylinderflachenverhaltnisses.
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7.5 VORGABE vom PROFIBUS

7.5.1 Sollwert Ubersicht

Es werden insgesamt 16 Datenbytes zu den Modulen gesendet.

Nr. Byte | Funktion Typ Bereich Einheit
1 0 Steuerwort Hi _
2 1 Steuerwort Lo int
3 2 Sollposition 1 (Hi)
4 3
s p long | 0... 10000000 0,001 mm
Sollposition 1 (Lo)
6 5
7 6 Sollgeschwindigkeit 1 Hi uint 0... OX3fff 0...100%
) 7 Sollgeschwindigkeit 1 Lo
Alternativ in FUNCTION: PQ int | Oxc001...0x3fff | +/- 100%
9 8 Sollposition 2 (Hi)
10 9
1 10 Para value long 0... 10000000 0,001 mm
Sollposition 2 (Lo)
12 11
13 12 Sollgeschwindigkeit 2 Hi 0... Ox3fff
T Para Index int o -
14 13 Sollgeschwindigkeit 2 Lo (0... 100 %)
15 14 Solldruck Hi int 0... 10000 0,1 bar
16 15 Solldruck Lo 0... Ox3fff far 100 %
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7.5.2 Definition Steuerwort

Byte 0 — Steuerwort 1 Hi-Byte
Nr. | Bit | Funktion
1 0 UNITS Umschaltung der Druckeinheit fir die Sollwertvorgabe
0=5%, 1=bar
2 1 DIRECT Anderungen des Positionssollwertes werden bei gesetztem Bit ,on the
fly* standig ibernommen.
Bei nicht gesetztem Bit wird die neue Position erst mit steigender Flanke
von START Ubernommen.
2 PQ_INVERSE Umkehrung der Druckregelfunktion
4 PQ_ACTIVE Aktivieren des Druckreglers
4 HAND-B Handfahrt mit Geschwindigkeit und Richtung wie im Parameter HAND:B
definiert
6 5 HAND-A Handfahrt mit Geschwindigkeit und Richtung wie im Parameter HAND:A
definiert
7 6 START Startet einen Positioniervorgang
8 7 ENABLE Versetzt die Positionsregler in den ,Bereit* Status

Byte 1 — Steuerwort 1 Lo-Byte

Nr. | Bit | Funktion

1 0 DC_FREEZE Friert den Wert aus der Driftkompensation ein
2 1 DC_ACTIVE Aktiviert die Driftkompensation

3 2 F_POS Aktiviert die Feinpositionierung

4 3 Reserve

5 4 PQ_SET Umschaltung zwischen Parametersatz 1 und 2
6 5 Reserve

7 6 PARAVALID Parameter zum Modul Ubertragen

8 7 PARAMODE Aktivierung des Parametriermodus
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7.6 DATEN zum PROFIBUS

7.6.1 Istwert Ubersicht

Es werden insgesamt 16 Bytes vom Modul zum Profibus (zur Steuerung) gesendet.

7.6.1.1 Tabelle fiir den Positionsregler (ohne Druckbegrenzungsregler)

Nr. Byte | Funktion Typ Bereich Dim
1 0 Statuswort 1 Hi -
in
2 1 Statuswort 1 Lo
3 2 Istposition Hi
4 3
long 0,001 mm
5 4 -
Istposition Lo
6 5
7 6 Interne Sollposition Hi
8 7
5 5 long 0,001 mm
Interne Sollposition Lo
10 9
11 10 Regelabweichung Hi
12 11
long 0,001 mm
13 12 )
Regelabweichung Lo
14 13
15 14
16 15
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7.6.1.2 Tabelle fiir den Positionsregler (mit Druckbegrenzungsregler)

Nr. Byte | Funktion Typ | Bereich Dim
1 0 Statuswort 1 Hi it
in
2 1 Statuswort 1 Lo
3 2 Istposition Hi
4 3
long 0,001 mm
5 4 "
Istposition Lo
6 5
7 6 Interne Sollposition Hi
8 7
o . long 0,001 mm
Interne Sollposition Lo
10 9
11 10 Pseudo Differenzdruck XP it +/- 10000 0,1 bar
12 |11 ™| oxc000... Ox3fff | %
13 12 Druck X1 int 0... 10000 0,1 bar
14 13 n 0... Ox3fff %
15 14 Druck X2 int 0... 10000 0,1 bar
6 |15 ™| o... oxafff %
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7.6.1.3 Tabelle fiir den Druckregler / Druckbegrenzungsregler ohne Positionsregelung

Nr. Byte | Funktion Typ Bereich Dim

1 0 Statuswort 1 Hi _

2 1 Statuswort 1 Lo "

3 2

4 3

s p Undefiniert

6 5

7 6

8 7

5 o Undefiniert

10 9

11 10 Pseudo Differenzdruck XP* it +/- 10000 0,1 bar
12 11 0xc000... Ox3fff | %

13 12 Druck X1 it 0... 10000 0,1 bar
14 13 0... Ox3fff %

15 14 Druck X2 it 0... 10000 0,1 bar
16 15 0... Ox3fff %

* Bei diesem Differenzdruck werden die Flachen schon berucksichtigt.
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7.6.2 Definition Statuswort

Byte 0 - Statuswort Hi-Byte

Nr. Bit Funktion

1 0

2 1

3 2 PQ_ACT Die Druckbegrenzung ist aktiv, der Positioniermodus wird Ubersteuert
4 3 PRESSWIN Druckiberwachungsfenster

5 4 SEG 2 Das zweite Profilsegment ist aktiv

6 5 ON_TARGET Zielposition erreicht (POSWIN:S im NC Modus)
7 6 STATUS Istwert im aktiven POSWIN Fenster

8 7 READY Achse ist bereit und fehlerfrei

Byte 1 - Statuswort Lo-Byte

Nr. Bit Funktion

1 0 DERROR EEPROM Fehler

2 1 "ANAERROR Analoger Positionssensor

3 2 "SSIERROR SSI Positionssensor

4 3 PERRORT Drucksensor 1

5 4 PERROR2 Drucksensor 2

6 5

7 PARAACTIVE Parametriermodus ist aktiv

8 PARAREADY Parametrierung erfolgreich durchgefihrt
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7.7 Parametrierung iiber den Profibus

7.7.1 Wie wird diese Funktion verwendet?

Steuerung:
PARAMODE: Aktiviert den Parametriermodus (nur moglich wenn 2. Profilsegment nicht aktiv)

PARAINDEX: Index/Adresse des zu andernden Parameters einstellen.
PARAVALUE: Neuen Parameterwert zur Ubertragung einstellen.

PARAVALID: Parameter und Index werden bei steigender Flanke gesendet.
Rickmeldung:

PARAACTIVE: Parametriermodus wurde aktiviert (kein Eil-Schleichgang moglich)
PARAREADY: Parameterwert wurde erfolgreich tbertragen.

Verfligbare Parameter mit ihrem jeweiligen Index finden sich in der nachfolgenden Tabelle.
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7.7.2 Parameterliste

Parameter Tabelle

Nr. Index Parameter Beschreibung
1 0x2000 | A:A

2 0x2001 | AB

3 0x2002 | D:A

4 0x2003 | D:B

5 0x2010 | VO:A

6 0x2011 | VO:B

7 0x2020 | PT1

8 0x2021 | CTRL

9 0x2040 | F_OFFSET
10 0x2041 | RA:UP

11 0x2042 | RA:DOWN
12 0x2050 | C1:P

13 0x2051 | C1l

14 0x2052 | C1:D

15 0x2053 | C1:D_T1
16 0x2054 | C1:_ACT
17 0x2070 | MIN:A

18 0x2071 | MIN:B

19 0x2074 | TRIGGER
20 0x2075 | OFFSET
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8 Notizen
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