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1 Allgemeine Informationen

1.1 Bestellnummer

Universelle Achsregelbaugruppe (Positionsregelung und Druckregelung) mit analogem £10 V Differenzausgang
oder 4... 20 mA Ausgang, SSI oder analoger Sensorschnittstelle.

Sonderversion der UHC-126-U mit erweiterter Funktionalitdt zum Einsatz in verteilten Gleichlaufregelsystemen.
UHC-126-U-PFN-S2 - ProfiNet IO Ankopplung
UHC-126-U-ETC-S2 - EtherCAT IO Ankopplung

UHC-126-U-PDP-S2 - Profibus-DP Ankopplung

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

Schnittstellenkabel sowie weitere ggf. benétigte 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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14 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

Homepage: www.w-e-st.de
EMAIL: contact@w-e-st.de
Datum: 03.02.2025

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 kbnnen daraus keinerlei Anspriche abgeleitet werden.

Dieses Dokument ist urheberrechtlich geschitzt.

Seite 6 von 82

UHC-126-U-***-S2 03.02.2025


http://www.w-e-st.de/
mailto:contact@w-e-st.de

WEST W

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 o 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 Uber eine integrierte Feldbusschnitt-
stelle entwickelt.

Die hydraulische Achse (z. B. mit Regelventil) kann als Positionsregelung mit digitaler Wegmessung Uber eine
universelle SSI-Schnittstelle oder Uber einen analogen Sensor ausgefiihrt werden.

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

Der Differenzausgang ist zur Ansteuerung von Stetigventilen mit integrierter oder externer Elektronik (Differenz-
eingang) ausgelegt.

Intern wird das System auf diverse Fehler und Zustande Uberwacht. Neben der READY Meldung Uber den Feld-
bus steht das Signal auch als Hardware Ausgangssignal zur Verfigung.

Die Parametrierung erfolgt Uber eine USB-Schnittstelle und unser Bedienprogramm WPC-300 mit integrierter
Oszilloskop-Funktion. Alternativ lassen sich definierte Parameter auch tber die Busschnittstelle an ein geadnder-
tes Systemverhalten anpassen.

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

Merkmale

o Sollwertvorgabe, Istwertriickmeldung, Steuerbyte und Statusbyte tliber den Feldbus

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

e Wegauflosung bis 1um (SSI-Schnittstelle)

¢ Geschwindigkeitsauflésung 0,005 mm/s

¢ Positioniermodus: NC Modus mit internem Profilgenerator

o Synchronisierter Start mehrerer Achsen, Gleichlaufiiberwachung, verzégerter Anlauf zur Realisie-
rung eines verteilten Gleichlaufregelsystems

¢ Eil-Schleichgang Positionierung bzw. Schleich-Eilgang ist integriert (nur ohne Gleichlauf nutzbar)

e Alternativ kann auf kontinuierliche Sollwertvorgabe umgeschaltet werden

e Druckregelfunktion als ablésender Druckregler (Differenzdruckregelung oder Kraftregelung)

o Erweiterte Regelungstechnik mit:

o

Pr1 Regler

o

Driftkompensation zur optimalen Nullpunkteinstellung

o

Feinpositionierung zur Kompensation von lastabhéngigen Positionsfehlern
o Vorsteuerung zur Schleppabstandreduzierung
o Beschleunigungsriickfiihrung (durch Differenzdruckmessung) zur Verbesserung des
Regelverhaltens bei niederfrequenten hydraulischen Antrieben
e Optimaler Einsatz mit liberdeckten Proportionalventilen und mit Nullschnitt-Regelventilen
o Fehlerdiagnostik und erweiterte Funktionsiiberpriifung

e Vereinfachte Parametrierung mit WPC-300 Software

Seite 8 von 82 UHC-126-U-***-S2 03.02.2025



WEST

2.1 Gerédtebeschreibung

Ethernet-basierter Feldbus:
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W.E.ST. Eickironik

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

Typenschild und Anschlussbelegung
Type plate and terminal pin assignment

Frontansicht Profibus-DP Gerat:
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Fieldbus state
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3
3.1

Anwendung und Einsatz

Einbauvorschrift

Dieses Modul ist fiir 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.

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 Ausgénge sind im Geréat mit Filter und Uberspannungsschutz versehen.

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. Ricksprache mit dem Hersteller zu halten.

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.

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 UHC-126-U-***-S2

(*5) Feldbusschnittstelle zur SPS

UHC-126 "

Position
Analog oder SSI

SPS mit
Feldbus

*5

Differenzdruck zur Druckregelung oder
zur Berechung der Beschleunigung
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3.3 Funktionsweise

Positionierung plus Druckregelung

Allgemein

Bei der Produktfamilie UHC-126-U handelt es sich um Baugruppen mit digitaler Positionsmessung (umschaltbar
auf einen analogen Positionssensor), sowie Druckregelung/Druckiiberwachung und einer integrierten Kommuni-
kation Uiber einen Ethernet-Feldbusanschluss bzw. ProfibusDP. Sie kann als universeller Achsregler fiir hydrau-
lische Antriebe eingesetzt werden. Optional kann durch die Sollwertvorgabe einer zweiten Position und einer

zweiten Geschwindigkeit im Schleich- oder Eilgang in diese neue Position gefahren werden.

Positionierung: Wie bei unseren Standard-Positioniermodulen kann die Achse entweder als Punkt-zu-Punkt-
Steuerung (wegabhangiges Bremsen) und oder im NC-Modus betrieben werden. Anhand weniger Parameter
wird der Regler optimiert, das Bewegungsprofil wird Gber den Bus (Position und Geschwindigkeit) vorgegeben.

Optionale Zusatzfunktion: Bewegungsprofil mit zweiter Geschwindigkeit
Diese Funktion ist nicht zu verwenden im Betrieb mit verteiltem Gleichlauf.

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:

e 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) angefahren wird

um dann auf die Geschwindigkeit (V2) umzuschalten.

¢ Die Umschaltung der Geschwindigkeit erfolgt Uber 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) angefahren.

Die folgenden Darstellungen zeigen zwei mogliche Geschwindigkeitsprofile, die sich je nach Wahl der Ge-

schwindigkeit V2 im Verhaltnis zu V1 ergeben:

V1
E, Eilgang nach Schleichgang
Ko
©
£
= V2
<
[&]
o
@
O
P1 P2
: I . "
Beschleunigung Verzégerung . Ze€it / Position
V2
+— | Schleichgang nach Eilgang
¢
2
2 V1
=
<
[&}
(%]
O
O]
P1 P2
Beschleunigung Verzégerung Zeit / Position
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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. Dazu werden als Basisinformationen folgende Kenndaten bendétigt:

e die minimale Zylindereigenfrequenz

o die maximale theoretische Geschwindigkeit beim Ausfahren und die maximale theoretische
Geschwindigkeit beim Einfahren

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

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

e das allgemeine Anforderungsprofil: Welche Genauigkeit wird gewlinscht, was ist die Funktion / Aufgabe der
Achse wie z.B. Positionieren, Positionieren unter Berilicksichtigung einer Gegenkraft, wechselnde oder an-
treibende Lasten, Geschwindigkeitsvorgaben.

Druckregelung

Die Druckregelung ist als ablésende Druckbegrenzungsregelung, wie sie fir typische Pressenanwendungen
bendtigt wird, ausgefiihrt. Das heil3t, wenn der Solldruck Uberschritten wird, so wird die Geschwindigkeit so-
lange reduziert, bis der Istdruck dem Solldruck entspricht. Das Regelverhalten wird iber einen optimierten PID
Regler eingestellt. Die Parameter fiir die Druckregelung kénnen tber den Feldbus umgeschaltet werden und
sind somit an die jeweilige Anforderung optimal anpassbar.

Als Sonderoption kann der Positionsregler deaktiviert werden und der Regler arbeitet als klassischer Druckreg-
ler. Dies kann durch Setzen von Steuerbits Uber den Feldbus geschehen, siehe Abschnitt 9.1.
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3.4 Inbetriebnahme
Schritt Tatigkeit
Installation Installieren Sie das Gerat gemaR dem Schaltplan. Achten Sie auf eine korrekte Verdrah-

tung und eine gute Abschirmung der Signale. Das Gerat muss in ein Schutzgehause
(Schaltschrank o.a.) eingebaut werden. Die Verdrahtung zur Feldbusschnittstelle erfolgt
Uber entsprechende Kabel.

Erstmaliges Einschalten

Sicherstellen, dass keine ungewollte Bewegung im Antrieb mdglich ist! (z. B. Hydraulik ab-
schalten).

Einrichten der Kommuni-
kation

Nun sollte ein PC (Notebook) an die serielle Schnittstelle angeschlossen werden. Wie Sie
die Kommunikation einrichten, entnehmen Sie bitte der WPC-300-
Programmdokumentation.

Die weitere Inbetriebnahme und Diagnose wird durch die Bediensoftware unterstitzt.

Vor-Parametrisierung

Stellen Sie nun die folgenden Parameter ein (unter Bezugnahme auf den Systementwurf
und die Schaltplane):

- Die SYSTEM-Daten, die EINGANGS-Sensoreinstellungen, die Steuerungsparameter
und die AUSGANGS-Parameter. Die Vorparametrierung ist notwendig, um das Risiko
unkontrollierter Bewegungen zu minimieren.

- Reduzieren Sie die Geschwindigkeitsbegrenzung auf einen Wert, der flr die Anwen-
dung unkritisch ist.

Feldbus-Kommunikation

Durch Auswahl des Geratetreibers, der IP-Adresse des Gerates und der Konfigurationsda-
tei kann nun die Kommunikation zum Gerat betrieben werden. An den entsprechenden

Stellen kénnen nun Sollwerte und Steuerbits gesendet und Istwerte und Statusbits zurtick-
gelesen werden. Lesen Sie die Beschreibung der Schnittstelle in einem separaten Kapitel.

Fernsteuerung

Steht zu Beginn der Inbetriebnahme keine Buskommunikation zur Verfigung, kann die
Achse ausschlieRlich Uber das WPC-Programm bedient werden. Im Monitorfenster kann
der Modus "Fernsteuerung" aktiviert werden. Dann ist es mdglich, einen Geschwindigkeits-
wert einzugeben und die Achse Uber die Handsignale zu verfahren oder einen Positions-
sollwert vorzugeben und den Lageregler durch Setzen des "Start"-Signals zu aktivieren.

VORSICHT! In diesem Zustand ibernimmt WPC die vollstandige Kontrolle.

Steuersignal

Uberpriifen Sie das Steuersignal mit einem Strom- oder Spannungsmesser.

Spannungen: Der Differenzausgang (PIN 15 minus PIN16) liegt im Bereich von + 10 V.
Strom: PIN 15 wird fir 4... 20 mA verwendet (12 mA fiir 0 % des Steuersignals). Ein alter-
natives Ausgangssignal (fir den Fall, dass das Gerat nicht READY ist) kann durch den Be-
fehl EOUT definiert werden.

Einschalten der
Hydraulik

Die Hydraulik kann nun eingeschaltet werden. Da das Modul noch kein Signal erzeugt,
sollte der Antrieb stillstehen oder leicht driften.

Aktivieren von ENABLE

ACHTUNG! Der Antrieb kann nun seine Position verlassen und mit voller Geschwindigkeit
in eine Endlage fahren. Treffen Sie SicherheitsmaRnahmen, um Personen- und Sachscha-
den zu vermeiden.

Sowohl Hardware ENABLE als auch Software ENABLE (uber den Feldbus) mussen akti-

viert sein. Ausgange und Fehlerbehandlung sind aktiv. Der Antrieb bleibt (geregelt) in der
aktuellen Position. Fahrt der Antrieb in eine Endlage, ist wahrscheinlich die Polaritat falsch.

Geschwindigkeitssollwert

Die Geschwindigkeit wird Gber den Feldbus gesendet. Bei Geschwindigkeit Null ist keine
Bewegung mdglich.

Handbetrieb (HAND)

Wenn START deaktiviert ist, kann die Achse manuell mit HAND+ oder HAND- verfahren
werden. Nach Deaktivierung des HAND-Signals stoppt die Achse geregelt an der aktuellen
Position. Die Achse kann auch ohne ein Sensorsignal gefahren werden.

Aktivieren von START

Mit dem Startsignal wird die Sollwertvorgabe ibernommen und die Achse fahrt auf die
Zielposition.

Optimieren Sie den Regler

Optimieren Sie nun die Regelparameter entsprechend Ihrer Anwendung und Ihren Anfor-
derungen.
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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 des Kommunikationsmoduls
PIN 20 0V (GND) Anschluss
Anschluss Analoge Signale
PIN 6 Druck Istwert (X2), Signalbereich 0... 10 V oder 4... 20 mA, skalierbar (SIGNAL:X2)
PIN 13 Druck Istwert (X1), Signalbereich 0... 10 V oder 4... 20 mA, skalierbar (SIGNAL:X1)
PIN 14 Position Istwert (X), Signalbereich 0... 10 V oder 4... 20 mA, skalierbar (SIGNAL:X)
PIN 11 /PIN 12 0 V (GND) Anschluss fiir die analogen Signale
PIN 15/ 16 Stellgrofie, Signalbereich +/- 10 V Differenzsignal oder PIN 15: 4... 12... 20 mA
PIN 15/12 Signalart und Polaritat wahlbar mit dem Parameter SIGNAL:U
Anschluss SSI Sensor
PIN 25 CLK+ Ausgang
PIN 26 CLK- Ausgang
PIN 27 DATA+ Eingang
PIN 28 DATA- Eingang
PIN 31 Spannungsversorgung Sensor 24 V
PIN 32 Spannungsversorgung Sensor 0 V
Anschluss Digitale Ein- und Ausgénge
PIN 8 Enable Eingang:
Hardwareseitige Freigabe des Gerates (verknupft mit einem Steuerbit Gber den Bus)
PIN 7 Gleichlauf-Start Eingang:
Start eines Positioniervorgangs im verteilten Gleichlaufsystem
Anschluss
PIN 1 READY Ausgang:
ON: Modul ist freigegeben, es liegt kein erkennbarer Fehler vor.
OFF: Enable (PIN 8) ist deaktiviert oder ein Fehler (Sensorfehler oder interner Fehler)
wurde erkannt (abhangig vom SENS-Kommando), ggf. verknupft mit der Gleichlauf-
Uberwachung
PIN 2 Gleichlauf-Start Ausgang:
Ausgabe des Uber den Bus empfangenen Startbefehls fiir alle angeschlossenen Achsen
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4.2 LED Definitionen
421 Ebene1USB
LEDs Beschreibung der LED-Funktion
GRUN Funktion bis auf die Fehlermeldung identisch mit dem READY Ausgang.
AUS: keine Stromversorgung oder ENABLE ist nicht aktiviert
AN: System ist betriebsbereit
Blinkend: Fehler erkannt (abhangig vom SENS-Kommando)
GELB A AUS: Die Achse steht auRerhalb des INPOS Fensters.
AN: Die Achse steht innerhalb des INPOS Fensters.
GRUN + 1. Lauflicht (iiber alle LEDs):
GELBA +B Der Bootloader ist aktiv! Keine normalen Funktionen sind moglich.

2. Alle 6 s blinken alle LEDs dreimal kurz auf:
Ein interner Datenfehler wurde entdeckt und automatisch behoben! Das Modul
funktioniert weiterhin ordnungsgemag. 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 nichtfliichtig gespeicherten Parameterdaten sind inkonsistent! Um diesen Fehler zu
quittieren, mussen die Daten mittels des SAVE Befehls / Buttons im WPC gesichert
werden.

4.2.2 Ebene 2 Ethernet
LEDs Beschreibung der LED Funktion
GRUN Die griine LED zeigt Datenzugriffe tGber das Datennetz an dem entsprechenden Port.

an den Buchsen AUS: Keine Verbindung vorhanden
AN(Pulse): Aktives Netzwerk angeschlossen
Flackernd: Datenverkehr
GRUN Die griine RUN LED zeigt den Status des zentralen Kommunikationsknotens.
AUS: Bus nicht gestartet / Initialisierung
Blinkend: Status EtherCAT: Safe Operational
Status ProfiNet: wartet auf Datenzugriffe
Flackernd: Status EtherCAT: -
Status ProfiNet: Fehlerzustand
AN: Verbunden und aktiv
ROT Die rote ERR LED zeigt einen Fehlerzustand an.
AUS: Kein Fehler
Blinkend: EtherCAT: keine Kommunikation (PLC-Fehler, verlorene Frames)
ProfiNet: Teilnehmer-Blinktest
AN: ProfiNet: Fehler in der Feldbuskommunikation

4.2.

3  Ebene 2 Profibus

Die Diagnose LED auf der 2. Ebene zeigt den Online-Betrieb an einem Profibussystem.
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4.3

Blockschaltbild
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4.4 Typische Verdrahtung

System Startsignal

nur beim Master
e - - -

Ready / GL im Fenster =

24V

v Spannungsversorgung

Enable

Druckistwert X2

DATA+
DATA-

CLK-

CLK+

Druckistwert X1

Analoger

Positionsistwert
Stellsignal
zum Ventil

4.5 Anschlussbeispiele

z.B.24V

————ap— +In PIN 13 oder PIN 14

—r InPIN 12 (GND)

z.B.24V

Ventile (6 + PE Stecker) mit integrierter Elektronik (Spannung)

—+7— A:24V Versorgung
—L4—35B:0v Versorgung

PIN 12f= =g == =C: GND oder Enable

PIN 159 —l—;— D : + Differenzeingang
PIN 16f——degp—oE : - Differenzeingang

—|—,‘— F : Diagnosesignal
——PE-

SSI/S8SD
Sensorschnittstelle

GND
+24V DC

SPS oder Sensor 4... 20 mA Zweileitertechnik

+In PIN 13 oder 14
PIN 12 (GND)

SPS oder Sensor 4... 20 mA Dreileitertechnik

+In PIN 13 oder 14
PIN 12 (GND)

Ventile (6 + PE Stecker) mit integrierter Elektronik (Strom)

A
=7 A: 24V Versorgung
—"—|— B: 0V Versorgung

PIN 12f= =g == =C: GND oder Enable

PIN 15}——4—— D : + Eingang (4... 20 mA)
PIN 12 —!—.— E : GND (Referenz)
—|—"— F : Diagnosesignal
——FPE-
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4.6 Technische Daten

Versorgungsspannung (Ub) [VDC] | 24 (+10 %)
Leistungsaufnahme [W] | max. 5,5 ohne Sensorversorgung
Externe Absicherung [A] | 1 mittel trage
Digitale Eingange
OFF [Vl1| <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
SSI Schnittstelle
Spezifikation - | RS-422
Ubertragungsrate [kbit/s] | 120
Regler Abtastzeit [ms] | 1
Serielle Schnittstelle - | USB-Virtueller COM Port
Ubertragungsrate [kBaud] | 9,6... 115,2
Profinet 10
Datenrate [Mbit/s] | 100
Konformitatsklasse -| CC-B
Profibus DP Schnittstelle
Ubertragungsrate [kbit/s] | 9.6,19.2, 93.75, 187.5, 500, 1500, 3000, 6000,
12000
ID-Nummer 1810h
Gehause Snap-On Modul nach EN 50022
Material - | Polyamid PA 6.6
Brennbarkeitsklasse - | VO (UL94)
Gewicht
UHC-126-U-PFN-S2 [kg] | 0,290
UHC-126-U-ETC-S2 0,290
UHC-126-U-PDP-S2 0,310
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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. Schraubanschlisse mit Zughilse

PE Uber die DIN-Tragschiene
Feldbus RJ45 IN OUT oder
9 pol. D-SUB (Profibus)
EMV EN61000-6-4: 2007 +A1:2011

EN61000-6-2: 2005
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5 Parameter

5.1 Parameteriibersicht

Gruppe Kommando Werks- Einheit Beschreibung
einstellung

Basisparameter
MODE -—= | - Parameteransicht

Systemparameter (MODE = SYSTEM)
LG EN | - Sprachumschaltung
SENS ON | - Fehlerliberwachung
EOUT 00,01 % Ausgangssignal bei fehlender Bereitschaft
PASSFB 0| - Passwort fur Feldbusparametrierung
PBADR 126 | - Profibusadresse
HAND:A 3330 | 0,01 % Stellgréfe im Handmodus
HAND:B -3330 | 0,01 %
POSWIN:S 200 | pm In-Positions Uberwachungen
POSWIN:D 200 | pm
PRESSWIN 2000 | mbar Bereich fir das Uberwachungsfenster des Druckreg-

lers

‘ Ein und Ausgangsparameter (MODE = 10_CONF)

l Positionssensor: Bereichsanpassung / Sensorskalierung

SYS RANGE 100 | mm Arbeitshub der Achse
SELECT:X SSI | - Umschaltung des Sensoreingangs
SIGNAL:X U0-10 Typ des Eingangssignals (falls Analogeingang)
N_RANGE:X 100 | bar Messbereich des Sensors
OFFSET:X 0 | pm Offset des Sensors

SSI Anschluss
SSI:POL + | - Sensorpolaritat
SSI:RES 100 | 10 nm Aufldsung des Sensors
SSI:BITS 24 | - Anzahl der Ubertragenen Bits
SSI:CODE GRAY | - Ubertragungskodierung
SSI:ERRBIT 0] - Position des Fehlerbits

Drucksensoren: Bereichsanpassung, Sensorskalierung

PS_RANGE 100 | bar Vorgabe des Systemdrucks
SIGNAL:X1 U0-10 | - Typ des Eingangssignals
N_RANGE:X1 100 | bar Nenndruck des Sensors
SIGNAL:X2 OFF | - Typ des Eingangssignals
N_RANGE:X2 100 | bar Nenndruck des Sensors

Ausgang
SIGNAL:U U+-10 | - Typ und Polaritat des Ausgangssignals
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Positionsregler (MODE = POSITION)

ACCEL 250 | mm/s? Beschleunigung im NC Modus
VMAX 50 | mm/s Maximale Geschwindigkeit im NC Modus
V0 :RES 1] 1/s Einstellung der Aufldsung fir die Kreisverstarkung
VO0:A 20 | 1/s Kreisverstarkung ohne Beschleunigungsrickfiihrung
VO0:B 20 | 1/s
Ausganssignalanpassung
PT1 0 | ms Zeitkonstante (dampfendes Verhalten) des Reglers
CTRL SQRT1 | - Regelcharakteristik
MIN:A 010,01 % Uberdeckungskompensation bzw. Kennlinienlineari-
MIN:B 00,012 sierung
MAX:A 10000 | 0,01 % Ausgangssignalskalierung.
MAX:B 10000 | 0,01 %
TRIGGER 200 | 0,01 % Ansprechschwelle der Uberdeckungskompensation
OFFSET 010,01 % Offsetwert (wird zum Stellsignal addiert)
Druckregler (MODE = PRESSURE)
Rampen, Sensoroffset
RA:UP 100 | ms Rampenzeiten fiir den Drucksollwert
RA : DOWN 100 | ms
P_OFFSET 0 | mbar Druckoffset, wird dem Istwert hinzugeflgt
ARATIO 1000 | 0,001 Flachenverhaltnis des Zylinders
Parametersatz 1
Cl:P 50 | 0,01 P Verstarkung
Cl:I 4000 | 0,1 ms | Anteil, Nachstellzeit
C1:D 010,1 ms D Anteil, Vorhaltezeit
c1:p_T1 10 | 0,1 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 010,11 ms D Anteil, Vorhaltezeit
C2:D_T1 10 | 0,1 ms D Anteil Filter
C2:I_ACT 5000 | 0,01 % Integrator Aktivierungsschwelle
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Spezialfunktionen (MODE = EXTRA)

Vorsteuerung

FF:A
FF:B

Skalierungsfaktor Geschwindigkeitsaufschaltung

Beschleunigungsriickfiihrung

1

AFC:P 010,01 Beschleunigungsriickfiihrung tiber den Differenz-
AFC:PT1 10 | ms druck“
Verstarkungsfaktor und Filterzeitkonstante
AFC_VO0:A 20 | 1/s Kreisverstarkung mit Beschleunigungsriickfiihrung
AFC _V0:B 20 | 1/s
MR-Regler
MR:T1 20 | ms Zeitkonstanten (dampfendes Verhalten) des Reglers
MR:T2 32 | ms
Gleichlaufiiberwachung
SYNCWIN 00,1 mm Uberwachungsfenster fir EMR
Feinpositionierung / Driftkompensation
DC:AV 00,01 % DC:AV = Aktivierungsschwelle
DC:DV 010,01 % DC:DV = Deaktivierungsschwelle
DC:I 2000 | ms DC:l = Integrationszeitkonstante
DC:CR 500 | 0,01 % DC:CR = Stellbereichsbegrenzung
Zusétzlich ibertragene Bussignale
SELPLUS:1 - |- Auswahl Bus-Zusatzsignal 1
SELPLUS:2 - |- Auswahl Bus-Zusatzsignal 2
Integratorbegrenzung (Druckregler)
CP:I_ULIM 10000 | 0,01 % obere Integratorbegrenzung
CP:I_LLIM -10000 | 0,01 % untere Integratorbegrenzung
Verhalten des Profilgenerators bei aktivem Druckregler
PROFSTOP OFF | - Profilgenerator anhalten
Sonderkommandos
AINMODE EASY | - Modus der Eingangsskalierung (EASY, MATH)
AIN 1:X A: 1000 | - Freie Skalierung der analogen Eingange (MATH).
AIN 2:X B: 1000 | - Ersetzt SIGNAL, N_RANGE und OFFSET.
C: 010,01 ¢ Verwenden Sie dieses Kommando nur nach Rick-
sprache mit W.E.St..
X: v | -
ETC_LOOP NORMAL | - Datenubertragungszyklus.
Nur bei den EtherCAT Geraten!
MR OFF | - Aktivierung des MR Reglers tiber ein Kommando
ACA:CYCLE 0 | ms Rechteckgenerator Zykluszeit'
ACA:POS1 25 | mm untere Umschaltposition
ACA:POS2 175 | mm obere Umschaltposition
PCTRLOLD OFF | - Kompatiblititsmodus Druckreglernachfiihrung
DIAG - - Ausgabe der letzten Abschaltursachen
SSI:BITMASK 0| - Ausmaskieren von Bits aus dem SSI-Telegramm

" Hinweis: Diese Funktion und die zugehérenden Parameter sind in der EtherCAT-Variante nicht verfligbar.
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NEGW OFF | - Freigabe negativer Positionssollwerte

5.2 Basisparameter

5.2.1 MODE (Umschaltung der Parametergruppen)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

MODE X x= - BASIS
SYSTEM| IO CONF|POSITION|

PRESSURE | EXTRA |ALL

Uber dieses Kommando werden Parametergruppen umgeschaltet.
--- keine Anzeige (default)

SYSTEM Systemdaten

I0O_CONF Definition der Ein- und Ausgangssignale

POSITION Parametrierung des Positionsreglers

PRESSURE Parametrierung des Druckreglers

EXTRA spezielle Funktionen

ALL keine Vorauswahl, alle Parameter sichtbar

5.3 Systemparameter

5.3.1 LG (Sprachumschaltung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
LG x x= DE|EN - SYSTEM

Es kann fir die Hilfstexte die englische oder deutsche Sprache gewahlt werden.
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5.3.2 SENS (Fehleriiberwachung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SENS X x= ON|OFF |AUTO - SYSTEM

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

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

OFF: Keine Uberwachungsfunktion aktiv.

AUTO: AUTO RESET Modus, alle Funktionen werden Giberwacht. 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 iiber den Aus-
gang READY signalisiert werden. Zur Fehlersuche kann sie aber deaktiviert werden.

5.3.3 EOUT (Ausgangssignal bei fehlender Bereitschaft)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

EOUT be x= -10000.. 10000 | 0,01 % SYSTEM

Ausgangswert bei fehlender Bereitschaft (READY Ausgang ist deaktiviert). Hier kann ein Wert (Offnungsgrad
des Ventils) fur den Fall eines Fehlers oder bei deaktiviertem ENABLE Eingang definiert werden. Diese Funk-
tion kann verwendet werden, wenn z. B. bei einem Sensorfehler der Antrieb (mit vorgegebener Geschwindig-
keit) in eine der beiden Endlagen fahren soll.

|[EOUT| =0 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 (unabhan-

gig vom Parametersatz) gespeichert. Die Auswirkungen sind fur jede Anwendung in Bezug auf die
Sicherheit vom Anwender zu bewerten. Ist das EOUT Kommando aktiv, so sollte der Handbetrieb

nicht verwendet werden. Nach dem Deaktivieren der Handgeschwindigkeit wird der Ausgang wie-

der auf den programmierten EOUT Wert gesetzt.

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

2 Dies ist notwendig, wenn das Proportionalventil keine Fehlererkennung-das Eingangssignal ist kleiner als 4 mA-implemen-
tiert hat. Ist eine Fehlererkennung im Proportionalventil vorhanden, so geht es nach dem Abschalten des Ausgangs in eine
definierte Position.

Seite 25 von 82 UHC-126-U-***-S2 03.02.2025



WEST W

5.3.4 PASSFB (Passwort Feldbus)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

PASSFB X x= 0.. 10000000 - SYSTEM

Die hier eingegebene Zahl dient als Passwort fir die Parametrierung tber den Feldbus. Zur Freigabe der Para-
metrierung muss der hier festgelegte Wert via Feldbus an die Freigabeadresse gesendet werden. Bei dem Wert
,0" ist der Passwortschutz deaktiviert.

5.3.5 PBADR (Profibus Adresse)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

PBADR x x= 1.. 126 - SYSTEM

Mit diesem Kommando wird die Profibus Adresse gesetzt.

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

5.3.6 HAND (StellgroBe im Handbetrieb)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

HAND: i b%e i= A|B SYSTEM
x= -10000.. 10000 0,01

oe

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 (externe) Geschwindigkeitsvorgabe begrenzt (MIN Auswer-
tung). So ist es mdglich, die Handgeschwindigkeit extern zu steuern.

det werden. Nach dem Deaktivieren der Handgeschwindigkeit wird der Ausgang wieder auf den

é ACHTUNG! Ist das EOUT Kommando aktiv, so sollte der Handbetrieb im Fehlerfall nicht verwen-
programmierten EOUT Wert gesetzt.
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5.3.7 POSWIN:S (In-Position Uberwachungsbereich)
5.3.8 POSWIN:D (Dynamische Positionsuberwachung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
POSWIN:S x x= 2.. 200000 pm SYSTEM
POSWIN:D x x= 2.. 200000 um

Dieser Parameter wird in um eingegeben.

Das POSWIN Kommando definiert einen Uberwachungsbereich, fiir den die INPOS Meldung generiert wird. Die
Funktion uberwacht 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 Standard InPos Signal

POSWIN:D dynamisches InPos Signal zur Uberwachung des Schleppabstands im NC Mode?3

5.3.9 PRESSWIN (Uberwachungsfenster fiir den Druck)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

PRESSWIN x x= 100.. 50000 mbar SYSTEM

Dieser Parameter wird in mbar eingegeben.
Mit PRESSWIN wird das Uberwachungsfenster flir den Druckregler definiert.

5.4 Ein- und Ausgangsparameter

541 SYS_RANGE (Arbeitshub)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SYS RANGE x x= 10.. 10000 mm I0_CONFIG

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 kénnen nicht korrekt berechnet werden.

3 INPOS:D sollte immer gréRer als INPOS:S parametriert werden. Alternativ kénnen auch zwei Positionsfehlerfenster defi-

niert werden.
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5.4.2

SELECT:X (Sensor Typ definieren)

Kommando

Parameter

Einheit

Gruppe

SELECT:X X

x= ANA|SSI

I0_CONFIG

Uber dieses Kommando kann der Sensortyp der Positionsmessung ausgewahlt werden.

ANA:
SSI:

543

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

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

SIGNAL:X (Eingangssignal bei analogem Sensor)

Kommando

Parameter

Einheit

Gruppe

SIGNAL:X x

x= OFF|UO0-10]I4-20|

Ul0-0| I20-4

I0_CONFIG

Uber dieses Kommando wird der Typ des Eingangssignals (Strom oder Spannung) definiert. Gleichzeitig kann
die Signalrichtung umgekehrt werden. Im Modus OFF ist der entsprechende analoge Eingang deaktiviert.

5.4.4

545

N_RANGE:X (Nennlange des Sensors)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
N RANGE:X x x= 10.. 10000 mm I0_CONFIG
Uber dieses Kommando wird die nominale Lénge des Sensors definiert.
Der N_RANGE sollte in der Regel gleich oder grél3er als SYS_RANGE sein.
OFFSET:X (Sensoroffset)
Kommando Parameter Einheit Gruppe
OFFSET:X X x= =10000000... um I0_CONFIG

10000000

Uber dieses Kommando wird der Nullpunkt des Sensors eingestellt.
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546 Verwendung der Kommandos SYS_RANGE, N_RANGE:X, 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 missen 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)

3 ]e 100,00 mm

120,00 mm % K

5,00 mm 9{ K

Abbildung 1 (Eingangsskalierung des Positionssensors)

547 SSI:POL (Richtung des Signals)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
SSI:POL x x= +|- - 10_CONFIG

Um die Arbeitsrichtung des Sensors umzukehren, kann Uber dieses Kommando die Polaritat geandert werden.

54.8 SSI:RES (Signalauflosung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SSI:RES X x= 10.. 10000 0,01 pm 10_CONFIG

Uber diesen Parameter wird die Signalauflésung des Sensors definiert. Die Dateneingabe erfolgt mit der Auflo-
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.
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5.4.9

5.4.11

SSI:BITS (Anzahl der Datenbits)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
SSI:BITS x x= 8.. 31 bit I0_CONFIG
Uber diesen Parameter wird die Anzahl der Datenbits eingegeben.
Die entsprechenden Daten entnehmen Sie dem Datenblatt des Sensors.
5.4.10 SSI:CODE (Signalkodierung)
Kommando Parameter Einheit Gruppe
SSI:CODE  x x= GRAY |BIN - 10_CONFIG
Uber diesen Parameter wird die Datencodierung eingegeben.
Das entsprechende Format entnehmen Sie dem Datenblatt des Sensors.
SSI:ERRBIT (Position des Fehlerbits)
Kommando Parameter Einheit Gruppe
SSI:ERRBIT x | x= 0.. 31 bit I0_CONFIG

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).

5412 PS_RANGE (Nominaler Systemdruck)

Kommando

Parameter

Einheit

Gruppe

PS_RANGE

X

x= 10.. 1000

bar

I0_CONFIG

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.
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5413 N_RANGE:X1/X2 (Nennwert der Drucksensoren)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
N_RANGE:X1 x x= 10.. 1000 bar 10_CONFIG
N Range:X2 x x= 10.. 1000 bar

Uber dieses Kommando wird der nominale Wert der Sensoren definiert. Fehlerhafte Vorgaben fiihren zu einer
fehlerhaften Systemeinstellung und die abhangigen Regler Parameter kénnen nicht korrekt berechnet werden.
Der N_RANGE sollte immer gleich oder grofer als SYS_RANGE sein.

5.4.14 SIGNAL X1/X2 (Signaleingangstyp der Drucksensoren)

Siehe: Beschreibung SIGNAL:X

5.4.15 SIGNAL:U (Typ und Polaritat des Ausgangssignals)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
SIGNAL:U x x= U+-10 - 10_CONFIG
T14-12-20
U-+10
120-12-4

Uber dieses Kommando wird der Typ des Ausgangssignals (Strom / Spannung und die Polaritat4) 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-
nal zu generieren).

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

4 Das bisherige POL Kommando entfallt, da das SIGNAL Kommando universeller fiir alle Module einsetzbar ist.
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5.5 Positionsregler

5.5.1 Regelstruktur

Erweiterte Regelfunktionen im NC Modus. Durch das PT1 Verhalten, die Geschwindigkeitsvorsteuerung und der
Beschleunigungsrickfiihrung kénnen auch kritische Antriebe mit sehr niedriger Eigenfrequenz geregelt werden.

Feed forward
v FF
Position (wa) »
on Profilgenerator MIN / MAX
Geschwindigkeit (va). VO-A
. VO:B .
Beschleumgung“ e LIN or I// Drift- / Kraft- > u
$/r07AFC:A | PT1 i SQRT A kompensation
VO_AFC:B -
T Regler
ANA ositions
SS| B stwert X
Beschleunigungsriickfiihrung
Druck A x1 Istwert- 1 AFC:P
b > skalierung X AFC:T1
Flachen-
anpassung
Druck B o | x2Istwert- x2
skalierung
5.5.2 ACCEL (Beschleunigung)
Kommando Parameter Einheit Gruppe
ACCEL b x= 1.. 20000 mm/s? POSITION

Vorgabe der Sollbeschleunigung. Die maximale Beschleunigung muss-um ein stabiles und schwingfreies Ver-
halten sicherzustellen-kleiner als die technisch mégliche Beschleunigung eingestellt werden. Erfahrungswerte
zeigen, dass ein Faktor von 3... 5 bericksichtigt werden sollte.

5.5.3 VMAX (Maximale Geschwindigkeit)
Kommando Parameter Einheit Gruppe
VMAX x x= 1.. 2000 mm/ s POSITION

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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5.5.4 VO:RES (Auflosung der Kreisverstarkungseingabe)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

V0 :RES x x= 111/100 - POSITION
VO:RES =1 Die Kreisverstarkung wird in der Einheit s-' (1/s) vorgegeben.
VO:RES = 1/100 Die Kreisverstarkung wird in der Einheit 0,01 s-' vorgegebenb.

A Die erhohte Auflosung 1/100 sollte nur bei sehr kleinen Werten (Vo < 4) gewahlt werden.

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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5.5.5 Vo (Kreisverstarkung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
V0:i x i= A|B POSITION
x= 1.. 400 st

Dieser Parameter wird in s-' (1/s) richtungsabhangig (i=A|B) vorgegeben.
Im NC Modus wird normalerweise nicht der Bremsweg vorgegeben, sondern die Kreisverstarkung®.
Zusammen mit den Parameter VMAX wird aus diesem Verstarkungswert die interne Verstarkung berechnet.

%
Di — _max
Vo
Berechnung der internen Regelverstarkun
SYS RANGE I 9 I
G]ntern = D

1

Im NC Modus wird anhand der Kreisverstarkung der Schleppabstand bei der maximalen Geschwindigkeit be-
rechnet. Dieser Schleppabstand entspricht dem Bremsweg beim wegabhangigen Bremsen. Die Umrechnung
und damit die regelungstechnisch korrekten Datenvorgaben gestalten sich relativ einfach, wenn man die hier
beschriebene Beziehung berucksichtigt.

55.6 PT1 (Zeitverhalten des Reglers)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

PT1 X x= 1.. 300 ms POSITION

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 fir den Einsatz sind: Die Eigenfrequenz des Ventils sollte gleich oder grof3er der Eigenfre-
quenz des Antriebs sein.

6 Die Kreisverstarkung 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.
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5.5.7 CTRL (Charakteristik der Bremsfunktion)

Kommando Parameter

Einheit

Gruppe

CTRL X x= LIN|SQRT1|SQRT2 -

POSITION

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 Positionier-
genauigkeit auf, kann aber im Einzelfall auch zu langeren Positionierzeiten flhren.

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) erhéht. Diese Einstellung sollte nur bei deutlich progressiver Durchflussfunktion des Ventils

verwendet werden.

Braking stroke
‘ DAorDB

Velocity

Velocity

CTRL=LIN

Deceleration time

D:AorD:B

CTRL = SQRT

Stroke

Time

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

7 Die SQRT Funktion generiert eine konstante Verzégerung und erreicht somit schneller die Zielposition. Dies wird erreicht,
in dem die Verstarkung wahrend des Bremsvorgangs erhéht wird.
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5.5.8 MIN (Kompensation der Uberdeckung)

559 MAX (Ausgangsskalierung)
5.5.10 TRIGGER (Ansprechschwelle fiir den MIN Parameter)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
i= A|B - POSITION

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 konnen mit dieser Kompensation auch geknickte

Volumenstromkennlinien® des Ventils angepasst werden.

Totzonenkompensation vorhanden sein, so ist sicherzustellen, dass die Einstellung entweder

am Leistungsverstarker oder im Modul durchgefiihrt 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.

f ACHTUNG: Sollten am Ventil bzw. am Ventilverstarker ebenfalls Einstellmoglichkeiten fir die

— - MAXA
—
2 geknickte Volumen- _ —
S stromkennlinie . —
(2]
3 -
<< -
—
'
[ normale Uberdeckungs-
/| kompensation
[
—_————— e — MIN:A
.
RS Eingang
MINB - — — — — — — — — — — ~ TRIGGER Werte

MAX:B— -

8 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 sind 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 fiihren. 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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5.5.11 OFFSET (Nullpunktkorrektur des Ausgangssignals)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

OFFSET be x= -4000.. 4000 0,01 % POSITION

Dieser Parameter wird in 0,01 % Einheiten eingegeben.
Der Offsetwert wird am Ausgang zum Stellsignal addiert. Mit diesem Parameter kénnen Nullpunktverschiebun-
gen des Stellgliedes (Ventil) kompensiert werden.

5.6 Druckregler

5.6.1 Betriebsarten / Reglerstruktur

Der Druckregler in der UHC kann folgende Funktionen Gbernehmen:

- Keine, d.h. die Baugruppe arbeitet als reine Positionierbaugruppe

- Ausschlie3liche Druckregelung (PQ-Modus), keine Positionierung

- Ablésende Druckregelung, d.h. sobald der vorgegebene Drucksollwert erreicht wird, Gbernimmt der
Druckregler.

Da die Wahl der Betriebsart tiber Steuerbits der Feldbusschnittstelle erfolgt, ist es mdglich im laufenden Betrieb
zwischen diesen Varianten zu wechseln.

ACHTUNG: Vermeiden Sie unnétige Umschaltungen durch die Gbergeordnete Steuerung.

Beispiel: Wird eine Hubbewegung gegen einen Anschlag oder ein Werkstlick vorgenommen
und es ist klar, dass zunachst ein Positioniervorgang im NC-Modus mit vorgegebener Ge-
schwindigkeit und spéter ein Ubergang in die Druckregelung erfolgt, sollte von Beginn der
Druckregler aktiviert werden. Auf diese Weise kann die UHC mit Ihren schnellen Zykluszeiten
den Ubergang zwischen den beiden Reglern optimal realisieren.

Steuerung der Funktion:

Betriebsart Bit ,PQ_Active“ Bit ,PQ_only*
reine Positionierfunktion FALSE FALSE
PQ-Modus, keine Positionierung TRUE TRUE
Ablésende Regelung TRUE FALSE
direkte Steuerung des Ausgangs FALSE TRUE
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Regelschemata:

SDD-Modus
Begrenzung (+/-)
Steuerbit
x3 w
> Positionsregler B » "PO‘—|OH|V
x
Min. ] l Ausgangssignal
Geschwindigkeitsvorgabe ,V1“ — ® ® Steuerbit
,PQ_Active”
Min.
Druckregler »
NC-Modus:
Profilgenerator Steuerblit”
2 »|  Positionsregler N »PQ_|Onv
Min. 1 l Ausgangssignal
P >
Geschwindigkeitsvorgabe ,V1“ * Steuerbit
»PQ_Active”
| — )
100% | — !
Min.
Druckregler »

Seite 38 von 82 UHC-126-U-***-S2 03.02.2025



WEST W

5.6.2  Wirkrichtung / Invertierung

Um eine korrekte Funktion im Zusammenspiel zwischen Druck- und Positionsregelung zu erzielen, ist es wich-
tig, dass die Richtung der Istwertsignale gemaf dieser Festlegung bestimmt wird:

X

F (proportional zu XDP)
G ——

Druck X1 Druck X2

- Ein Druck an der Messstelle ,X1“ fiihrt zum Ausfahren des Zylinders (in diesem Beispiel) bzw. einer Ver-
gréRerung des gemessenen Wegsignals ,X*

- Ein Druck an der Messstelle , X2 fiihrt zum Einfahren des Zylinders bzw. einer Verkleinerung des gemes-
senen Wegsignals X", falls es das Signal X2 gibt (Entfall z.B. bei Plungern)

- Ein positiver Differenzdruck XDP bei nicht gesetztem ,PQ-Inverse* entspricht also einer Kraft gegen die
Bewegungsrichtung zunehmender Lageistwerte X.

Im konkreten Fall konnen die Sensoren, die Wirkrichtung des Zylinders oder die Flachenverhaltnisse abwei-
chen, solange diese drei Grundsatze beachtet werden.

Wird die Sensorpolaritat der Positionsmessung z.B. invertiert, kann es erforderlich sein, die Anschlisse der
Drucksensoren am Modul zu vertauschen und den Parameter ARATIO auf dessen Reziprokwert zu andern.

Steuerung der Druckreglerfunktion durch das Bit ,PQ_Inverse:

Dieses Bit ist nicht geeignet, um eine abweichende Belegung der Signale (s.0.) zu erméglichen. Vielmehr kann
mit diesem Bit bestimmt werden, ob der Druckregler beim Aus- oder Einfahren des Zylinders (exakter: bei einer
Bewegung mit steigendem oder fallendem ,X*) ansprechen soll.

Wird das Bit gesetzt, so wird die Bildung von XDP invertiert -> ein positiver Wert entspricht nun einer Kraft, die
dem Einfahren entgegengesetzt ist. Gleichzeitig wird die Einkopplung des Druckreglersignals in den Signalpfad
Uber eine Maximalwertauswahl durchgefiihrt, so dass der Regler die Ansteuerung des Ventils in negativer Rich-
tung beeinflussen kann.
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5.6.3 RA (Rampenzeiten fur den Drucksollwert)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
RA:i X i= UP|DOWN ms PRESSURE
x= 1.. 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

t
5.6.4 P_OFFSET (Druckoffset)
Kommando Parameter Einheit Gruppe
P OFFSET X x= -50000.. 50000 mbar PRESSURE

Dieser Parameter wird in mbar eingegeben.

Dieser Parameter addiert einen Offsetwert zum resultierenden Druckistwertsignal. Hierdurch ist es moglich, ex-
terne Differenzen zu eliminieren und somit einen Abgleich durchzuflihren-beispielsweise zur Kompensation ex-
terner Kraftunterschiede (hangende Lasten, Federkrafte etc.) oder zur Anpassung der Sensoren.
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5.6.5 ARATIO (Zylinderflachenverhaltnis)
Kommando Parameter Einheit Gruppe
ARATIO X x= 200.. 5000 - PRESSURE

Das ARATIO Kommando ermdglicht eine Verrechnung der Zylinderflachen zur Kraftregelung. Das Flachenver-
haltnis wird immer im Verhaltnis der Flachen A zu B angegeben, wobei immer ein Nenner von 1000 fir die Fla-
che B als Basiswert zu bericksichtigen ist. Demnach entspricht eine Eingabe des Wertes A (ARATIO) von 1000
einem Verhaltnis von A/ B = 1000 / 1000 oder einem Flachenverhaltnis von 1.

Verhaltniswerte tber 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

Mit Hilfe des Parameters ARATIO wird die Prozessgrofie XDP berechnet:
XDP = X1 - X2 * 1000/ARATIO, wenn ARATIO >= 1000 ist und
XDP = X1 * ARATIO/1000 - X2, wenn ARATIO < 1000 ist.

Es wird also immer ein Druck ausgerechnet, der wirkend auf die gréfiere der beiden Flachen dieselbe Kraft pro-
duziert wie die beiden gemessenen Driicke.

Falls nur ein Drucksensor angeschlossen ist (SIGNAL:X2 = OFF) wird der Messwert an X1 direkt Gibernommen.
Wenn PQ - Inverse gesetzt wird, kehrt sich das Vorzeichen des XDP — Wertes um.

5.6.6 C1/C2 (PID Regelparameter)
Kommando Parameter Einheit Gruppe
Cx:1i x = 1|2 (Parametersatz) PRESSURE
i= P|I|DID_T1|I_ACT
:P x= 0.. 10000 0,01
H x= 0.. 30000 0,1 ms
:D x= 0... 1200 0,1 ms
:D T1 x= 10.. 1000 0,1 ms
:I ACT x= 0.. 10000 0,01 %

Uber diese Kommandos wird der Regler parametriert. Dem Regler kdnnen zwei Parametermetersatze liberge-
ben werden, sie werden durch ein Feldbussteuerbit umgeschaltet.

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

Uber den |_ACT Wert wird eine Schwelle programmiert, an welcher der I-Anteil aktiviert wird. Bei 0 ist er immer
aktiv und es kann zu groReren 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.
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-10..10 V. Q Sollwert
0.10V w Sollwert- Rampen-
4. 20mA skalierung funktion MIN >

0..10V x1 Istwert-
4..20 mA skalierung
0.10V X2 Istwert-
4..20 mA skalierung

C(1|2):P P-Gain
c(1)2)! I-Gain
C(112):D D-Gain
C(1|2):D_T1 T1 Filter fir D-Gain
C(1|2):I_ACT Integratoraktivierung
5.7 Spezialfunktionen
571  FF (Vorsteuerung)
Kommando Parameter Einheit Gruppe
FF:i X I= A|B 0,01 EXTRA
x= 0.. 15000

Uber dieses Kommando wird eine richtungsabhéngige (i= A|B) optionale Geschwindigkeitsaufschaltung zur
Kompensation des Schleppabstands parametriert. Die Funktion wird tiber das entsprechende Feldbusbit akti-
viert.

5.7.2 AFC:P (Verstarkung der Beschleunigungsruckfiihrung)
5.7.3 AFC:T1 (Filterkonstante zur Berechnung der Beschleunigung)

Hinweis: Die AFC-Funktion und die zugehdrenden Parameter sind in der EtherCAT-Variante nicht verfugbar.

Kommando Parameter Einheit Gruppe
AFC:1i X i= P|T1 EXTRA
P x= 0.. 10000 | 0,01
T1 x= 1.. 1000 ms

Uber dieses Kommando wird die aktiv dampfende Druckriickfiihrung (als Beschleunigungsriickfiihrung) para-
metriert.

Die Druckrickfiihrung wird Gber das entsprechende Feldbusbit aktiviert. Gleichzeitig werden die Parameter der
Kreisverstarkung VO auf VO_AFC umgeschaltet.
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5.7.4 AFC_VO0:A/B (Kreisverstarkung mit aktiver Beschleunigungsruckfiih-

rung)
Kommando Parameter Einheit Gruppe
AFC V0:i x i= AIB EXTRA
x= 1.. 400 st

Dieser Parameter wird in s™! (1/s) richtungsabhangig (i=A|B) vorgegeben.

Uber die Parameter VO_AFC wird die Kreisverstarkung bei aktivierter Beschleunigungsriickfiihrung parame-
triert.

Bei Ausfall eines Drucksensors kann Uiber den Feldbus auf die Kreisverstarkung VO (normalerweise
ist hier eine geringere Verstarkung parametriert) zurlickgeschaltet werden.

5.7.5 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 einem ,limit cycling® kommen kann.

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

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 gewiinschte Genauigkeit nicht erreicht wird. In diesem Fall ist das hydraulische System der
begrenzende Faktor der Genauigkeit.

10 Dies betrifft in erster Linie Nullschnitt Regelventile und Servoventile.
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1. Nullpunktfehler im Ventil. Infolge dieses Fehlers kommt es zu einem konstanten Offset (Fehler) zwi-
schen Sollposition und Istposition und somit zu einer StellgroRe, 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 Gber 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 die-
ser 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 anderndes 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.

Steuerbits liber den Feldbus:

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

DC_ACTIVE: Generelle Aktivierung der Funktionen Driftkompensation und Feinpositionierung".
DC_FREEZE: Einfrieren des statischen Kompensationswertes.
DC_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 gro3eren Zeiten
(1500 ms) beginnen und diese dann Schritt fir Schritt verringern. Kommt es zu Uberschwingern bzw. zum ,limit
cycling®, so sind die eingestellten Zeiten zu klein.

" Die statische Driftkompensation zur Nullpunkteinstellung inkl. dem Einfrieren des Kompensationswertes sollte immer als
erstes durchgefiihrt werden. Nur so lasst sich das Uberfahren der Zielposition verhindern bzw. minimieren.
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5.7.6 DC:AV (Feinpositionierung, auBere Schwelle)
5.7.7 DC:DV (Feinpositionierung, innere Schwelle)
5.7.8 DC:I (Feinpositionierung, Integrationszeit)

579 DC:CR (Feinpositionierung, Stellbereichsgrenze)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
DC:I x x= 10..2000 ms EXTRA
DC:AV x x= 0.. 1000 0,01 %
DC:DV x x= 0.. 1000 0,01 %
DC:CR x x= 0.. 500 0,01 &
DC:l Mit diesem Parameter wird die Integrationszeit eingestellt. Das heif3t, je kleiner dieser Wert ist, umso

schneller wird der Positionsfehler ausgeregelt. Zu kleine Werte verstarken das ,limit cycling®.
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 bestmaogliche 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 fiihrt.

DC:CR Mit diesem Parameter (CR = control range) wird der Stellbereich der Feinpositionierung begrenzt.
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5.7.10 MR-Regler / verteilte Gleichlauffunktion

5.7.10.1 Beschreibung des generellen Konzepts

Stellsignal £ 10V
oder 4... 20 mA

Feldbus

Position
\‘

SPS

Stellsignal £ 10 V
oder 4... 20 mA

Position

Stellsignal £ 10V
oder 4... 20 mA

HW —
Synchronisierung

Position

Mit der UHC-126-U-xxx-S2 I&sst sich ein Gleichlaufsystem mit verteilter Funktionalitat realisieren. Jede Achse
wird dabei mit einer zugeordneten UHC ausgestattet. Der MR-Regler sorgt dafiir, dass jede Achse unabhangig
von ihrer Belastung mit demselben Schleppabstand dem Sollwertverlauf des Profilgenerators folgt. Auf diese
Weise ist der Gleichlauf automatisch gewabhrleistet, wenn die einzelnen Profilgeneratoren gleichzeitig mit dem-
selben Zielwert starten.

Einer verzdgerungsfreien Synchronisierung der Startzeitpunkte kommt daher eine grof3e Bedeutung zu.

Um dies unabhangig von Buslaufzeiten zu realisieren, wird das Startkommando parallel zur Buskommunikation
durch ein hartverdrahtetes Signal realisiert. Dieses wird an einem der beteiligten Gerate am digitalen Ausgang
PIN 2 abgegriffen und an alle beteiligten UHC auf den Eingang an PIN 7 verbunden.
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Wichtige Voraussetzung fiir die Funktion des Konzeptes:

Die Sollprofile der Achsen mussen tbereinstimmen und der Soll-Schleppabstand muss identisch sein. Dies be-
deutet konkret:

Die Achsen werden im NC Modus betrieben (die S2-Version der UHC besitzt keine Umschaltmoglichkeit
auf den SDD-Modus).

Der MR-Regler ist aktiviert

Gleiche Sollwerte (W1, V1) fir alle beteiligten Achsen

Ein zweites Profilsegment wird nicht verwendet

Gleiche Parametrierung der Maximalgeschwindigkeit VMAX

Gleiche Parametrierung der Beschleunigung ACCEL

Gleiche Einstellung der Kreisverstarkungen V0:A / V0O:B in den Achsen (die beiden Werte dirfen aber von-
einander abweichen)

5.7.10.2 Funktionen im Modul
Die UHC enthalt die folgenden zuséatzlichen Funktionen, die fur den verteilten Gleichlauf bendtigt werden:

Umschaltung des Start-Signals auf den HW-Eingang (dies wird durch das Steuerbit ,SYNC_mode”
aktiviert)

Ausgabe des Bus-Startsignals an Klemme 2

Definiert-verzdgerter Anlauf, um beim Start aus verschiedenen Sollwertpositionen eine unmittelbare Anglei-
chung der Vorgabe zu erzielen. Hierzu laufen die Achsen, welche beim Start der Bewegung naher an der
Zielposition stehen, etwas spater an und gleichen damit die anfangliche Abweichung exakt aus. Zur Akti-
vierung dient das Steuerbit ,SYNC_mode”, der Verzégerungsweg wird tUber den Wert “Anlaufverzégerung
(Gleichlauf)” ebenfalls Gber den Feldbus Ubertragen.

Zur Sicherstellung, dass der neue Positionssollwert vor dem Start an alle beteiligten Achsen bertragen
wurde, gibt es die Bits SYNC _tick im Feldbus-Steuer und -statuswort. Nach einer Sollwertanderung sollte
eine steigende Flanke im Steuerbit erzeugt werden. Sobald diese iber das Statusbit zuriickgemeldet
wurde, sind auch die Zahlenwerte fur die neuen Sollwerte Ubernommen worden, und das Startbit kann
gesetzt werden.

MR-Regler zur Linearisierung der Achsen, so dass die Schleppabstande gleich und dadurch der Gleichlauf
eingestellt wird (s.u.)

5.7.11 MR-Regler

Kommando Parameter Einheit Gruppe
MR:T1 X x= 0.. 1000 ms EXTRA
MR:T2 X

Der MR Regler ist ein unterlagerter Regler, Gber den das hydraulische Antriebsverhalten linearisiert wird. D. h.
der Antrieb fahrt mit einem Uber die Kreisverstarkung und der Vorgabe der maximalen Geschwindigkeit definier-
ten Schleppabstand (unabhangig von externen Lastkraften)

Soll - Schleppabstand

Profilgenerator
Sollposition W D% e adt Bk \

Kur>_”/ =

ok [y P | Lim J
x/y 2
ES & Pt1) | H

= of

Riickmeldung = x

’8 > Abweichung EMR

- zur Uberwachung
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Parametriert wird der Regler Uber die Zeitkonstanten T1 und T2.
Die Vorgehensweise zur Regleroptimierung ist:

1. MR Regler deaktivieren

2. Die Kreisverstarkung im NC-Modus optimieren. Ggf. ist die Kreisverstarkung etwas zu reduzieren, da
der MR-Regler ein zusatzliches dynamisches Glied im Regelkreis darstellt.

3. MR Regler parametrieren: T1=1/Vound T2=T1 *1,6.
Mit dieser Grundeinstellung sollten zufriedenstellende Ergebnisse erreichbar sein. Die korrekte Para-
metrierung ist natirlich anwendungsabhangig.

4. Aktivieren des MR Reglers durch das Setzen des entsprechenden Bits Uber den Feldbus.

5.7.12 SYNCWIN (Gleichlaufuberwachung)

Da die einzelnen Achsmodule keine Information tiber die momentane Position der anderen Achsen haben,
Uberwachen sie ihren eigenen Positioniervorgang. Verlauft dieser bei allen beteiligten Antrieben nach Vorgabe,
liegt Gleichlauf vor.

Zur Uberwachung wird die im MR-Regler gebildete Abweichung EMR verwendet. Es handelt sich dabei um eine
Grolie, die bei guter Parametrierung des Reglers sehr klein bleibt. Es ist besser, den durch den 1. PT1 gefilter-
ten Soll-Schleppabstand zu verwenden als einen ungefilterten Wert E_S-E, wie folgendes Beispiel zeigt:

C;_:l Channel settings

Ch1l | « | mm Ch2 |Es ~ [ mm Ch3 |[gMR | mm Ch4 [y v [ mm

Min Max Min Max Min Max Min Max
-10 ~ 10 ~ -10 " 10 v -10 - 10 - 0 - 100 -

29 24 —— = P60 L2 —x
04 o4  — e 5 — EMR

—ES

24 2 w0 -2
=0

44 44 30 |4
6 61 2o | 6

-1 -8 10 -8

37000 37500 38000 38500 39000 39500 40000 40500 41000 41500

Zu sehen ist ein Positioniervorgang mit aktiviertem MR—Regler. Daher wird nach der Beschleunigungsphase der
Schleppabstand ,E“ auf dessen Sollwert ,E_S* eingeregelt.

Zu Beginn der Bewegung baut sich dieser Abstand erst mit einer gewissen Verzdgerung auf, die idealerweise
exakt durch das Element PT1(1) im MR-Algorithmus beschrieben wird. Aus diesem Grund zeigt die griine Linie
(EMS) nur eine sehr geringe Abweichung. Eine Uberwachung kann mit kleineren Grenzwerten arbeiten. Die
Auslésung wird nicht verzdgert, da die Filterung nur im Sollwertzweig erfolgt.

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SYNCWIN X x= 0.. 10000 0,1 mm EXTRA
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Die Logik der Signalverarbeitung zur Uberwachung arbeitet wie folgt:

Ausgang PIN 1
L s 11—
R1 10

Ready (aus interner Fehlerverarbeitung)

4
Start (Eingang PIN7, iber Bus vom Master) 21
Druckregler fuhrt nicht & j
Abweichung EMR ABS

GT

| SYNCWIN |

An PIN 1 wird ein kombiniertes READY / SYNCWIN Signal ausgegeben. Falls man SYNCWIN auf Werksein-

stellung (0) belasst, ist die Uberwachung inaktiv und PIN 1 gibt das READY-Signal aus, wie es zur Steuerung
der Bereitschaft von der internen Fehlerverarbeitung gebildet wird.

Tragt man einen Wert > 0 ein, so wird die Abarbeitung des Sollprofils Gberwacht. Sollte die Abweichung ,EMR*
groRer als der Parameter ,SYNCWIN“ werden, wahrend das Gerat aktiv ist (Start & Ready) und der Druckregler
greift nicht ein, so wird der Ausgang an PIN 1 zurlickgesetzt. Dies wird gespeichert bis zur nachsten steigenden
Flanke an ,Ready®, d.h. PIN 1 bleibt inaktiv, bis man entweder das HW-Enable oder das Enable—Signal tber
den Bus einmal zurickgenommen und wieder gesetzt hat.

5.7.13 Konzepte der Gleichlaufuberwachung (systemubergreifend)

5.7.13.1 Variante 1 (Hartverdrahtet)

Die im vorherigen Abschnitt beschriebene Funktion, die einen Schaltausgang des Moduls ansteuert, ist geeig-

net fur eine sehr schnelle Reaktion, die unabhangig von der Zykluszeit des Feldbusses und der verarbeitenden
SPS ist, wenn der Ausgang direkt zur Ansteuerung von Sperrventilen (Uber ein schnelles Koppelrelais) genutzt
wird. Dies ist die bevorzugte Variante wenn:

- ein abrupter Halt durch schlagartiges Schlie3en von Schaltventilen zulassig ist.
- eine sehr schnelle Reaktion der Uberwachung nétig ist, z.B. bei hohen Geschwindigkeiten in Kombina-
tion mit geringen erlaubten Abweichungen.

Ein typischer Aufbau des Abschaltzweiges in Variante 1 wird auf der nachsten Seite an einem Beispiel mit zwei
Achsen gezeigt. Die Darstellung beschrankt sich auf die diesbezliglichen Signale. Die hydraulische Schaltung
kann nattrlich sinngemaf anders aussehen, z.B. eine Absperrung zwischen Proportionalventil und Zylinder mit-
tels Sitzventilen ist sicherlich eine gute Variante, eine Vorsteuerung der Schaltventile unter Beachtung der
Schaltzeiten ebenso.

Die SPS steuert Uiber einen Schaltausgang die Magnetspule(n) des Abschaltpfades. Durch Reihenschaltung
von Relaiskontakten, die Uiber die Ausgange an PIN1 der beteiligten UHCs geschaltet werden, erfolgt die regler-
seitige Freigabe des Betriebs. Im Falle einer Abschaltung kann somit sehr schnell ohne Beteiligung der SPS
reagiert werden.

Da die SPS uber einen Eingang zurtickliest, ob ihr Ausgangssignal die Abschaltkette passiert hat, oder es eine
Unterbrechung gab, kann diese Information genutzt werden um entsprechend zu reagieren: Sollte das Signal
trotz Ansteuerung nicht durchkommen, aber alle UHCs Uber den Bus ,READY* zuriickmelden, muss die Gleich-
laufuberwachung zugeschlagen haben. Nun kann eine Meldung generiert werden, die Sollwertvorgabe / das
Bewegungsprogramm entsprechend anhalten und vor dem Neustart ein Riucksetzen der Abschaltung durch ei-
nen negativen Impuls der ,ENABLE" Signale an die Module geschehen.
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SPS
DI DO |
Rucklesen Freigabe QI
r r'
PIN1 (DO) 1 1
e T
(1) | - AL/
] L

PIN1 (DO) L
T
—ﬁ % UHC
/ (2) ‘ T T >< ‘

5.7.13.2 Variante 2 (SPS-Softwarefunktion)

Sollte die Zykluszeit der SPS bzw. des Feldbusses ausreichen, um schnell genug zu reagieren, sollte die Uber-
wachung als reine Softwarefunktion realisiert werden Der Parameter ,SYNCWIN® bleibt auf dem Voreinstellwert
,0“. Der SPS—Baustein UHC_SYNC_MASTER liefert die Gleichlaufabweichung an seinem Ausgang ,DEV*.
Siehe Kapitel 12.2.

Die dort ausgegebene Abweichung ist per Definition positiv und kann wahrend der Bewegung mit einem Grenz-
wert verglichen werden. Bei Uberschreitung eines frei wahlbaren Abschaltwertes sollte das SPS-Programm das
Steuerbit ,START_SYNC* am Eingang dieses Bausteins zurlicknehmen. In Folge werden die Achsen durch die
UHCs zligig aber nicht schlagartig gestoppt. Dies geschieht durch Anhalten der Profilgeneratoren, so dass der
Schleppabstand als Notbremsweg zur Verfugung steht. Naturlich ist es auch bei Variante 2 méglich, Schaltven-
tile zu nutzen. Méchte man dennoch den Anhaltvorgang tber die Notbremsrampe realisieren, ist eine zeitliche
Staffelung der Reaktion vorzusehen: 1. START_SYNC = 0 setzen, dann 2. Schaltventile auslésen.
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5.7.14 SELPLUS (zusatzlich ubertragene Bussignale)

Kommando

Parameter

Einheit

Gruppe

SELPLUS:1 X

I= 1|2

xX=

-|E_S|CS|WP|EP|CP|U|VACT|EMR

EXTRA

Die Bytes 22—-25 der Ausganssignale zum Feldbus kénnen frei mit zwei der internen Prozessvariablen verbun-
den werden. Die Festlegung geschieht Uber diese Parameter.

Die folgende Tabelle gibt eine Ubersicht der einstellbaren Signale, deren Wertebereiche und Skalierungen.

Signal Bedeutung Bereich Einheit
E_S Soll-Schleppabstand +/- 30000 0,01 mm
cs Stellsignal des Positionsreglers +/- 10000 0,01 %
WP Drucksollwert nach der Rampe 0... 10000 0,1 bar
EP Differenz Drucksollwert minus Druckistwert +/- 10000 0,1 bar
cp Stellsignal des Druckreglers +/- 10000 0,01 %
U Ausgangssignal des Moduls +/- 10000 0,01 %
VACT Gemessene momentane Geschwindigkeit +/- 30000 0,1 mm/s
EMR Regelabweichung MR-Regler +/- 30000 0,01 mm
5.7.15 Begrenzungen des Druckreglers

Kommando Parameter Einheit Gruppe

CP:I ULIM X x= 0.. 10000 0,01 % EXTRA

CP:I LLIM X x= -10000.. O 0,01 %

Mit diesen Angaben lassen sich die Grenzen des Druckreglers bzw. dessen Integralteils festlegen.

Die obere Grenze wird verwendet, um einen stetigen Ubergang von Positions- zu Druckregelung zu realisieren.
Setzt man hier Werte < 10000 ein, bedeutet dies, dass der Integrator nicht mehr den kompletten Stellbereich
des Positionsreglers abdeckt. Wenn sich nun bei voller Ansteuerung aus dem Positionsregler der Druckistwert
dem Sollwert annahert, reduziert sich der P-Anteil und der Druckregler Gibernimmt kontinuierlich, sobald die
Summe aus diesem Anteil und dem begrenzten Integralanteil das Ausgangssignal des Positionsreglers unter-

schreitet.

Falls man vermeiden oder begrenzen méchte, dass der Druckregler das Ventil Gber den Nullpunkt hinaus in die
entgegengesetzte Richtung ansteuern kann (aktiver Druckabbau), kann man den Parameter ...LLIM verwen-
den. Setzt man ihn auf den Wert ,,0“ ist dies komplett unterbunden.
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5.7.16 PROFSTOP (Stopp des Profilgenerators)

Kommando

Parameter

Einheit

Gruppe

PROFSTOP X

x= ON|OFF

EXTRA

Falls das Gerat im NC—Modus mit aktiviertem Druckregler betrieben wird, wird beim Eingreifen des Druckreglers
der Profilgenerator weiterlaufen und somit der Schleppabstand zwischen Ist- und Sollwert immer weiter zuneh-
men. Sollte sich die Betriebssituation dann andern, und der Positionsregler die Fihrung wieder ibernehmen,
geht dies mit einer schnellen und nicht dem Profil folgenden Bewegung in Sollwertrichtung einher. Zum Vermei-
den dieses Verhaltens kann Uber den Parameter ,PROFSTOP = ON*“ das Geréat so eingerichtet werden, dass
der Profilgenerator stoppt, sobald dieser durch Eingreifen des Druckreglers die Fiihrung Gber die Bewegung
verloren hat. Sollte der Druckregler nicht mehr eingreifen, wir das Profil selbsttatig wieder freigegeben.

A ACHTUNG! Problematisch ist die Kombination aus ,PROFSTOP = ON* und Gleichlaufiberwachung!
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5.8 Sonderkommandos
Verwenden Sie diese Kommandos nur nach Riicksprache mit W.E.St.

5.8.1 AINMODE (Umschaltung der Signalskalierung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

AINMODE X x= EASY|MATH - TERMINAL

Uber dieses Kommando wird die Art der Eingangsskalierung umgeschaltet.

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

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

ACHTUNG: Die Umschaltung kann nur manuell im Terminal durchgefuihrt werden. Nach dem
Zuruckschalten in den EASY Mode sollten als Erstes DEFAULT Daten geladen werden.

5.8.2 AIN (Skalierung der analogen Eingange)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
AIN:X a= -10000.. 10000 - MATH /
AIN:X1 b= -10000.. 10000 - I0O_CONFIG
AIN:X2 c= -10000.. 10000 0,01 %

x= V|C -

Uber dieses Kommando kdnnen 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 flr (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 v 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 Be-
reich 0... 100 % zu ermdglichen.
Jede Einstellung ergibt den gleichen Signalbereich.

5.8.3 ETC_LOOP (Datenrate)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

ETC_LOOP X x= NORMAL | FAST - TERMINAL

Nur Verfiigbar bei den EtherCAT Geraten!

In der Default Einstellung werden die Daten alle 6 ms gesendet und empfangen. Die Einstellung "FAST"
verkurzt die Datenrate auf 3 ms. Eine Feldbusparametrierung ist bei dieser Einstellung nicht moglich.

5.8.4 MR (Aktivierung des MR-Reglers)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
MR X x= ON|OFF - TERMINAL

Genauso wie per Aktivierung Uber den Feldbus kann der MR-Regler gem. der Beschreibung im Kapitel ,MR-
Regler” durch dieses Kommando aktiviert werden. Das Steuerbit ,MR* der Feldbussteuerung wird
Uberschrieben, wenn dieses Kommando auf ,ON* parametriert wurde. Somit kann man den MR-Regler auch
ohne Feldbusverbindung aktivieren, wenn man den Regler wahrend der Inbetriebnahme Uber die
Fernsteuerung im Monitorfenster des WPC bedienen mochte.
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5.8.5 Remote Control Rechteckgenerator
Hinweis: Diese Funktion und die zugehérenden Parameter sind in der EtherCAT-Variante nicht verflgbar.

Kommando Parameter Einheit Gruppe

ACA:1i X i= CYCLE|POS1|P0OS2 TERMINAL

:CYCLE x= 0.. 30000 ms
:POS1 x= 0.. 10000 mm
: POS2 x= 1l.. 10000 mm

In der Funktion Remote Control (WPC-Funktion) kann ein Rechteckgenerator die Inbetriebnahme erleichtern,
indem er durch entsprechende Sollwertvorgabe die Achse zwischen zwei Positionen zyklisch in Bewegung halt.
Die untere Position wird durch das Kommando ,ACA:POS1“ im mm eingegeben. Die obere Position entspre-
chend durch ,ACA:POS2"“.

Der Generator wird nur gestartet, wenn durch das Kommando ,ACA:CYCLE" eine Zeitspanne gréf3er als Null
eingegeben wird. Der Wert sollte sinnvoll entsprechend der Achsengeschwindigkeit gewahlt werden.

5.8.6 PCTRLOLD (Kompatibilitaitsmodus)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

PCTRLOLD X x= ON|OFF - TERMINAL

Mit diesem Kommando kann man erreichen, dass sich der Druckregler hinsichtlich seiner Nachfiihrungen so
verhalt, wie bis einschlieBlich Version 2140: Bei Freigabe des Kompatibilititsmodus sind die Nachfuhrungen
inaktiv.

5.8.7 DIAG (Abfrage der letzten Abschaltursachen)

Gibt man dieses Kommando im Terminalfenster ein, werden die letzten 10 Abschaltungen (Entfall des Ready

bei anliegendem Enable) angezeigt. Die Abschaltursachen werden jedoch nicht gespeichert, wenn die Versor-
gungsspannung abgeschaltet wird. Die letzte Ursache wird in der untersten Zeile der Liste angezeigt. Eintrage
.- zeigen unbenutzte Speicherzellen an.

Ein Beispiel:

>DIRG

SSI-Sensor
INPUT PIN €
2|
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5.8.8 SSI:BITMASK
Kommando Parameter Einheit Gruppe
SSI:BITMASK X | x=-2147483647 - TERMINAL

. 2147483647

Einige SSI-Sensoren stellen mehrere Bits mit Diagnoseinformationen bereit. Uber den Parameter SSI:ERRBIT
kann man eines dieser Bits zur Fehlerdetektion auswahlen und aus der Wandlung des Messwertes herausneh-
men. Mussen mehrere Bits ausgeblendet werden, kann dies Uber diese Maske erfolgen. Man wandle das Bit-
muster, in welchem eine ,1“ die auszublendenden Bits markiert, in eine Dezimalzahl und gebe diese Zahl hier

ein.
5.8.9 NEGW (Freigabe negativer Positionssollwerte)
Kommando Parameter Einheit Gruppe
NEGW X x= ON|OFF - TERMINAL

Die Vorgabe negativer Positiossollwerte kann dann sinnvoll sein, wenn man einen negativen Sensoroffset
eingestellt hat, so dass die Istposition der Ache tatsachlich den Nullpunkt unterschreiten kann. Auf diese Weise
ist es z.B. moglich, tber den Profilgenerator auf den tatsachlichen Endanschlag zu fahren und danach den

Offset neu abzugleichen.

5.9 PROCESS DATA (Monitoring)

Kommando | Parameter Einheit
WA Sollwert (Eingangssignal) mm
W Sollwert (nach dem Profilgenerator) mm
VA Geschwindigkeitsvorgabe %

X Istwert mm
E Regelfehler (Error Signal) mm
E S Soll-Schleppabstand?? mm
EMR Regelabweichung MR — Regler mm
VMR Verstarkung MR — Regler %

Cs Stellsignal des Positionsreglers %
WAP Druck Sollwert %

WP Drucksollwert nach der Rampe bar
x1 Drucksensor 1 bar
X2 Drucksensor 2 bar
XDP Pseudo-Differenzdruck’3 bar
EP Differenz Drucksollwert zu Druckistwert bar
cp Stellsignal des Druckreglers %

U Ausgangssignal des Moduls %
VACT Gemessene Geschwindigkeit mm/s

12 Der Soll — Schleppabstand aus der eingestellten Reglerverstarkung, der Maximalgeschwindigkeit der Achse und der
augenblicklichen Sollgeschwindigkeit errechnet. Bei Verwendung des MR-Reglers kann durch den Vergleich zwischen
E und E_S wahrend der Bewegung beurteilt werden, wie schnell dieser Algorithmus einschwingt.

13 Dies ist die RegelgréRe des Druckreglers. XDP = X1 — ARATIO * X2 bzw. bei PQ_Inverse XDP = ARATIO * X2 — X1
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Die Prozessdaten sind die variablen Grofien, die im Monitor oder im Oszilloskop kontinuierlich beobachtet wer-

den koénnen.

6 Allgemeine Funktionen

6.1 Uberwachte Fehlerquellen

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

Quelle

Fehler

Verhalten

Drucksensoren
PIN 13/ PIN 6, 4...20 mA

Nicht im gultigen Bereich bzw.
Kabelbruch

Der Ausgang wird deaktiviert,
falls der Druckregler tber das
Steuerbit ,PQ_Active” freigege-
ben ist. Im reinen Positioniermo-
dus erfolgt keine Reaktion.

Positionssensor
PIN 14, 4... 20 mA

Nicht im gultigen Bereich bzw.
Kabelbruch

Der Ausgang wird deaktiviert.

(beim Einschalten)

SSI-Sensor Nicht im gultigen 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!

RC-Modus

Die WPC-Verbindung (ab WPC-
V4.0) wird bei laufendem RC-
Betrieb getrennt, z.B. durch Be-
enden des Programms oder Zie-
hen des USB-Steckers.

Der Ausgang wird deaktiviert.

PIN 7

Im Gleichlaufmodus wird tber
den Feldbus das Startsignal ge-
setzt, es erfolgt jedoch innerhalb
von 200 ms keine Aktivierung
Uber PIN7

Der Ausgang wird deaktiviert.
Da die SPS den Entfall des
READY registriert, wird Gber den
SYNC_MASTER das komplette
System abgeschaltet.

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

A

ACHTUNG: Wenn mit dem RC (Remote Control) Modus gearbeitet wird, sind alle Sicherheitsas-
pekte grindlich zu prifen. In diesem Modus wird das Modul direkt gesteuert und die Maschinen-
steuerung kann keinen Einfluss auf das Modul ausiben.

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 System
Uber die HAND+ und HAND- Eingange gefahren werden kann (Messen des Ausgangssig-
nals zum Ventil ist hilfreich).

ENABLE ist aktiv, die
READY LED blinkt.

Mit der blinkenden READY LED wird signalisiert, dass vom Modul ein Fehler erkannt
wurde. Fehler kénnen 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 16-
schen. System hat wieder die DEFAULT Daten geladen.

Mit dem WPC-300 Bedienprogramm kann der Fehler Gber den Monitor direkt lokalisiert
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 geandert wer-
den.

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 groBeren Positionsfehlern kommen.

e st 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 Proportionalven-
til?
Im Fall des Proportionalventils ist die méglicherweise vorhandene Ventilliberdeckung
mit den MIN Parametern zu kompensieren. Die typischen Werte sind dem Datenblatt
der Ventile zu entnehmen.

4 Das Stabilitatskriterium der hydraulischen Achse ist dabei zu beriicksichtigen.
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FEHLER

URSACHE / LOSUNG

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

Das System arbeitet und steuert auch das Ventil an.

Mégliche Probleme kénnten sein:

e Die Parametrierung (zu hohe Verstarkung) ist noch nicht auf das System abgestimmt.
e  Spannungsversorgung stark gestort.

e sehrlange Leitungen des Sensors (> 40 m) und Stérungen auf dem Sensorsignal.

¢ Die MIN Einstellung zur Kompensation der Ventiliberdeckung ist zu hoch.
Grundsatzlich ist die Parametrierung der Sensordaten und der Reglereinstellung als Ers-
tes (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 langere Bremswege), und
bei Uberdeckten Ventilen sollte auch der MIN Parameter verringert werden.

Geschwindigkeit zu
gering

Der Antrieb sollte einen Positioniervorgang ausfiihren kénnen, nur die Geschwindigkeit ist

zu gering.

e Ansteuersignal zum Ventil kontrollieren:
e Uber das integrierte Oszilloskop (U Variable)
e 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 Hydrau-
lik zu suchen.
e Ist das Ansteuerungssignal relativ gering, so sind folgende Punkte zu untersuchen:
e Begrenzt das interne/externe Geschwindigkeitssignal die Geschwindigkeit?
¢  Welche Einstellung ist fir den Bremsweg im Verhaltnis zum Hub (STROKE) ein-
gestellt?

Geschwindigkeit zu
hoch

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

6.3 Statusinformationen

Im Monitor des WPC Programms gibt es Statusinformationen fur die Zustdnde von Eingéngen, Ausgangen, der
Regler und des Gerétes selber. Dabei sind aktive griine Anzeigen positive Betriebsbereitschaftsmeldungen, bei
gelben handelt es sich um erreichte definierbare Uberwachungsgrenzen und die roten zeigen aufgetretene Feh-
ler an. Bewegt man den Mauszeiger auf eine der Anzeigen, erscheint ein Hilfstext zur Bedeutung.

Status Info

@ READY

@ EEPROM

@ 5vS_ERROR
@ roswi:s

@ Poswi:D

@ N-PRESSURE
(@ P-CONTROLLER

@ NPUTPIN G

READY Allgemeine Betriebsbereitschaft des Gerates
@ WPUT PN 13 EEPROM Datenfehler, SAVE ausfiihren zum Speichern
e SYS_ERROR Systemfehler
POSWIN:S Achse befindet sich im stationdren Zielfenster
@ sshsensor POSDWIN:D Achse befindet sich im dynamischen Zielfenster
@ rcrauLT IN-PRESSURE  Der aktuelle Druck ist im Zielfenster
P-CONTROLLER Die ablésende Druckregelung ist aktiv
@ oeELay P T INPUT PIN 6 Eingangssignalfehler bei 4... 20 mA Signal
INPUT PIN 13 Eingangssignalfehler bei 4... 20 mA Signal
INPUT PIN 14 Eingangssignalfehler bei 4... 20 mA Signal
SSI-SENSOR Eingangssignalfehler der SSI Schnittstelle
RCFAULT Trennung von WPC bei aktivem RC-Modus
DELAY PIN 7 HW-Startsignal im Gleichlauf ist verzdgert
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7 EtherCAT 10 Schnittstelle

7.1 EtherCAT CoE

EtherCAT ist ein Ethernet-basiertes Feldbussystem, das von Beckhoff und der EtherCAT Technology Group
(ETG) entwickelt wurde. EtherCAT ist eine offene Technologie, die in den internationalen Normen IEC 61158
und IEC 61784 sowie in ISO 15745-4 standardisiert ist. EtherCAT kann dieselben Kommunikationsmechanis-
men bereitstellen, die CANopen kennt. Selbst das Netzwerkmanagement ist vergleichbar. Beispielsweise kann
EtherCAT auf Geraten implementiert werden, die zuvor mit CANopen mit minimalem Aufwand ausgestattet wur-
den. GrolRe Teile der CANopen-Firmware sind wiederverwendbar. Die Objekte kénnen optional erweitert wer-
den, um die grofRere Bandbreite von EtherCAT zu beriicksichtigen.

Um eine benutzerfreundliche Schnittstelle fiir den Geratebetrieb zu schaffen, haben die Organisationen ver-
schiedene Standards erstellt, in denen Folgendes definiert ist:

- Die Gerateklassen, die existieren (z. B. Klasse "Drehgeber", "Analogeingabemodul").

- Die Parameter, die jeder Vertreter einer solchen Klasse hat (obligatorische und optionale Elemente).

- Der Bereich, an dem diese Parameter gefunden werden sollen und der Mechanismus, mit dem sie geandert
werden kénnen.

EtherCAT folgt hier dem sogenannten CoE-Standard: Can-Application-protocol-over-EtherCAT.

Die Prozessdatenobjekte (PDO) dienen zum schnellen und effizienten Austausch von Echtzeitdaten (z. B. E / A-
Daten, Soll- oder Istwerte). Im EtherCAT-Telegramm werden keine Objekte adressiert, sondern die Inhalte der
Prozessdaten werden direkt aus zuvor zugeordneten Parametern gesendet.

7.2 EtherCAT Installationshinweise

EtherCAT unterstltzt nahezu jede Topologie, Linie, Baum oder Stern. Die aus den Feldbussen bekannte Bus-
oder Linienstruktur steht damit auch fur Ethernet zur Verfligung. Besonders nutzlich fur die Systemverkabelung
ist die Kombination von Leitungen und Verbindungen oder Stichleitungen. Die erforderlichen Schnittstellen exis-
tieren an den Kopplern; Es sind keine zuséatzlichen Ethernet-Switchs erforderlich. Natirlich kann auch die klas-
sische Switch-basierte Ethernet-Sterntopologie verwendet werden.

Die zuldssige Leitungslange zwischen zwei EtherCAT-Geraten darf 100 Meter nicht Uberschreiten. Dies resul-
tiert aus der Fast-Ethernet-Technologie, die vor allem aus Griinden der Signaldampfung tGber die Leitungslange
eine maximale Verbindungslange von 5 + 90 + 5 m bei Leitungen mit entsprechenden Eigenschaften erlaubt.

Verwenden Sie fur den Anschluss von EtherCAT-Geraten nur Ethernet-Verbindungen (Kabel + Stecker) min-
destens der Kategorie 5 (CAT5) gemald EN 50173 oder ISO / IEC 11801. Fur die Signaltubertragung verwendet
EtherCAT vier Kabeladern.

EtherCAT verwendet unter Anderem RJ45-Stecker. Die Kontaktbelegung ist der Ethernet-Standard (ISO / IEC
8802-3) kompatibel.
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7.3 EtherCAT Zugriffshandling

Die Ein- und Ausgangsdaten des Feldbus-Slaves werden als CANopen Process Data Objects (PDO) angezeigt.
Die von und zu einem EtherCAT-Gerat zyklisch lbertragenen Prozessdaten (PDOs) sind die Nutzdaten. Der
EtherCAT-Master (PLC, Beckhoff TwinCAT) parametriert dazu in der Anlaufphase jeden EtherCAT-Slave. Es
spezifiziert die Prozessdaten (GroRe in Bits / Bytes, Datenquelle, Ubertragungsart) vom oder zum Slave-Gerét.

Bei sogenannten "intelligenten" EtherCAT-Geraten stehen die Prozessdateninformationen auch im CoE-Ver-
zeichnis zur Verfiigung. Anderungen in diesem CoE-Verzeichnis, die zu abweichenden PDO-Einstellungen fiih-
ren, verhindern jedoch, dass der Slave erfolgreich gebootet wird. Es wird nicht empfohlen, andere als die vorge-
sehenen Prozessdaten zu konfigurieren, da die Gerate-Firmware (sofern verflugbar) auf diese PDO-
Kombinationen abgestimmt ist.

Objektliste:
- Index Objectindex des PDO's
- Subindex  Subindex des PDO's
- Name Name des PDO's

- Flag RW Lese- oder Schreibstatus des PDO's

- Flag RO Nur-Lese-Status vom PDO, es ist nicht moglich, Daten auf das Objekt zu schreiben
-Flag P ein zusatzlicher P charakterisiert das Objekt als ein Prozessdatenobjekt

- Value Wert des Objekts

7.4 EtherCAT Geréte Profile (ESI)

Die 'ESI-Datei (CoE-Verzeichnis) wird vom Hersteller eines EtherCAT-Gerates zur Verfliigung gestellt.
Es ist in der Beschreibungssprache XML angelegt und verfligt (iber ein standardisiertes Format fiir die Be-
schreibung von Geraten. Die ESI-Datei enthalt Informationen zu:

- Beschreibung der Datei (Name, Version, Erstellungsdatum usw.)
- Allgemeine Gerateinformationen (Herstellername und Code)

- Geratename und -typ, Versionen

- Beschreibung der unterstitzten Objekte nach ihren Attributen

Das CoE-Verzeichnis muss im Gerat in der Firmware (FW) im lokalen Controller verwaltet werden. Dies ist das
sogenannte Online-Verzeichnis, da es dem Anwender nur zur Verfigung steht, wenn der EtherCAT-Slave mit
Betriebsspannung versorgt ist, es kann ggf. Uber EtherCAT-Kommunikation manipuliert werden. Damit die Pa-
rameter ohne Vorhandensein eines Slaves im Voraus eingesehen und geandert werden kénnen, Ublicherweise
eine Standardkopie des gesamten Verzeichnisses in der Geratebeschreibungsdatei ESI (XML) gespeichert.
Dies wird als Offline-Verzeichnis bezeichnet. Anderungen in diesem Verzeichnis haben keinen Einfluss auf den
spateren Betrieb des Slaves mit Twin-CAT.

Die ESI-Beschreibung definiert auch das Prozessabbild, die Kommunikationsart zwischen Master und Slave /
Gerat und ggf. die Geratefunktionen. Das physische Gerat (ggf. Firmware) muss die Kommunikationsabfragen/
Einstellungen des Masters unterstitzen. Dies ist rickwartskompatibel, d. H. neuere Gerate (héhere Revision)
sollten unterstitzt werden, wenn der EtherCAT-Master sie als altere Revision adressiert.

Die Bereiche im Slave-CoE, die fiur den anwendungsorientierten EtherCAT-Feldbusbenutzer wichtig sind:
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» 0x1000: Hier werden feste Identitatsinformationen fiir das Gerat gespeichert, einschliellich Name, Hersteller,
Seriennummer usw. sowie Informationen zu den aktuellen und verfligbaren Prozessdatenkonfigurationen.

» 0x8000: Hier werden die Betriebs- und Funktionsparameter fiir alle Kanale gespeichert, z. B. Filtereinstellun-
gen oder Ausgangsfrequenzen.

» 0x4000: In einigen EtherCAT-Geraten werden hier die Kanalparameter gespeichert (alternativ zum 0x8000-
Bereich).

» 0x6000: Eingangs-PDOs ("Eingang" aus der Perspektive des EtherCAT-Masters)
* 0x7000: Ausgangs-PDOs ("Ausgabe" aus der Perspektive des EtherCAT-Masters)

In dieser Gerateserie kommt ein universelles Gateway zum Einsatz, in der alle Daten auf den Eingangs-PDO
und Ausgangs-PDO Bereich gelegt werden. Auch die Parametrierung einzelner Parameter kann hierliber erfol-
gen. So bleiben die Schnittstellen auch zu anderen Feldbus-Topologien kompatibel.

7.5 Standardobjekte in EtherCAT (ESI)

Index Name Description Type Flags | Default

Subi.

1000 Device Type Geratetyp des EtherCAT-Slaves UINT32 | RO 0x00000000

1008 Manufacturer Geratename des EtherCAT-Slaves STRING | RO UHC-126-U-
Device Name ETC

1009 Hardware version Hardware Version des EtherCAT slave UINT16 | RO 0x0014

100A Software version Software Version des EtherCAT slave UINT16 | RO 0x001e

1018:0 Identity Information zum Identify des EtherCAT slave | UINT8 RO 0x04

1018:1 Vendor ID Hersteller ID des EtherCAT slave UINT32 | RO 0x000005ae

1018:2 Poduct code Produkt Code des EtherCAT slave UINT32 | RO 0x00000020

1018:3 Revision number Revisionsnummer des EtherCAT slave UINT32 | RO 0x00000001

1019:4 Serial number Seriennummer des EtherCAT slave UINT32 | RO 0x00000000
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8 ProfiNet IO RT Schnittstelle
8.1 ProfiNet Funktionen

PROFINET ein Standard fir Industrial Ethernet nach IEEE 802.xx. und basiert auf der 100 Mb/s-Version des
Full-Duplex und Switched-Ethernet. PROFINET IO ist fiir den schnellen Datenaustausch zwischen Ethernet-
basierten Steuerungen (Master-Funktionalitat) und Feldgeraten (Slave-Funktionalitat) mit Zykluszeiten von bis
zu 8 ms ausgelegt.

8.2 ProfiNet Installationshinweise

Der Anschluss der ProfiNet-10-Feldgerate erfolgt ausschlielich Gber Switches als Netzwerkkomponenten. Ein
ProfiNet-l10-Netzwerk kann in Stern-, Baum-, Linien- oder Ringtopologie aufgebaut werden. ProfiNet |0 basiert
auf der Fast-Ethernet-Standardibertragung mit 100 Mbit/s. Als Ubertragungsmedien sind Kupferleitungen CATS
zugelassen.

Fur das IP20-Umfeld im Schaltschrank wird der RJ45-Steckverbinder CAT5 gemald EN 50173 oder ISO / IEC
11801 eingesetzt. Die Kontaktbelegung ist der Ethernet-Standard (ISO / IEC 8802-3) kompatibel.

Die Verbindung zwischen ProfiNet Teilnehmern bezeichnet man als ProfiNet Channel. In den meisten Fallen
werden ProfiNet Channels mit Kupferkabeln nach IEC 61784-5-3 und IEC 24702 aufgebaut. Die maximale
Lange eines ProfiNet Channels, der mit Kupferkabeln aufgebaut ist, betragt 100 m.

8.3 ProfiNet Zugriffskontrolle

Alle PROFINET-IO-Slave-Gerate mussen eine eindeutige IP-Adresse und einen Namen erhalten, um eine Kom-
munikation zu ermdéglichen. Die IP-Adresse wird durch den ProfiNet-lO-Controller (PLC) dem Gerat zugeordnet.
Durch das ,Gateway” kann das Gerat mit einem Namen angesprochen werden. Der Name des PROFINET 10-
Device ist im permanenten Speicher des Gerates gespeichert. Es kann von einem 10-Supervisor modifiziert
werden. Dies ist in der Regel das Engineeringsystem der verwendeten SPS. Achten Sie darauf, dass die IP-
Adresse bei manueller Modifikation nicht doppelt vergeben wird.

Standardadresse:

IP Address: 0.0.0.0
Subnet-Mask: 0.0.0.0

IP Address Gateway: 0.0.0.0
Beispieladresse.:

IP Address: 192.168.1.111
Subnet-Mask: 255.255.255.0
IP Address Gateway: 192.168.1.111

8.4 Gerédtebeschreibungsdatei (GSDML)

Die Eigenschaften eines |O-Device werden vom Geratehersteller in einer General Station Description (GSD)
Datei beschrieben. Die GSDML Datei (GSD Markup Language) wird fir diesen Zweck in einer Art XML-
basierten Sprache beschrieben. Fir die Eingabe- und Ausgabe-Daten beschreibt die GSDML-Datei die Struktur
der zyklischen Datenzugriffe zwischen der speicherprogrammierbaren Steuerung und dem PROFINET-IO-
Device. Jede Nichtlbereinstimmung zwischen der GréRe und dem Aufbau der Eingangs- und Ausgangsdaten
mit der vorgesehenen Datenstruktur erzeugt eine Meldung an den Controller.

Fur diese Baugruppe werden 32-Bytes fir die Eingabedaten und 32-Bytes fiir die Ausgabedaten bendtigt und
mussen demnach voreingestellt werden.
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9 Profibus Schnittstelle

9.1 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.

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 daflir vorgesehenen Kontaktschellen im Profibus Stecker aufzule-
gen.

9.2 Geratestammdatei (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 ermdglichen die komfortable Projektierung beliebiger DP-Slaves mit Projektie-
rungsgeraten verschiedener Hersteller.

Die GSD-Daten werden von einer PROFIBUS-Master-Konfigurationssoftware gelesen und entsprechende Ein-
stellungen in den Master tUbertragen.

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 Gbers Internet erhaltlich.
Adresse https://www.w-e-st.deffiles/software/hms 1810.gsd Datei: hms_1810.gsd

In der Einstellung notwendig benétigter Ubertragungsbytes werden 32 Bytes (16 Words konsistent) als INJOUT
Variablen bendtigt.
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10 Prozessdaten

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 SYS_RANGE begrenzt.

Die Geschwindigkeit wird mit einem Wertebereich bis 0x3fff fir 100 % vorgegeben. Intern wird mit einer Aufl6-
sung von 0,005 % gearbeitet.

10.1 Vorgabedaten vom Feldbus

Die Vorgabe der PDO des EtherCat Moduls ergibt sich aus folgender Tabelle, ein 32 Byte groRes Datentele-

gramm wird verwendet:

Index Name Beschreibung

Subi.-ETC

7000:1 Control_1 Steuerbits zur Freigabe, der Start und der Bewegungssteuerung der Achse.

7000:2 Control_2 Steuerbits iberwiegend zu den verwendeten Reglern.

7000:3 Control_3 Steuerbits iberwiegend zum Positionierverhalten (Driftkompensation,
Feinpositionieren...).

7000:3 Control_4 Parameterfunktionen

7010:1 Position_1 Position, die nach ,START" angefahren wird. (Auflésung 1 pm).

7010:2 Speed_1 Gibt die maximal mogliche Geschwindigkeit der Achse vor. 3FFF erlauben 100%.
Die Begrenzung gilt auch fiir den Handbetrieb. Ist die Begrenzung hier niederiger,
wird auch die eingestellte Handgeschwindigkeit nicht erreicht.

7010:5 Pressure Solldruck mit einer Auflésung 0,1 bar

7010:6 Lag Anlaufverzdgerung (Gleichlauf) in 0,01 mm

7030:1...n R-Byte Uberhang-Bytes, nicht verwendet, bis zu Byte 27.

7040:1 PARA- Neuer Wert eines liber den Bus zu dndernden Parameters

VALUE
7040:2 PARA- Adresse des zu andernden Parameters
INDEX
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Nr. Byte | Funktion Type Bereich Einheit

1 0 Control_1 UINT8

2 1 Control_2 UINT8

3 2 Control_3 UINT8

4 3 Control_4 UINT8

5 4 Sollposition 1 High (MSB)

6 5

7 5 UINT32 | 0... 10000000 0,001 mm

8 7 Sollposition 1 Low (LSB)

9 8 Sollgeschwindigkeit 1 High

? ? J UINT16 Od“ o;(ggfz/ -

10 9 Soligeschwindigkeit 1 Low ... o)

11 10

12 11

13 12

14 13

15 14

16 15

17 16 Solldruck High
UINT16 | 0,1...10000 0,1 bar

18 17 Solldruck Low

19 18 Anlaufverzdgerung (Gleichlauf) High
UINT16 | 0...60000 0,01 mm

20 19 Anlaufverzégerung (Gleichlauf) Low

21 20

22 21

23 22

24 23

25 24

26 25

27 26 Parameterwert High (MSB)

28 27 Wertebereich des Parameter-
UINT32 | jeweiligen Parameters | abhangig

29 28

30 29 Parameterwert Low (LSB)

31 30 Parameteradresse High hex
UINT16

32 31 Parameteradresse Low
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Beschreibung von Control_1

Nr. | Bit | Name Beschreibung Type Default
1 0 Direct direkte Sollwertibernahme und Verfahren bei START BOOL 0
2 1 FF_Enable Aktivierung der Vorsteuerung zur Reduzierung des BOOL 0

Schleppabstands
3 2 A _Enable Aktivierung der Beschleunigungsriickfiihrung BOOL 0
4 3 — BOOL 0
5 |4 Hand_B Manueller Betrieb. Die Achse wird gesteuert mit der unter BOOL 0
dem gleichnamigem Parameter vorprogrammierten
Geschwindigkeit gefahren. Die Funktion kann nur bei
aktiviertem ENABLE und deaktiviertem START Signal
verwendet werden.
6 5 Hand_A Manueller Betrieb, siehe HAND:B. Es gibt zwei dieser BOOL 0
Parameter, damit z.B. fur beide Richtungen eine
unterschieliche Geschwindigkeit vorgegeben werden kann.
7 6 Start Startsignal fuir den Positioniervorgang. Der anliegende BOOL 0
Sollwert wird Gbernommen und anhand der Parametrierung
wird das Ausgangssignal generiert.
8 7 Enable Allgemeine Freigabe der Achse Fehleriberwachung und BOOL 0
Ausgangssignal werden aktiviert (in Verbindung mit der
Hardwarefreigabe).
Beschreibung von Control_2
Nr. | Bit | Name Beschreibung Type Default
1 0 SYNC_halt Solange dieses Steuerbit gesetzt ist, flihrt ein Verlust des BOOL 0
S TART* nicht zum Zustanswechsel, lediglich der
Profilgenerator wird gestoppt
2 1 SYNC tick Synchronisier-Bit (wird zurlickgegeben und signalisiert, BOOL 0
dass der Positionssollwert ilbernommen wurde)
3 2 SYNC_mode Aktivieren des Gleichlaufmodus BOOL 0
4 3 MR Aktivierung des MR Reglers BOOL 0
5 |4 PQ_Only Die Positionsregelung ist deaktiviert, die BOOL 0
Geschwindigkeitsvorgabe erfolgt iber die
Sollgeschwindigkeit 1.
6 5 PQ_Sel Umschaltung zwischen Parametersatz 1 (Signal 0) und 2 BOOL 0
(Signal 1).
7 6 PQ_Inverse Umkehrung der Wirkrichtung des Druckreglers (Signal 1) BOOL 0
8 |7 PQ_Active Aktivieren des Druckreglers (Signal 1) BOOL 0
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Beschreibung von Control_3

Nr. | Bit | Name Beschreibung Type Default
1 0 Livebit Zum Anstof3en der Kommunikation und als Watchdog BOOL 0
2 1 — BOOL 0
3 |2 — BOOL 0
4 |3 - BOOL 0
5 |4 — BOOL 0
6 5 DC_Freeze Speichern des Wertes der Driftkompensation als Offset fiir BOOL 0

das Ausgangssignal.
7 6 DC_Active Driftkompensation (siehe Kapitel Driftkompensation). BOOL 0
8 |7 DC _F _Pos 1 Feinpositionierung (siehe Kapitel Driftkompensation). BOOL 0
Beschreibung von Control_4

Nr. | Bit | Name Beschreibung Type Default
1 0 — BOOL 0
2 1 — BOOL 0
3 |2 — BOOL 0
4 3 — BOOL 0
5 |4 — BOOL 0
6 |5 Para_Read Auslesen eines Parameterwertes. Liest bei einer positiven BOOL 0

Flanke den augenblicklichen Wert des durch Parameterin-
dex bestimmten Parameters und gibt ihn bei Parameterwert
aus. Bei ungiiltiger Adresse wird , 0xffffffff* zurlickgegeben.
7 6 Para_Valid Parameteriibernahme zur Parametrierung (steigende BOOL 0
Signalflanke)
8 |7 Para_Mode Aktivierung des Parametriermodus. BOOL 0

Beschreibung des LIVEBIT

Mit der Livebit Funktionalitat kann die Feldbuskommunikation Gberwacht werden.

Wird dieses Bit im Zustand ,Ready* gesetzt, wird eine interne Uberwachungsfunktion aktiviert. Es wird zyklisch
Uberwacht, dass sich mindestens einmal pro Sekunde dieser Eingangswert (iber den Bus andert. Nach Ablauf

der Zeit ohne Datenanderung wird der Ready-Zustand des Moduls verlassen. Der Zustand des Bits wird konti-

nuierlich Gber LIVEBIT OUT zurtick gemeldet.

Nach dem einmaligen AnstolRen dieses Steuerbits muss flr eine kontinuierliche Bereitschaft der Baugruppe ein
stéandiger Wechsel erfolgen. Durch das Rulcksetzen aller Software Enable Bits wird der Ausgangszustand wie-

der hergestellt, d.h. die Uberwachung ist inaktiv.
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10.2

Dateniibertragung zum Feldbus

Die Belegung der Parameterdaten des PDO's des EtherCat Moduls ergeben sich aus folgender Tabelle.
Ein 32-Byte-Datenrahmen wird verwendet.

Index Name Beschreibung
Subi.-
ETC
6000:1 Status_1 Das Statusbitfeld zeigt Informationen lber den Status der Achse.
6000:2 Status_2 Das Statusbitfeld zeigt Informationen tber den Status des Druckreglers.
6000:3 Status_3 Das Statusbitfeld 3 zeigt Fehlerflags.
6000:4 Status_4 Livebit / Status der Parameteriibertragung
6010:1 Feedback_Position Istwert vom Positionssensor der Achse 1 in einer Aufldsung von 1 pm.
6010:2 Internal_Position Der im Modul generierte Positionssollwert 1 wird auf dieses PDO gelegt.
Aufldsung 1 pm.
6010:3 Control_Error Regelabweichung der Position in einer Auflésung von 1 pm.
6010:4 Differential_Pressure Differenzdruck beider Drucksensoren
Druck (X1- X2) unter Bertcksichtigung des Zylinderflachenverhaltnisses.
6010:5 Feedback_Pressure_X1 Istwert des ersten Drucksensors X1 (Auflésung 0,1 bar).
6010:6 Feedback_Pressure_X2 Istwert des ersten Drucksensors X2 (Auflésung 0,1 bar).
6020:1 Additional_Value_1 Optionale Werteaufschaltung, Auswahl durch Kommando ,SELPLUS:1 x“
6020:2 Additional_Value_2 Optionale Werteaufschaltung, Auswahl durch Kommando ,SELPLUS:2 x“
6030:1... R-Byte Uberhang-Bytes, nicht verwendet, bis zu Byte 27.
6040:1 PARA-VALUE Ruckgelesener Wert des gewunschten Parameters
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Nr. Byte | Funktion Typ Bereich Einheit
1 0 Status_1 UINT8
2 1 Status_2 UINT8
3 2 Status_3 UINT8
4 3 Status_4 UINT8
5 4 Istposition 1 High (MSB)
6 5
7 5 UINT32 | 0... 10000000 0,001 mm
8 7 Istposition 1 Low (LSB)
9 8 Interne Sollposition 1 High (MSB)
10 9
» 0 UINT32 | 0... 10000000 0,001 mm
Interne Sollposition 1 Low (LSB)
12 11
13 12 Regelabweichung Position High (MSB)
14 13
; " UINT32 | 0... 10000000 0,001 mm
> Regelabweichung Position 2 Low (LSB)
16 15
17 16 Differenzduck Drucksensoren High (MSB)
UINT16 | +/- 10000 0,1 bar
18 17 Differenzduck Drucksensoren Low (LSB)
19 18 Istwert Drucksensor X1 (MSB)
UINT16 | 0...10000 0,1 bar
20 19 Istwert Drucksensor X1 (LSB)
21 20 Istwert Drucksensor X2 (MSB)
UINT16 | 0...10000 0,1 bar
22 21 Istwert Drucksensor X2 (LSB)
23 22 Zuséatzlicher Ausgangswert 1 (MSB)
INT16 Siehe Kommando Tabelle in 5.7.11
24 23 Zuséatzlicher Ausgangswert 1 (LSB)
25 24 Zusatzlicher Ausgangswert 2 (MSB)
INT16 Siehe Kommando Tabelle in 5.7.11
26 25 Zusatzlicher Ausgangswert 2 (LSB)
27 26
28 27
29 28 Parameterwert High (MSB)
30 29 . Wertebereich des Parameter-
UINT32 | jeweiligen Parameters | abhéngig
31 30
32 31 Parameterwert Low (LSB)
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Beschreibung des Statusbyte_1

Nr. | Bit | Name Beschreibung Typ Default

1 0 — BOOL 0

2 1 — BOOL 0

3 2 — BOOL 0

4 3 — BOOL 0

5 4 PROFIL 2 zweite Geschwindigkeit aktiv BOOL 0

6 5 POSWIN:S Statische Positionstiberwachung. Meldung, dass die Achse | BOOL 0
die Endposition mit der programmierten Genauigkeit erreich
hat (SDD Modus).

7 6 POSWIN:D Dynamische Positionsiiberwachung. Meldung, dass der BOOL 0
Schleppabstand der Achse sich im NC Modus im
programmierten Fenster befindet.

8 7 READY Allgemeine Betriebsbereitschaft der Achse. ENABLE - BOOL 0
Signale liegen an und es wurde kein Fehler festgestellit.

Beschreibung des Statusbyte 2
Nr. | Bit | Name Beschreibung Typ Default

1 0 — BOOL 0

2 1 — BOOL 0

3 2 — BOOL 0

4 3 — BOOL 0

5 4 — BOOL 0

6 5 — BOOL 0

7 6 PRESSWIN Druckistwert innerhalb des Drucksollwertfensters. Das BOOL 0
Uberwachungsfenster kann durch einen Parameter
festgelegt werden.

8 7 PQ-ACTIVE Druckregler ist aktiv und hat die Regelung ibernommen BOOL 0
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Beschreibung des Statusbyte_3

Nr. | Bit | Name Beschreibung Typ Default
1 0 - - BOOL 0
2 1 P_ERROR 2 Fehler am analogen Drucksensoreingang (keine 4...20 mA) | BOOL 0
Achtung: Invertiertes Signal, ein Fehler liegt vor, wenn das
Bit nicht gesetzt ist.

3 2 P_ERROR 1 Fehler am analogen Drucksensoreingang (keine 4...20 mA) | BOOL 0
Achtung: Invertiertes Signal, ein Fehler liegt vor, wenn das
Bit nicht gesetzt ist.

4 3 SSI ERROR Fehler am digitalen Wegmesssystem (SSI) BOOL 0
Achtung: Invertiertes Signal, ein Fehler liegt vor, wenn das
Bit nicht gesetzt ist.

5 4 X_ERROR Fehler am analogen Positionssensoreingang (keine 4...20 BOOL 0
mA)
Achtung: Invertiertes Signal, ein Fehler liegt vor, wenn das
Bit nicht gesetzt ist.

6 |5 BUFF_OVF BufferOverflow Dateniberlauf, nur ProfiNet BOOL 0
Achtung: Invertiertes Signal, ein Fehler liegt vor, wenn das
Bit nicht gesetzt ist.

7 6 CHKERROR Fehler in der Datenlibertragung. BOOL 0
Achtung: Invertiertes Signal, ein Fehler liegt vor, wenn das
Bit nicht gesetzt ist.

8 7 DERROR Interner Datenfehler. BOOL 0
Achtung: Invertiertes Signal, ein Fehler liegt vor, wenn das
Bit nicht gesetzt ist.

Beschreibung des Statusbyte_4

Nr. | Bit | Name Beschreibung Type Default

1 0 LIVEBIT_OUT | Ruckmeldung (= LIVEBIT), Uberwachung der BOOL 0
Kommunikation

2 1 SYNC tick Rickgabe des SYNC-Bits, zeigt an, dass der Sollwert BOOL 0
Uubernommen wurde

3 2 DEV_OK Regelabweichung kann zur externen BOOL 0
Gleichlaufiiberwachung verwendet werden

4 3 - BOOL 0

5 4 - BOOL 0

6 5 - BOOL 0

7 |6 PARA READY | Ein Parameterwert wurde korrekt Gbernommen BOOL 0

8 |7 PARA_ACTIVE | Der Parametriermodus ist aktiv. BOOL 0
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11 Parametrierung uber den Feldbus:

11.1  Funktionsweise

Vorbereitung:
- Die Spannungsversorgung der verschiedenen Ebenen muss gegeben sein.

- Das System sollte sicherheitshalber nicht frei gegeben / in Betrieb sein.
Wenn dies der Fall ist, das ENABLE Bit im Steuerwort zurlicksetzen.

Achtung: Die Parametrierung kann auch wahrend des Betriebes durchgefiihrt werden. In diesem Fall sollte
aulderst vorsichtig vorgegangen werden, da die Anderungen sofort aktiv sind.

Parametrierung:

- Das PARA MODE Bit setzen, um den Parametriermodus Uiber den Feldbus zu aktivieren.
Die Aktivierung wird tber das PARA ACTIVE Bit zuriickgemeldet.

- Die Adresse und den neuen Wert des Parameters vorgeben.

- PARA VALID Bit setzen um Daten zu Ubertragen.

- Eine erfolgreiche Parametrierung wird tiber das PARA READY Bit zurlickgemeldet.
Achtung: Sollte diese Rickmeldung nicht kommen, wurde die Parametrierung nicht ausgefuhrt.

Speichern:
- Die Vorgehensweise ist die gleiche wie bei der Parametrierung eines Standardparameters.
- Als Adresse ist 2100 zu wahlen, der Wert spielt keine Rolle (kleiner 60000).

Passwortschutz:

- Ist ein Passwort im Modul hinterlegt worden, muss dieses erst eingegeben werden um Parameter andern
zu konnen. Die Vorgehensweise ist die gleiche wie bei der Parametrierung eines Standardparameters.
- Als Adresse ist 2200 zu wahlen, der Wert muss dem hinterlegten Passwort (PASSFB) entsprechen.

Kommt das PARA READY zuriick, kann im Anschluss parametriert werden, solange das PARA MODE gesetzt
bleibt. Wird es zuriickgesetzt, ist bei erneuter Aktivierung wieder die Passworteingabe notwendig.

Wird das Passwort dreimal falsch eingegeben, wird der Parametriermodus Uber den Feldbus gesperrt
(erkennbar am deaktivierten PARA ACTIVE Bit). Nur ein Neustart des Gerates gibt drei neue Versuche
fur die Eingabe frei.

Es ist zu beachten, dass eine Speicherung der Parametrierung Uber den Profinet nur mit begrenzter An-
zahl von Schreibzyklen mdglich ist. Somit sollte dies nur bei Bedarf geschehen.
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11.2  Parameterliste
Die folgende Tabelle gibt die Uber den Bus schreibbaren Werte und deren Adressen an:
Parametertabelle
Nr. Index Parameter Beschreibung
1 0x2005 SYNCWIN Gleichlaufuberwachungsbereich
2 0x2006 MR:T1 Zeitkonstante 1 des MR-Reglers
3 0x2007 MR:T2 Zeitkonstante 2 des MR-Reglers
5 0x2010 VO:A Kreisverstarkung Richtung A
6 0x2011 V0:B Kreisverstarkung Richtung B
7 0x2012 VO:A_R Kreisverstarkung bei Druckruickfihrung Richtung A
8 0x2013 VO:B_R Kreisverstarkung bei Druckruckfiihrung Richtung B
9 0x2014 ACCEL Sollbeschleunigung
10 0x2017 OFFSET:X Sensoroffset
11 0x2018 SETZERO™ Nullpunktabgleich
12 0x2021 CTRL Bremsverhalten Parameterwert 1 = LIN; 2 = SQRT1, 3 = SQRT2
13 0x2022 FF:A Geschwindigkeitsaufschaltung Richtung A
14 0x2023 FF:B Geschwindigkeitsaufschaltung Richtung A
15 0x2024 PT1 PT1 Filter fir Positionsregler
16 0x2025 C:KPR Verstarkung Druckriickfiihrung
17 0x2026 C:PT1 PT1 Filter Druckrickfiihrung
18 0x2040 F_OFFSET Kraftoffset (Druckoffset)
19 0x2041 RA:UP Drucksollwertrampe aufbauend
20 0x2042 RA:DOWN Drucksollwertrampe abbauend
21 0x2050 C1:P P-Anteil Druckregler, Satz 1
22 0x2051 C1:l I-Anteil Druckregler, Satz 1
23 0x2052 C1:D D-Anteil Druckregler, Satz 1
24 0x2053 C1:D_T1 Filter fiir den D-Anteil des Druckreglers, Satz 1
25 0x2054 C1:II_ACT Aktivierungsschwelle in % vom Sollwert des Integratoranteils, Satz 1
26 0x2055 C2:P P-Anteil Druckregler, Satz 2
27 0x2056 c2:l I-Anteil Druckregler, Satz 2
28 0x2057 C2:D D-Anteil Druckregler, Satz 2
29 0x2058 C2:D_T1 Filter fir den D-Anteil des Druckreglers, Satz 2
30 0x2059 C2:I_ACT Aktivierungsschwelle in % vom Sollwert des Integratoranteils, Satz 2
31 0x2070 MIN:A Uberdeckungskompensation Richtung A
32 0x2071 MIN:B Uberdeckungskompensation Richtung B
33 0x2074 TRIGGER Einsatzschwelle der Uberdeckungskompensation
34 0x2075 OFFSET Ventilabgleich
35 0x2076 SELPLUS:1 Auswahl zusatzlicher Signale Giber den Feldbus:
36 0x2077 SELPLUS:2 leer=1|E_S=2|CS=3|WP=4|EP=5|CP=6|U=7|VACT=8|EMR=9
37 0x2100 SAVE Speichern des Datensatzes
38 0x2200 PW Passwort fiir Parametrierung

15 Schreiben auf diesen Wert auf mit dem Wert ,1“ hat das zur Folge, dass der Wert OFFSET:X in diesem Moment so einge-
stellt wird, dass der neue Messwert ,0 mm* ist (Nullpunktabgleich).
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12  Profinet Treiberbaustein flr Simatic—Steuerungen

12.1  Einbau der Programmodule / Konfiguration des Systems

Fur die Software , TIAP ortal“ stellen wir Treiberbausteine fiir den komfortablen Zugriff aus dem Anwenderpro-
gramm zur Verfligung:

a) Den FB WEST_UHC_SYNC_AXIS als Kopplung zu den Achsreglern fiir Steuerungen der Serien S7-
1200 und -1500

b) Den FB WEST_UHC_SYNC_AXIS_TIA_KLASSIK.scl als Kopplung zu den Achsreglern fur Steuerun-
gen der Serien S7-300 und -400

c) Den UHC_SYNC_MASTER zur Gbergeordneten Koordination

d) Einen Datentyp SYNC_SIGNALS, der den Austausch zwischen diesen FBs definiert

Durch den Import der Quelle ,UHC_SYNC.scl“ werden diese Elemente als externe Quelle in Ihr Projekt einge-
fugt, anschlielend sind hieraus die Bausteine zu generieren (Kontextmeni beim Rechtsklick auf die Quelle).

Je nach Zielsystem kann anschlielend a) oder b) aus dem Ordner ,Programmbausteine” geléscht werden.
Die weitere Vorgehensweise:

1.) GSDMLDatei importieren
2.) Verbindung der Steuerung mit den Reglern tber ProfiNet projektieren:

Projekt1 » Gerdte & Netze

F’E Vernetzen uu Verbindungen ﬂij = __i Q!

PLC_1 west-pn_Achse . ||
€PU 1212C UNIGATE IC-Frof... DP-NORM
FLC_1

'pNnE 1 |
PNAE_1

3.) In den Geraten befindet sich nun bereits ein Modul ,,IN/OUT 32 bytes*:

Gerédteiibersicht

¢ |Baugruppe Baugr. | Steck _ | E-Adresse | A-Adres_ | Typ

~ westpn_Achse_1 0 0 UNIGATE IC-Frofine...
b P Schnitistelle 0 0x1 unigate-pn

INIOUT: 32 bytes 0 1 68...99 64..95 INIOUT: 32 bytes

Die Adressen werden automatisch vergeben. Wichtig fir die Verbindung des Programmbausteins bei Ver-
wendung der S7-1200 / -1500 ist die ebenfalls automatisch vergebene HW-Kennung. Diese ermitteln Sie
durch Rechtsklick auf das Gerat im Projektbaum und Wahl des Punktes Eigenschaften. Die HW-Kennung
wird unter der Registerkarte ,Systemkonstanten® angezeigt:
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%3 Traces

-

] i Gerdte-ProxyDaten
Frogramminformatiencn | Allgemein || |0-Variablen || Systemkonstanten || Texte |
E] PLCMeldetextlisten
» 5 Lokale Module |H 2 mans ””:ivl
] 5 Dezentrale Peripherie Name Typ H¥W-Kennung Verwendet von
= [id Nicht gruppierte Gerate 2 gtw-pfn~PN_Schnittstelle~Port_1 Hw_Interface 274 PLC_1
- % gtw-pfn [GTWPFN] &2 gtw-pin~FN_Schnittstelle~Fort_2 Hw_Interface 275 PLC_1
1 Geratekonfiguration & gow-pfn-FH_Schnittstelle Hw_Interface 273 FLC_1
'] Online & Diagnose & grupfn-Froxy Hw_SubModule 272 FLC_1
R gtw-pin [GTWRFN] 2 gtw-pin~Head Hw_SubModule 276 PLC_1
N Einza1 Z gowpin-E_A 32 1 Hw_SubModule 277 PLC_1
» 5§ SecurityEinstellungen
» [gf Gemeinsame Daten
» IE_z:m Dokumentationseinstellungen |( " i |
» J Sprachen & Ressourcen
b g OnlineZugénge
» [@ Card ReaderlUSBESpeicher oK | | Abbrechen |

Kommt eine S7-300 / -400 zum Einsatz, werden die Ein- und Ausgangsadressen des IN/OUT-Moduls bené-
tigt:

Projekt Bearbeiten Ansicht Einfigen Online Extras  Werkeuge Fenster Hilfe
j "\_‘[H Projekt speichern % x élﬂ 'ﬂ X ")! P‘" [ﬂ [ﬁ R ﬁ Online verbinden [5 Online-Verbindung trennen :
7_300_Test » PLC_1 [CPU

i EEELY | Gertebersi
E ﬂ —. | Baugruppe Baugr._ | Steck . |E-Adresse A-Adres. | Typ Artikel-hr.
Tl 52_300_79“7 E ¥ Unigatepn 0 0 2042* UNIGATE ICProfine... V3804
; E::tz E(E’\::;E‘”mﬁ-“ﬁ” éQI,Q{‘ » PN Schnitistelle 0 0X1  2041* unigate-pn
Ry INIOUT: 32 bytes_1 0 1 256..287 256..287 INIOUT: 32 bytes
(3§ PLC_1 [CPU 3152 PNDF] & 0 2
0 3
_— o 0 4

¥ gl Programmbausteine - | 0 5

[ Neuen Baustein hinaut.. I 0 3

3 Main [081] L] DFiorsa ! 0 7

4 WEST_POS 124U [FB1] 0 8

48 WEST_UHC126U [FB2] 0 9

} g Systembausteine 0 10

» (3 Technologieobjekte 0 1
} @} Extene Quellen 0 12
» [ @ PLCariablen 0 13
) EJPLC—Dalemypen 0 14
} &l Beobachtungs-und Force ¢ @ ,m—m —— 0 15
» mﬂnlmeé\thevungsn —
4 E Gerate-ProxyDaten

B i Allgemein || 10Variabl —— =
ElPLC-Me\dungen J ” “ | Texte |

» Allgemein
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12.2 Beschreibung der Bausteine

~ [ 5 Frogrammbausteine
[ Meuen Baustein hinzufiigen
3 Cyclic interrupt [OB30]
4 Main [OB1]
48 UHC_SYNC_MASTER [FB1]
& WEST_UHC_SYNC_AXIS [FB2]

Die importierten FBs konnen nun im Anwenderprogramm aufgerufen werden. Dies sollte in einem Weckalarm-
OB mit einer Zykluszeit >= 8 ms geschehen.

Pro Achse wird dort eine Instanz des Achsenbausteins aufgerufen und zudem (bergeordnet eine Instanz des
Masterbausteins. Die Bezeichnung ,Masterbaustein“ hat nichts mit der Funktion einer Achse als Geber des
Startsignals (PIN2) zu tun. Die entsprechende Achse erhalt hier wie die anderen auch einen Achsenbaustein.
Der Datenaustausch zwischen den Bausteinen erfolgt Gber die E/A-Parameter SYNC der Achsenbausteine, die

mit dem Element ,SYNC" im Instanzdatenbaustein des Masters-FB verbunden werden:

Ansicht eines Achsenbausteins im FUP:

Der Masterbaustein:

%R 1 YDBA
“ACHSE 2° "UHE_SYNC_
- MASTER_DEB"

YrB2 -

%FB1

"WEST_UHC_SYNC_AXIS"

"UHC_SYNC_MASTER"

READY — -..
LOCAL_ -~ EN
OPERATION — ... WA SYNC
PRESSWIN — - v KMIN
= EN FEEIE [T falze — REQUEST_SYNC HMAX
alse — SELECT LOCOP PERRORT — - DEV
o ~—— B ENABLE_
5|52 — ENABLE_LOCOP false = SYSTEM STATE — ..
Elea | SSIERROR — - :
&l — START LOCOP false — START_SYNC SYSTEM_READY — ..
5|52 — HAND:B BERROR— -
e s = DEV_STOP SYNC_READY — ...
:._ : : HAND:A CODE — ... 5.0 DEV_HYST ENO —
/3¢ —RESED BUS_VALID — -
5lse — PQ_INVERSE =
"I — PQ_AcTvE -
XDP
WiaP —
:::R_CHANGE_ X2
ADD_OUTI
DEV_ID ADD_OUT2
“UHC_SYNC_ LT AANEE
MASTER_DE". T
SYNC — gynC END —

Der Achsenbaustein kann tber den Eingang ,SELSECT_LOCOP* in eine ortliche Betriebsweise ohne Synchro-
nisation geschaltet werden, z.B. fiir den Einrichtbetrieb oder die Inbetriebnahme.

Nur in dieser Situation, die Uber den Ausgang ,LOCAL_OPERATION® zurickgemeldet wird, sind gewisse Ein-
gangssignale wirksam, wie z.B. ENABLE, START, die Handbefehle und die Vorgaben fur V und WA. Die Steu-
erbits fir den Druckregler sowie dessen Sollwert werden hingegen immer von den Eingangen der Achsbau-
steine an den Regler gesandt, unabhangig von der Betriebsart.

Zur Beschreibung der Parameter beachten Sie bitte die Tabellen auf den nachsten Seiten.
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WEST_UHC_SYNC_AXIS

Parameter Typ Beschreibung

SELECT_LOCOP IN / BOOL Auswahl Einzelbetrieb. Dieser wird ggf. durch den Master blockiert. Siehe auch Ausgang
,LLOCAL_OPERATION".

ENABLE_LOCOP IN /BOOL Freigabesignal ,ENABLE" an das Achsmodul, wenn der Einzelbetrieb aktiviert ist. Ansonsten
wird das ENABLE Signal des Bausteins UHC_SYNC_MASTER an die Baugruppe weiterge-
geben.

START_LOCOP IN / BOOL Startsignal an das Achsmodul, wenn der Einzelbetrieb aktiviert ist. Ansonsten wird das
START Signal des Bausteins UHC_SYNC_MASTER an die Baugruppe weitergegeben.

HAND:B IN/BOOL Handbefehle an das Modul. Werden nur im Einzelbetrieb weitergegeben.

HAND:A

PQ_SEL IN / BOOL Steuerbits fur den Druckregler des Moduls. Weitergabe unabhangig vom Modus Einzel / Syn-

PQ INVERSE chronbetrieb

PQ_ACTIVE

WA IN / REAL Sollposition fiir den Positioniervorgang im Einzelbetrieb [mm].

\Y IN / REAL Sollgeschwindigkeit fir den Einzelbetrieb [%].

WAP IN / REAL Sollwert fiir den Druckregler [bar]

PAR_CHANGE_IN IN/ STRUCT Steuerbits und Begleitwerte fiir die Parametrierung tiber den Feldbus, der Ubersichtlichkeit
halber zu einer Struktur zusammengefasst

DEV_ID IN/INT HW-Kennung des E_A_32 Bereichs in der Geratekonfiguration fir das entsprechende Achs-

oder modul

ADR_IN IN/INT Startadressen des Ein- und Ausgangsbereichs in der Geratekonfiguration.

ADR_OUT

(,TIA_KLASSIK")

SYNC INOUT / Schnittstelle zur Gesamtkoordination, anzubinden an den Eintrag SYNC im

STRUCT Instanzdatenbaustein des FBs UHC_SYNC_MASTER

READY OUT / BOOL Betriebsbereitschaft der Achse

LOCAL_OPERATION OUT / BOOL Riickmeldung, dass sich die betreffende Achse nun im angeforderten Einzelbetrieb befindet.
Hiermit ist der Synchronbetrieb des gesamten Systems blockiert.

PRESSWIN OUT / BOOL Druckistwert innerhalb des Drucksollwertfensters

PQ_ACTIVE_FB OUT /BOOL Druckregler dieser Achse ist aktiv, hat Regelung Gibernommen

PERROR1 OUT / BOOL Fehler Drucksensor 1

PERROR2 OUT / BOOL Fehler Drucksensor 2

SSIERROR OUT / BOOL Fehler Wegmesssystem (SSI)

XERROR OUT / BOOL Fehler Wegmesssystem (analog)

BUS_ERROR_CODE OUT /INT Fehlercode zur Diagnose (s.u.)

BUS_VALID OUT / BOOL Buskopplung liefert gultige Werte

X OUT / REAL Istposition dieser Achse [mm]

w OUT / REAL Interner Sollwert dieser Achse [mm]

E OUT / REAL Regelabweichung Position [mm]

XDP OUT / REAL Pseudo-Differenzdruck [bar]

X172 OUT / REAL Druck X1/ 2 [bar]

ADD_OUT1/2 OUT / REAL Zusatzliche Bussignale entsprechend der Parametrierung

PAR_CHANGE_OUT OouT/ Statusbits und gelesener Parameterwert der Funktion zur Parametrierung tber den Feldbus,

STRUCT der Ubersichtlichkeit halber zu einer Struktur zusammengefasst

Seite 78 von 82

UHC-126-U-***-S2 03.02.2025




WEST W

Sollte trotz korrekt konfigurierter Feldbusanbindung kein ,BUS_VALID* signalisiert werden, kann eine detaillierte
Fehlerinformation dem Ausgang ,BUS_ERROR_CODE" entnommen werden:

BUS ERROR CODE
Nr. Bit | Funktion
1 0 Interner Datenfehler (DERROR)
2 1 Checksummenfehler ProfiNet (CHKERROR)
3 2 Datentberlauf ProfiNet (BUFFEROV)
4 3 Empfangsfehler (Zugriff auf die Eingangsadressen, Modul -> SPS)
5 4 Sendefehler (Zugriff auf die Ausgangsadressen, SPS -> Modul)
6 5 Keine Datenibertragung (Watchdog)
7 6
8 7

Masterbaustein:

UHC_SYNC_MASTER
Parameter Typ Beschreibung
WA IN / REAL Sollposition [mm].
Vv IN / REAL Sollgeschwindigkeit [%]
REQUEST_SYNC IN /BOOL Anfordern des Synchronbetriebs. Einzelbetrieb wird gesperrt.
ENABLE_SYSTEM IN /BOOL Freigabesignal an alle Achsmodule
START_SYNC IN /BOOL Start eines Positioniervorgangs im Gleichlauf (durch ansteigende Flanke)
DEV_STOP IN / REAL Abweichung, die zum Anhalten der Profilgeneratoren fiihrt (Stoppfunktion, s. 12.4)
DEV_HYST IN / REAL Hysterese der Stoppfunktion [mm]
SYNC ouT/ Zur Kopplung der Achs-FBs. Nicht fir direkte Verschaltung vorgesehen.
STRUCT
XMIN OUT / REAL Geringster Positionswert der verbundenen Achsmodule [mm]
XMAX OUT / REAL GroRter Positionswert der verbundenen Achsmodule [mm]
DEV OUT / REAL Abweichung zwischen gréRtem und kleinsten Schleppabstand zur Uberwachung
des Gleichlaufs [mm]
STATE OUT /INT Aktueller Zustand der internen ZM (Diagnoseinformation)
SYSTEM_READY OUT /BOOL | Alle Module im System sind betriebsbereit, eine Bewegung kann gestartet werden
SYNC_READY OUT /BOOL Gleichlaufmodus ist aktiv
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12.3 Typischer Ablauf eines Positioniervorgangs im Synchronbetrieb

Dieses Diagramm zeigt einen typischen Signalverlauf (Vorgabe und Systemrektion):

REQUEST_SYNC

ENABLE_SYSTEM

START_SYNC |

WA

Vv

SYSTEM_READY

SYNC_READY

Positionen der
Achsen

WA und V kénnen schon zu Beginn auf die Sollwerte der ersten Bewegung gesetzt werden. Die Ubernahme
erfolgt bei steigender Flanke an ,START_SYNC*.

12.4 Verhalten bei groBer Nacheilung einzelner Achsen

Es gibt Situationen, in denen einzelne Achsen nicht mehr die vorgegebene Geschwindigkeit realisieren kénnen.
Dies passiert z.B., wenn einer der Druckregler eingreift oder eine Achse so stark belastet ist, dass auch die
volle Ventilo6ffnung nicht ausreicht, um die vom Profil geforderte Geschwindigkeit zu erreichen.

Ohne weitere Mallnahmen werden die Profilgeneratoren der anderen Achsen weiterlaufen und sich somit eine
stetig vergrofernde Gleichlaufabweichung bilden. Es gibt Systeme, bei denen in einem solchen Fall eine Ab-
schaltung durch die Gleichlaufiiberwachung die richtige Reaktion ist. Bei anderen Anwendungen mdéchte man,
dass der Regler die maximale Abweichung aktiv begrenzt und nach dem Wegfall der Blockade bzw. Anderung
der Lastsituation oder des Drucksollwertes die Bewegung im Gleichlauf fortgesetzt wird.

Um das zu erreichen, kann man Gber den Parameter ,DEV_STOP* einen maximal erlaubten Schleppabstand
vorgeben. Wird dieser Wert tberschritten, halten alle Profilgeneratoren des Systems gleichzeitig an, so dass
auch die Gleichlaufabweichung begrenzt wird.
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Der Parameter DEV_STOP ist so anzugeben, dass er groRer ist als der maximale Soll-Schleppabstand E_S im
Betrieb mit der maximalen Geschwindigkeit.

DEV_STOP wirkt zusammen mit DEV_HYST, einer Schalthysterese fir die Stoppfunktion. Ein Stopp wird ein-
geleitet, wenn der gro3te Betrag der Regelabweichungen |E|,max > DEV_STOP + DEV_HYST wird und wieder
zurickgenommen, sobald |E|,max < DEV_STOP-DEV_HYST.

DEV_HYST sollte so eingestellt werden, dass es nicht zu einem ,FLATTERN® des Stoppzustandes kommt, was
man daran bemerkt, dass der Sollwert ,W* der Achsen mit einer reduzierten Geschwindigkeit scheinbar kontinu-
ierlich steigt. Das richtige Verhalten ist, wenn man deutliche Stufen erkennt. Diese folgende Darstellung zeigt
eine Intervention der Funktion, bis wieder ein regularer Gleichlauf mdéglich wird:

'I;e [Traces im Gerat] Legende x
. UHC_SYNC_MASTER_DB . XhM¢
[l UHC_5YNC_MASTER_DBXMI
[l UHC_SYNC_MASTER_DB.W

T T T
1333 1.5 1.667 1,833 2 2,167 2333 25 2,667 2,833

[min] Automatisch

Rot / blau = Achspositionen
Grun = Sollwertvorgabe WA
Braun = interner Zustand ,Profile gestoppt*

Man erkennt, dass die ,rote” Achse zu Beginn schnell anlauft, wahrend die ,blaue“ Achse durch eine sehr ge-
ringe Regelabweichung ihres Druckreglers deutlich eingebremst wird. Hierdurch baut sich eine Abweichung auf.
Mit Uberschreiten des Schwellwertes wird die ,rote“ Achse so lange angehalten, bis die andere Achse aufgeholt
hat und dann die Bewegung gemeinsam fortgesetzt werden kann.
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13  Notizen
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