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2 Allgemeines, Sicherheit, Transport und Lagerung

‘ 2.1 Informationen zur Betriebsanleitung

Diese Betriebsanleitung gibt wichtige Hinweise zum Umgang mit dem Gerét. Beachten Sie zu lhrer eigenen Sicherheit und der Betriebssi-
cherheit alle Warnungen und Hinweise! Voraussetzung fir sicheres Arbeiten ist die Einhaltung der angegebenen Sicherheitshinweise und
Handlungsanweisungen. Dariber hinaus sind die am Einsatzort des Gerdtes geltenden értlichen Unfallverhitungsvorschriften und allgemei-
nen Sicherheitsbestimmungen einzuhalten. Die Betriebsanleitung ist vor Beginn aller Arbeiten sorgféltig durchzulesen! Sie ist Produktbestand-
teil und in unmittelbarer Néhe des Gerétes jederzeit zugénglich fir das Personal aufzubewahren. Die Abbildungen in dieser Anleitung sind
zur besseren Darstellung der Sachverhalte, nicht unbedingt mafistabsgerecht und kénnen von der tatséchlichen Ausfohrung geringfigig
abweichen.

2.2 Symbolerkléarung

Spezielle Hinweise sind in dieser Betriebsanleitung durch Symbole gekennzeichnet. Die Hinweise werden durch Signalworte eingeleitet, die
das Ausmaf3 der Gefédhrdung zum Ausdruck bringen. Bitte die Hinweise unbedingt einhalten und umsichtig handeln, um Unfélle, Personen-
und Sachschéden zu vermeiden.

Warnhinweise:

GEFAHR!

Dieses Symbol in Zusammenhang mit dem Signalwort ,Gefahr” bedeutet eine unmittelbar drohende Gefahr fir das
Leben und die Gesundheit von Personen.

Das Nichtbeachten dieser Hinweise hat schwere gesundheitsschédliche Auswirkungen zur Folge, bis hin zu lebensge-
fahrlichen Verletzungen.

WARNUNG!

Dieses Symbol in Zusammenhang mit dem Signalwort ,Warnung” bedeutet eine méglicherweise drohende Gefahr
fur das Leben und die Gesundheit von Personen.

Das Nichtbeachten dieser Hinweise kann schwere gesundheitsschddliche Auswirkungen zur Folge haben, bis hin zu
lebensgefahrlichen Verletzungen.

VORSICHT!
Dieses Symbol in Zusammenhang mit dem Signalwort ,Vorsicht” bedeutet eine méglicherweise geféhrliche Situation.
Das Nichtbeachten dieser Hinweise kann leichte Verletzungen zur Folge haben oder zu Sachbeschédigungen fuhren.

> B B>

Besondere Sicherheitshinweise:

GEFAHR!

Dieses Symbol in Zusammenhang mit dem Signalwort ,Gefahr” bedeutet eine unmittelbar drohende Gefahr fir das
Leben und die Gesundheit von Personen durch elekirische Spannung. Das Nichtbeachten dieser Hinweise hat schwe-
re gesundheitsschédliche Auswirkungen zur Folge, bis hin zu lebensgeféhrlichen Verletzungen. Die auszufihrenden
Arbeiten dirfen nur von einer Elekirofachkraft ausgefuhrt werden.

Tipps und Empfehlungen:

O HINWEIS!
ﬂ ... hebt nitzliche Tipps und Empfehlungen sowie Informationen fir einen effizienten und stérungsfreien Betrieb her-
vor.

Kennzeichnung fir Verweise:
< Weist auf einen anderen Abschnitt innerhalb dieser Betriebsanleitung hin
L Weist auf einen anderen Abschnitt innerhalb eines anderen Dokuments hin
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Der Hersteller garantiert die Funktionsféhigkeit der angewandten Verfahrenstechnik und die ausgewiesenen Leistungsparameter.

Sofern keine Ricknahme- oder Entsorgungsvereinbarung getroffen wurde, Gerét fachgerecht unter Beachtung der in dieser Betriebsanlei-
tung enthaltenen Sicherheitshinweise demontieren und umweltgerecht entsorgen.

Vor der Demontage:

Energieversorgung abschalten und gegen Wiedereinschalten sichemn, anschlieBend Energieversorgungsleitungen physisch trennen und
eventuell gespeicherte Restenergien entladen. Betriebs- und Hilfsstoffe sowie restliche Verarbeitungsmaterialien entfernen.

Zur Entsorgung:

Zerlegte Bestandteile der Wiederverwertung zufihren: metallische Bestandteile zum Metallschrott, Elektronikkomponenten zum Elektroschrott,
Kunststoffteile zum Recycling, Ubrige Komponenten nach Materialbeschaffenheit sortiert entsorgen.

A

/N

Kommunalbeh&rden und Entsorgungsfachbetriebe geben Auskunft zur umweltgerechten Entsorgung.

Sicherheit

Dieser Abschnitt gibt einen Uberblick tber die wichtigen Sicherheitsaspekte fir einen optimalen Schutz des Personals sowie fir den sicheren
und stérungsfreien Betrieb. Bei Nichtbeachtung der in dieser Anleitung aufgefihrten Handlungsanweisungen und Sicherheitshinweise kénnen
erhebliche Gefahren entstehen.

Bei der Montage des Gerdétes ist das Tragen persénlicher Schutzausristung erforderlich, um Gesundheitsgefahren zu minimieren. Deshalb:
Vor allen Arbeiten die jeweils benannte Schutzausristung ordnungsgeméf anlegen und wahrend der Arbeit tragen. Zusétzlich im Arbeitsbe-
reich angebrachte Schilder zur persénlichen Schutzausristung unbedingt beachten.

Bei allen Arbeiten grundsétzlich tragen:
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Das ELGO- Gerdt ist ausschlieBlich fir den hier beschriebenen bestimmungsgeméaBen Verwendungszweck konzipiert:
Die ELGO Positioniersteuerung P40-000 dient ausschlieBlich for Positionierungsanwendungen.

Anspriche jeglicher Art wegen Schéden aus nicht bestimmungsgeméfier Verwendung sind ausgeschlossen.
Fir alle Schéden bei nicht bestimmungsgemaBer Verwendung haftet allein der Betreiber des Geréites.

A

Hinweise zur sachgerechten Entsorgung: @ 2.4.

Die Lieferung bei Erhalt unverziiglich auf Vollsténdigkeit und Transportschéden prifen.
Bei guBerlich erkennbaren Transportschéden:

= Lieferung nicht oder nur unter Vorbehalt entgegennehmen.
= Schadensumfang auf den Transportunterlagen oder auf dem Lieferschein vermerken
= Reklamation umgehend einleiten.

Gerdt nur unter folgenden Bedingungen lagern:

*  nicht im Freien aufbewahren

= trocken und staubfrei lagern

*  keinen aggressiven Medien aussetzen

= vor Sonneneinstrahlung schitzen

*  mechanische Erschiitterungen vermeiden

*  Lagertemperatur (<= 4) muss eingehalten werden

L] relative Luftfeuchtigkeit (= 4) darf nicht Gberschritten werden

"  bei einer Lagerung lénger als drei Monate, regelméfig den allgemeinen Zustand aller Teile und der Verpackung kontrollieren
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3 Produkteigenschaften

Die Positioniersteuerung der Serie P40 findet Anwendung bei einfachen Positionieranwendungen. Im Vorder-
grund steht die einfache, bequeme und schnelle Eingabe eines Sollwerts und, falls erforderlich, einer Stickzahl.
Am Bedienfeld werden Istwert, Sollwert und Stiickzahl angezeigt und Uber das Tastenfeld kénnen Sollwert und
Stiickzahl vorgegeben und die Positionierung gestartet werden.

Die P40-000 verfugt Gber einen internen Programmspeicher fir maximal 1000 Sétze. Fir die Positionierung
stehen drei unterschiedliche Varianten von Ausgangssignalen zur Verfigung:

1. Abschaltpositionierung mit bis zu 3 Geschwindigkeiten Gber Digitalausgénge mit
frei konfigurierbarer Ausgangsbelegung und die Schaltlogik (active HIGH/LOW)
2. Optional (= 18) Uber einen ungeregelten 12 Bit Analogausgang mit =10 Volt
3. Optional (= 18) Uber einen geregelten 12 Bit PID-Analogausgang =10 Volt fir Servo-Regler

Die P40 wird mit 24 VDC (+10 / —20 %) versorgt.
Fir eine etwaige AC-Versorgung ist ein separates Netzteil als Zubehér erhaltlich (& 19 ,Zubehsr”).

Typische Applikationen sind beispielsweise Positionieraufgaben an Holzbearbeitungsmaschinen, Bandsdgema-
schinen Schleifmaschinen, Blechscheren, Anschlége, Abkantmaschinen sowie viele weitere Einsatzgebiete.

= Verfigbar als Ein- oder Zweiachsensteuerung

*  Analogausgang oder digitale Schaltausgéngen fir 1 bis 3 Geschwindigkeiten

= 16 frei programmierbare digitale Ein-/Ausgédnge (optional 8 anstatt 16 1/Os, siehe = 18)
*  programmierbarer Speicher fir bis zu 1000 Programmséitzen

Abbildung 1: P40-000 im Schalttafel-Einbaugehéuse

Die P40 verfigt Uber drei Grundbetriebsarten.

Hand: Die einzelnen Achsen kénnen manuell Gber die Tastatur verfahren werden.
Einzelsatz: Es kann ein kompletter Datensatz abgearbeitet werden.
Programm: Im Programmbetrieb kénnen Datensétze aneinandergereiht bzw. programmiert wer-

den. Diese Reihe von Datensdtzen wird sequenziell abgearbeitet. Das Programm be-
steht aus mehreren, einzelnen Datenséitzen.

_9 .
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4 Technische Daten

‘ 4.1 Identifikation

Das Typenschild dient zur genauen Identifikation der Einheit. Es befindet sich auf dem Gehéuse des Sensors und
gibt Aufschluss Uber die genaue Typenbezeichnung (= Bestellbezeichnung = 18). Zudem enthélt das Typen-
schild eine eindeutige, rickverfolgbare Gerétenummer. Bei Kontakten mit der Firma ELGO sind stets diese An-
gaben zu verwenden und anzugeben.

4.2 Abmessungen
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‘ 4.3 Technische Daten Steuerung

P40-000 (Standardausfihrung)

Mechanische Daten
Gehduse

Gehdusematerial

Abmessungen der Frontplatte
Schalttafelausschnitt
Tastatur

Einbautiefe

Elektrische Daten
Anzeige

Hardware
Programmspeicher
Systemgenauigkeit
Versorgungsspannung

Stromaufnahme

Messsystemversorgung
Belastbarkeit durch Messsystem
Eingangssignale Messsystem
Inkrementale Eingangskandéle

Externe Eingdnge

Eingangsstrom / Pin

Eingénge Mindestimpulsdauer
Eingangsfrequenz

Analoge Eingénge (Option)

Ausgangssignale
Ausgangsstrom

Freilaufschaltung / Ausgénge
Analogausgdnge (Option)
Schnittstellen (Option)

Anschlussart

Datenspeicher

Weitere Optionen

Umgebungsbedingungen
Betriebstemperatur
Lagertemperatur
Luftfeuchtigkeit

Schutzart (Frontseite)

Schutzart (Rickseite)

Einbaugehduse

Frontplatte: Aluminium
Gehduse: Stahlblech, verzinkt

BxH =144 x 144 mm
BxH =138 x 138 mm
Folientastatur

37 mm (ohne Anschlisse)
75 mm (inkl. Anschlisse)

LCD-Punktmatrix 120 x 80 Pixel mit weifer Hintergrundbeleuchtung
32-Bit-Mikroprozessor mit 1 MByte Flash und 56 KByte RAM

bis 1000 Schritte (mehr auf Anfrage)

+ 1 Inkrement

24 VDC +10/-20 %

24 VDC: max. 150 mA (Leerlauf); zuléssiger Strom
Uber allen Verbrauchem (inkl. Eigenverbrauch): 1 A

24 VDC oder 5 VDC (Bestellangabe = 18)
max. 130 mA

HTL, TTL, Analog (¥ 18)

A, B, Zbzw. A, A, B, B, Z, 7

16 x Digitale Eingédnge (PNP), mit frei konfigurierbarer
Eingangsbelegung und Schaltlogik (aktiv high/low)

max. 10 mA

300 ms

max. 100 kHz (héhere auf Anfrage)

1 ... 2 Analogeingénge (12 Bit) bei 3,3 V Messsystemversorgung (& 18)

16 Digitale Ausgénge (PNP), Ausgangsbelegung und
Schaltlogik (aktiv HIGH / LOW) sind frei parametrierbar

max. 150 mA je Ausgang / 500 mA Gesamtstrom Uber alle Ausgdnge; die
Ausgénge sind Dauerkurzschlussfest (keine Mehrfach-Kurzschlisse)

fur induktive Lasten integriert (Clamp-Spannung Ausgang max. —45 V)
= 10 V PID oder = 10 V ungeregelt, jeweils 12 Bit (== 18)
RS232 (= 18)

Industriestandard-Steckverbinder (3,81 mm Raster, arretierbar)
und je nach Ausfihrung zusétzliche RJ45-Buchsen

E2Prom (Lebensdauer: 1.000.000 Ein-/Ausschaltzyklen oder 40 Jahre)

8 = 8 anstatt 16 digitale Ein-/Ausgénge
C = Schraubklemmen anstatt Steckklemmen

-20 ... +50° C

0...+45°C

max. 80 %, nicht kondensierend
IP43 (im eingebauten Zustand)
IPOO
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Installation und Erstinbetriebnahme

5 Installation und Erstinbetriebnahme

)

JAN

Fir den Einbau des Gerdts muss in die jeweilige Schalttafel ein Ausschnitt geschnitten werden, dessen Abmes-
sungen dem in den technischen Daten definierten Schalttafelausschnitt (= 4.3) entspricht. Das Gerét wird mit
zwei Stiftschrauben mittels am Geh&use montierten, drehbaren Laschen gegen die Schalttafel verspannt. Hierfir
ist lediglich ein Schraubendreher notwendig. Das benétigte Montagematerial ist im Lieferumfang enthalten.

Nach Anlegen der Betriebsspannung ist das Gerdt eingeschaltet und betriebsbereit.
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6 Avufbau und Funktion

‘ 6.1 Tastenfunktionen

( )
Escape ESC ?
m N . 1‘.
Betriebsart /Eb « avigation
=) !
F1||F2]|F3 Funktionstasten
2171|819
114128 E START
Eingabefeld
o T |23 sror
~ J

Abbildung 3: Tastenfunktionen

% Betriebsart zwischen Hand und Single wechseln
=) Betriebsart Programm (nur bei aktiviertem Programmmodus)
ESC Ak’rivieren 3 Sekundeﬂn betatigen) und Ver|gssen der Parameterebene (Servicebetrieb)
oder eines Untermenipunktes (Taste kurz tippen)
P Auswahl oder Bestétigen (ENTER-Taste)
f Cursor-Navigation ,hoch”
* Cursor-Navigation ,runter”
F1 F3 Funktionstasten (Meni und Betriebsart abhéngig)
/// Eingabe I&schen oder zuricksetzen
+/- Vorzeichenwechsel
0 9 Sollwert oder Parametereingabe

Positionierungsvorgang wird ausgelst

Positionierungsvorgang wird gestoppt

B B

-13-
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‘6.2 Display-Funktionen

Programmnummer Satznummer

Symbol Betriebsart E 1 ﬂ

1"’5
Absolut- / :: -—* 164 3 [stwert
Inkrementalposition 0.0
ollwe
T f=m 12126
l:I.EI

Stickzahler % 1 i CI |_| (:l |_| Optionen

Programmztihler I"TE_F‘_TI_,—_—_—._[F'I_E”

Datensdtze durchbléattern

Abbildung 4: Display-Funktionen

@)
ﬂ HINWEIS! Die Displayelemente kénnen je nach Betriebsart und Konfiguration abweichen.
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7 Bedienung & Betriebsarten

‘ 7.1 Betriebsarten

Die Bildschirmdarstellung und Belegung der Funktionstasten kann je nach Parametereinstellung variieren.

7.1.1 Handbetrieb

Im Handbetrieb besteht die Méglichkeit, die Achsen manuell zu verfahren (manueller Tippbetrieb). Dazu wéhlen
Sie die entsprechende Achse mit dem Cursor aus und veréndern ihre Position Gber die Funktionstasten F1 / F3.

=7 . 00
m 00

1= ls%l]

2 4 3

Abbildung 5: Handbetrieb

1 Istwert-Anzeige der jeweiligen Achse

2 F1| Achsein negative Richtung bewegen

3 F3 | Achse in positive Richtung bewegen

4 = Referenzieren der jeweiligen Achse: Die gewiinschte Achse mit dem Cursor
auswéhlen und die Taste F2 fir léinger als 2 Sekunden betétigen.

HINWEIS!

Mit dem ,Achsen-Parameter: Zeiten” (== 9.2) >“Umschaltung Handbetrieb” kann eine
Zeit Vorgegeben werden. Wird manuell verfahren, so wird nach Ablauf der eingestellten
Zeit vom Kriechgang in den Schnellgang umgeschaltet. Siehe auch Tabelle unter = 14.2
»Achsen-Parameter: Zeiten” = ,Richtungsumschaltung Handbetrieb”.

—o

Referenzieren:
siehe Kapitel: = 7.2 ,Referenzieren einer Achse”, & 9.3 ,Achsen-Parameter: Allgem.
Parameter” und Tabelle Achsen-Parameter: Strecken”
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7.1.2 Singlebetrieb

Nach Eingabe der gewinschten Sollwerte und dem Betétigen der START -Taste werden in dieser Betriebsart alle
aktiven Achsen gleichzeitig verfahren.

| e TN

2 0.0 ' U
0.

V'] —— [TE]

=34 @ [

0
0

EE2

4

Abbildung 6: Singlebetrieb

1 Istwert-Anzeige der jeweiligen Achse

Inkrementalpositionierung:

« mmmmp Sollwert ist Absolutposition

= mpmm) Sollwert ist Inkrementalposition +
= @mém Sollwert ist Inkrementalposition —

2 F1| Sollwert-Anzeige der jeweiligen Achse

3 F3 | Eingabefeld for Stickzahl

Referenzieren der jeweiligen Achse. Die gewiinschte Achse mit dem
Cursor auswéhlen und die Taste fir lénger als 2 Sekunden betdtigen.

HINWEIS!

Inkrementalpositionierung:
O Die entsprechende Achse mit dem Cursor auswéhlen und mit der ENTER-Taste den Positio-

ﬂl nier-Modus éndern (siehe Kapitel = 9.3 ,Achsen-Parameter: Allgem. Parameter”)

Referenzieren:
siche Kapitel: = 7.2 ,Referenzieren einer Achse”, @ 9.3 ,Achsen-Parameter: Allgem. Pa-
rameter” und Tabelle Achsen-Parameter: Strecken”
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7.1.3 Programmbetrieb

Im Programmbetrieb hat der Benutzer die Méglichkeit mehrere Sétze zu einem Programm zusammenzufassen.
Je nach Konfiguration sind verschiedene Programmabléufe méaglich.

| ] 2E/3 2

e

4

e

K]

0.0 ; UU
0.0

=

51

6

7

Abbildung 7: Programmbetrieb

7

o

Eingabe der Programmnummer und Bestétigung

Inkrementalpositionierung:

mmmmp  Sollwert ist Absolutposition
mmpmm) Sollwert ist Inkrementalposition +

= @m@m Sollwert ist Inkrementalposition —

Feld zeigt den aktuellen Datensatz und das Programmende (Beispiel: 3E = 3 letzter Datensatz)

Istwert-Anzeige der jeweiligen Achse

Sollwert-Anzeige der jeweiligen Achse

Eingabefeld fir Stickzahl

F1

Datensatz vorwéarts

F2

Datensatz riickwéirts

7.1.3.1 Eingabe eines Programms

Der Programmmodus wird Gber die PROGRAMM-Taste angewdhlt. Um ein Programm erstellen oder bearbeiten
zu kénnen, muss zuerst eine Programmnummer vergeben und mit der ENTER-Taste bestétigt werden. Hierauf
werden die entsprechenden Datensatze geladen. Die Tasten F1 und F3 dienen zur Navigation durch die einzel-
nen Programmdatensétze. Ebenfalls ist es méglich einen Datensatz direkt anzuwéhlen, indem man die Satz-
nummer im entsprechenden Eingabefeld eingegeben hat und diese mit der ENTER-Taste bestétigt wird.

S17 -
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Nach der Eingabe der benstigten Datenséitze muss das Programmende markiert werden. Hierzu muss im Einga-
befeld fir die Satznummer die Taste F2 betdtigt werden. Ab diesem Zeitpunkt wird das Programmende mit dem
Buchstaben ,E” hinter der letzten Satznummer gekennzeichnet.

7.1.3.2 Abarbeitung eines Programms

Der Programmmodus kann direkt Gber die Programmtaste angewdhlt werden. Zundchst wéhlt man ein Pro-
gramm Uber die Eingabe einer Programmnummer an und bestatigt die Eingabe mit der ENTER-Taste. Mit den
Tasten F1 und F3 kann zur Kontrolle noch einmal durch alle Datensétze gebléttert werden. Die automatische
Positionierung startet wenn man die START-Taste betdtigt. Nun werden alle Datensétze in Abhéngigkeit der ein-
gestellten Parameter bis zum Erreichen der Endmarkierung des Programms abgearbeitet.

Der Positionierungsvorgang kann durch Betétigen der STOP-Taste zu jeder Zeit unterbrochen werden und das
Programm bleibt im aktuellen Datensatz stehen. Zum Fortsetzen des Programms muss die START-Taste erneut
betdtigt werden.

HINWEIS!

Das Programmende ist fir den Automatikablauf zwingend notwendig.
O Bei Fehlendem Programmende wird eine Warnung ausgegeben.

ﬂ, Inkrementalpositionierung:
Die entsprechende Achse mit dem Cursor auswéhlen und mit der ENTER-Taster den Positio-
nier-Modus éndern.

@ 9.3 ,Achsen-Parameter: Allgem. Parameter”

7.2 Referenzieren einer Achse

Im Hand- und Singlebetrieb kénnen die Achsen referenziert werden.
Je nach Einstellung in Achsen-Parameter 2> X-/Y-Achse = Allg. Parameter - Modus Referenz gilt fol-
gendes:

* Modus 1, 3, 5, 7: Die F2 Taste muss fir mindestens 2 Sekunden gedriickt werden. Bei einer
2-Achs-Steuerung muss das Referenzier-Symbol der entsprechenden Achse dargestellt sein;
- im Handbetrieb muss die entsprechende Achse angewdhlt werden
- im Singlebetrieb muss der Sollwert der entsprechenden Achse angewdhlt werden

* Modus 2, 4, 6, 8: ein externer Eingang muss ausgel®st werden, um zu Referenzieren

* Modus 1 oder 2: der Wert der im Achsen-Parameter = Achse = Strecken = Referenzwert
hinterlegt ist, wird als aktueller Istwert fir die Achse Ubernommen.

* Modus 3 oder 4: der als Sollposition eingegebene Wert wird als aktueller Istwert tbernommen.
* Modus 5 oder 6: Referenzfahrt auf Endschalter positiv mit Indeximpuls (siehe néchster Abschnitt)

* Modus 7 oder 8: Referenzfahrt auf Endschalter negativ mit Indeximpuls (siehe néchster Abschnitt)

7.2.1 Die Funktionsweise der Referenzfahrt

Die Positioniersteuerung verféhrt die zu referenzierende Achse in Abhdngigkeit des Parameters Achsen-
Parameter > Achse > Allg. Achs. Parameter > Modus Referenz. Der Ausgang ,Referenzfahrt lauft” wird ge-
setzt. Wird nun der entsprechende Eingang (Endschalter vorwérts oder rickwérts) aktiviert, stoppt die Steuerung.
Nach einer Verweilzeit verféhrt die Steuerung in die entgegengesetzte Richtung.

Sobald der entsprechende Eingang (Endschalter) deaktiviert wird, ist der Indeximpuls freigegeben. Beim néchs-
ten Nullimpuls wird die Steuerung gestoppt und der im Achsen-Parameter > Achse - Strecken - Referenzwert
abgelegte Referenzwert wird in den Istwert ibernommen.

-18 -
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8 Menustrukiur und Parameterebenen

Betriebsarten

—» Handbetrieb

— Singlebetrieb
—» Programmbetrieb

Service (ESC-Taste 3 Sekunden betétigen)

——» Achsen-Parameter

L » X-Achse
— Strecken

—— Zeiten

—— Analog (optional)
—— Messsystem (optional)
— Allgem. Parameter
—» Y-Achse

—> Strecken

— Zeiten

— Analog (optional)
— Messsystem (optional)
— Allgem. Parameter

—» System

—» Einstellungen

— System-Zeiten

—» |/O-Konfiguration

—> Eingangsfunktion
— Eingangslogik
——» Ausgangsfunktion
—— Ausgangslogik

—» Werksparameter

—» Passwort

—» Diagnose

— Eingdnge
—» Ausgdnge
— Tastatur
—» Version

—» Kontrast

HINWEIS!

fir ca. 3 Sekunden gedrickt hélt. Die meisten Parameter - sofern nicht anders gekenn-

ﬂl In den Servicebetrieb bzw. in die Parameterebene gelangt man, indem man die ESC-Taste

zeichnet - lassen sich erst nach der Eingabe des Passwortes bzw. PIN-Codes éndern.

PIN CODE: 250565
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9

Achsenmenu

9.1

Achsen-Parameter: Strecken

Hier kénnen die relevanten Strecken fir die X-Achse und Y-Achse separat eingestellt werden.

Zugriff zu den léngenspezifischen Parametern z. B . Geschwindigkeiten etc.

Zeiten
Zugriff zu den zeitspezifischen Parametern z. B. Position erreicht, Stillstands-Uberwachung, Drehgeber etc.

Allgemeine Achsparameter
Zugriff zu den allgemeinen Parametern

Schleichgang vorwérts

Kriechgang vorwéirts

Korrekturstopp vorwéirts

Schleichgang rickwérts

Kriechgang rickwérts

Korrekturstopp rickwarts

Toleranzfenster

Manipulation

Spindelausgleich

Zwangsschleifenfenster

Referenzwert

Abfahrtlénge

Endlagenbegrenzung min.

Faktor

Versatzmaf

Sdgeblattstérke

Fixposition

Endlagenbegrenzung max.

Die Detailbeschreibung dieser Parameter folgt auf den néchsten Seiten. ..

- 20 -
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Schleichgang (v) / Schleichgang (r) = Mittlerer Gang

Dieser Parameter dient zur Eingabe der Distanz, bei der vor Erreichen der Sollposition von Schnellgang
auf Schleichgang umgeschaltet wird.

Kriechgang (v) / Kriechgang (r) = Langsamer Gang

Dieser Parameter dient zur Eingabe der Distanz, bei der vor Erreichen der Sollposition von Schleichgang
auf Kriechgang umgeschaltet wird.

Korrekturstopp (v) / Korrekturstopp (r)
Hier kann ein konstanter Uberlauf kompensiert werden.

Beispiel: Die Sollposition wird konstant um 0,2 mm Uberfahren. Die Eingabe muss dann 0,2 mm sein.
Der Stopp-Befehl wird somit um 0,2 mm nach vorne verlegt.

Bei der Inbetriebnahme wird der Korrekturstopp zunéchst auf ,0” gestellt, um den Uberlauf exakt eichen
zu kénnen. Fir eine genaue Positionierung sollte der Korrekturstopp méglichst klein sein (0,0 mm bis
0,2 mm), d. h. die mechanische Reibung sollte Uber die gesamte Verfahrstrecke gleichméfig sein und
die Schleichgang- bzw. Kriechganggeschwindigkeit muss entsprechend gering eingestellt werden.

O HINWEIS!

ﬂl Bei Positionierung mit PID dient der Korrekturstopp als Toleranzfenster.

Beispiel: Positionierung mit 2 Geschwindigkeiten

Hierbei gilt bei der Parameter-Einstellung grundsétzlich:

Schleichgang = Kriechgang > Korrekturstopp

Schleichgang: 10,0 mm
Kriechgang: 10,0 mm
Korrekturstopp: 1,0 mm

Eilgang

Schleichgang/Kriechgang Zielposition: 100,0 mm

——»  Korrekturstopp

A
v

Langsam

90,0 mm 99,0 mm 100,0 mm
Abbildung 8: Korrekturstopp bei 2 Geschwindigkeiten
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Beispiel: Positionierung mit 3 Geschwindigkeiten

Hierbei gilt bei der Parameter-Einstellung grundsétzlich:

Schleichgang > Kriechgang > Korrekturstopp

Schleichgang: 20,0 mm
Kriechgang: 10,0 mm
Korrekturstopp: 1,0 mm

Eilgang

iSchleichgong

E i Kriechgang i Zielposition: 100,0 mm
! ! : :
1 ! 1 !
! 1 1

1 . | 1
] | ] :
| ! H—P: Korrekturstopp
| ! |
! —> i Langsam
1 ' | 1
> | i Mittel
h ! 1 1

80,0 mm 90,0 mm 99,0 mm 100,0 mm

Abbildung 9: Korrekturstopp bei 3 Geschwindigkeiten

Toleranztenster

Entspricht die aktuelle Ist-Position der Sollposition +/— dem Wert ,Toleranzfenster” wird der
entsprechende Ausgang ,Toleranzzone” (# 10.3.2) gesetzt.

Manipulation

Hier besteht die Méglichkeit, die Istwert-Anzeige der betreffenden Achse innerhalb des eingegebenen
Toleranzbereiches dem Sollwert anzugleichen (gleichzusetzen). Der eingestellte Toleranzbereich ist
immer im + und — Bereich um den Sollwert aktiv. Der tatscichliche Istwert bleibt im Prozessor gespei-
chert, d. h. es addieren sich keine Positionierfehler auf.

Beispiel: Eingegebener Wert = 0,2 mm (d. h. Toleranzfenster von = 0,2 mm)

Interner Istwert | 99,8 mm
Angezeigter Istwert | 100,0 mm
Sollwert | 100,0 mm

©) HINWEIS!
ﬂl Das Manipulationsfenster sollte bei der Inbetriebnahme immer O sein.
Spindelausgleich

Um Spindel- oder Zahnspiele auszugleichen, muss die Sollposition immer aus derselben Richtung ange-
fahren werden, d. h. in einer Richtung wird die Sollposition um diesen hier eingestellten Wert Gberfah-
ren. Nach Ablauf der unter Achsen-Parameter > X-/Y-Achse = Zeiten = Spindelausgleich eingestell-
ten Zeit, wird wieder zuriick auf die eingestellte Sollposition gefahren.

_29 .
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Zwangsschleifenfenster

Ist bei der Absolut-Positionierung der Sollwert innerhalb des Bereiches Istwert +/— Wert Zwangsschlei-
fenfenster wird eine Zwangsschleife gefahren.

Referenzwert

Hier kann ein Referenzwert bzw. eine Referenzposition vorgegeben werden.

Abfahrtlange
Bei Betdtigen des externen Abfahrteingangs, verfahrt die Achse je nach Abfahrtsmodus (siehe @ 9.5

Achsen-Parameter > X-/Y-Achse > Allgemeine Parameter > Modus Abfahrtsfunktion) um diesen
Wert oder auf diesen Wert.

Softwareendlage Minimum / Maximum

Diese beiden Werte kénnen, falls keine mechanischen Endschalter vorhanden sind oder zusétzlich, zu
bereits vorhandenen mechanischen Endschaltern, benutzt werden.

Die minimale Softiwareendlage sollte zwischen der kleinsten abzuarbeitenden Lange/Position und O ste-
hen (bzw. kurz vor dem mechanischen Endschalter).

Die maximale Softwareendlage sollte zwischen der gréfiten, abzuarbeitenden Léange/Position und der
maximalen Lénge stehen (bzw. kurz vor dem mechanischen Endschalter).

Faktor (Impulsmultiplikator)

Hier wird der Faktor zur Auswertung der Impulse eingestellt.

Wegstrecke bzw. Winkel
Anzahl der Taktflanken A und B

Faktor =

HINWEIS!
@)
ﬂl Ab der Software Version 1.64 wird der Dezimalpunkt (Anzahl der Nachkom-
mastellen) automatisch verrechnet. Die Flankenauswertung der Steuerung ist
grundsétzlich 4-fach!

Versatzmaf} (keine PIN-Eingabe erforderlich)

Hier werden positive oder negative Maf3e einprogrammiert. Das eingegebene Maf3 wird bei Betétigen
eines zugewiesenen Einganges zur Ist-Position hinzu addiert.

Sdgeblatistérke (keine PIN-Eingabe erforderlich)

Im KettenmaBbetrieb (Inkrementalpositionierung) wird dieser Korrekturwert automatisch zum Soll-
wert hinzu addiert, d. h. es wird um diesen Wert weiter positioniert.

Fixposition

Hier kann fur jede Achse eine Fixposition hinterlegt werden. Sobald der zuvor definierte und zuge-
wiesene Eingang ,Fixposition X“ bzw. ,Fixposition Y* aktiviert wird, positioniert die Steuerung auf
den hier eingestellten Wert.

.23 .
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‘ 9.2 Achsen-Parameter: Zeiten

Hier kénnen die relevanten Zeitparameter fir die X-Achse und Y-Achse separat eingestellt werden.

Strecken
Zugriff zu den léingenspezifischen Parametern z. B . Geschwindigkeiten etc.

Zugriff zu den zeitspezifischen Parametern z. B. Position erreicht, Stillsfonds-Uberwochung, Drehgeber efc.

Allgemeine Achsparameter
Zugriff zu den allgemeinen Parametern

Position erreicht

Spindelausgleich

Umschaltung Handbetrieb

Uberwachung

Verzégerung Reglerfreigabe

Startverzégerung

Lageregelung

Abfahrt

Verzégerung Abfahrt

Umbkehr Referenzfahrt
Stickzahl erreicht

Die Detailbeschreibung dieser Parameter folgt auf den néchsten Seiten. ..
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Position erreicht

Das Ausgangssignal ist wischend bei Eingabe einer Zeit oder statisch wenn Null eingestellt ist.
Es wird gesetzt wenn die entsprechende Achse die Sollposition erreicht hat.

Spindelausgleich

Im Scheitelpunkt der Schleifenfahrt fallen die Fahrtsignale ab. Erst wenn diese Zeit abgelaufen ist, wird
zuriick auf den Sollwert positioniert (Einstellbereich 0,0 ... 99,9 s). Bei Wert = 0O gibt es keine Wartezeit
am Scheitelpunkt.

Umschaltung Handbetrieb

Nach dem Verstreichen dieser Zeit wird im Handbetrieb von einer niedrigen Geschwindigkeit in eine
héhere Geschwindigkeit umgeschaltet.

Uberwachung

Hier kann eine Zeit (Einstellbereich 0,0 ... 99,9 s) zur Messsystemiberwachung eingestellt werden.
Kommen fir die Dauer der hier eingestellten Zeit keine Signale vom Messsystem, so werden die Fahrt-
signale abgeschaltet, um den Motor zu stoppen. Bei Wert = 0 ist die Uberwachung deaktiviert.

Abfallverzégerung Reglerfreigabe

Nach einem START-Befehl wird der Ausgang ,Reglerfreigabe’ aktiviert. Nach Erreichen der Zielposition
wird erst nach Ablauf der eingegebenen Zeit (Einstellbereich 0,0 ... 99,9 s) im Parameter Abf. Regler-
freigabe dieser Ausgang wieder zuriickgesetzt. Bei einer Zeitvorgabe von 0, wird der Ausgang fir die
Reglerfreigabe statisch gesetzt und bleibt bis zu einem Betriebsartenwechsel bzw. bis zum Betétigen der
STOP-Taste gesetzt.

Startverzégerung
Bei einem Startbefehl wird der Start der Positionierung um diese Zeit verzégert.
Lageregelung

Hier wird die Zeit (Einstellbereich 0,0 ... 99,9 s) eingegeben, nach welcher die Lageregelung nach ,Po-
sition erreicht” einsetzt.

Abfahrt

Hier wird die Verweilzeit am Scheitelpunkt (Einstellbereich 0,0 ... 99,9 s) eingegeben, nach welcher
vom Abfahrts-Scheitelpunkt auf den Sollwert zuriick positioniert wird. Zusétzlich wird dieser eingestellte
Wert auch fir eine Abfahrt auf Zeit benutzt.

Verzégerung Abfahrt
Die Abfahrt wird um die angegebene Zeit verzégert.
Umkehr Referenzfahrt

Im Scheitelpunkt der Referenzfahrt fallen die Fahrisignale ab. Erst wenn diese Zeit abgelaufen ist, wird
weiter positioniert (Einstellbereich 0,0 ... 99,9 s).

Stickzahl erreicht

Hier wird die Zeit im Bereich 0,1 ... 99,9 s eingegeben, fir die das Signal ,Stickzahl erreicht” ansteht.
Ist dieser Wert = O so ist der Ausgang ,Stiickzahl erreicht” statisch gesetzt.

- 925 .
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‘ 9.3 Achsen-Parameter: Allgem. Parameter

Hier kénnen die relevanten Allgemeinen Parameter fir die X-Achse und Y-Achse separat eingestellt werden.

Strecken

Zeiten

Allgemeine Achsparameter

Zugriff zu den allgemeinen Parametern.

Zugriff zu den léingenspezifischen Parametern z. B . Geschwindigkeiten etc.

Zugriff zu den zeitspezifischen Parametern z. B. Position erreicht, Stillsfonds-Uberwochung, Drehgeber efc.

Achsentyp

Tasten Handmodus

Fahrisignale (Relaiskonfiguration)

Modus Referenz

Spindelkompensation

Softwareendlagen

Hardwareendlagen

Modus Abfahrt

Fehlerkompensation

Stockzéhler

Inkrementalpositionierung

Dezimalpunkt

Displayoption Handleiste

Einheit

Die Detailbeschreibung dieser Parameter folgt auf den néchsten Seiten. ..
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Achsentyp

Hier wird die Art der Achse (fir jede Achse separat) definiert.

= IN: ,Encoder” - bei inkrementellen Gebern bzw. Messsystemen verwenden
* IN: ,Analog” - bei analogen Messsystemen bzw. Sensoren verwenden
= OUT: ,Digital” - bei Positionierung Uber digitale Fahrtsignale verwenden

= OUT: ,Analog+Dig” - bei Positionierung Uber ungeregelten Analogausgang verwenden
= OUT: ,PID+Digital” > bei Positionierung Uber geregelten PID-Analogausgang verwenden

Tasten Handmodus

Hier wird die Funktion der Tasten im Handmodus definiert.

= Aus Die Tasten F1, F3 an der Steuerung sind fir die entsprechende Achse deaktiviert

(diese Achse kann nur noch Uber entsprechend zugewiesene Eingénge verfahren werden)
* Normal
* Invertiert

Fahrsignale (Relaiskonfiguration)

Mit der Konfiguration der Fahrtsignale kénnen verschiedene Ausgangskombinationen fir die jeweiligen
Geschwindigkeiten eingestellt werden.

* Fahrsignale 2 Modus 1
3 Geschwindigkeiten

- Geschwindigkeit = Ausgangssignale 1... 3 aufsteigend
- Ausgang 4 for rickwdérts

Ausgangssignale 1 2 3 4
Kriechgang vorwérts X
Schleichgang vorwarts X X

Schnell vorwérts X X X
Kriechgang rickwdrts X X
Schleichgang riickwérts X X X
Schnell rickwdirts X X X X

* Fahrsignale 2 Modus 2

2 Geschwindigkeiten (ELGO-Standard)
- unabhangige Ausgénge fir Vor und Rick
- unabhangige Ausgdnge fir Schnell und Langsam

Ausgangssignale 1 2 3 4 Signalgestaltung:
Kriechgang vorwdrts X X

- - Vorwarts: Fahrtsignal 1
Schleichgang vorwdrts i ,

. Kriechgang: Fahrtsignal 2

Schnell vorwirts A A Schnell: Fahrtsignal 3
Kriechgang rickwarts X X Ruckwdrts: Fahrtsignal 4
Schleichgang rickwérts
Schnell rickwdirts X X

-7 -
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» Fahrsignale 2 Modus 3

2 Geschwindigkeiten
Geschwindigkeit = Ausgangssignale 2 + 3
Ausgang 4 for rickwdérts

Ausgangssignale 1 2 3 4
Kriechgang vorwdrts X X

Schleichgang vorwérts

Schnell vorwarts X X
Kriechgang rickwdrts X X X
Schleichgang rickwarts

Schnell riickwdarts X X X

» Fahrsignale 2 Modus 4

2 Geschwindigkeiten
Unabhéangige Ausgénge fir Richtung und Geschwindigkeit

Ausgangssignale 1 2 3 4 Signalgestaltung:

Kriechgang vorwdrts X

Schleich ™ Vorwarts:
s Vorwérts Schnell:
Schnell vorwérts X o
Rickwarts:

Kriechgang rickwirts X Rickwarts Schnell:

Schleichgang rickwérts
Schnell rickwdirts X

» Fahrsignale > Modus 5

3 Geschwindigkeiten
Geschwindigkeit vorwars = Ausgangssignale 1-3 aufsteigend
Geschwindigkeit rickwérts = immer schnell
Ausgang 4 for rickwérts

Ausgangssignale 1 2 3 4
Kriechgang vorwdrts X
Schleichgang vorwarts X X

Schnell vorwérts X X X
Kriechgang rickwarts X X X X
Schleichgang rickwéarts X X X X
Schnell rickwdéirts X X X X

Fahrisignal 1
Fahrtsignal 2
Fahrtsignal 3
Fahrtsignal 4
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* Faohrsignale 2 Modus 6

3 Geschwindigkeiten

binar kodiert

Ausgang 1 = vorwdrts

Ausgang 4 = rickwdrts

Ausgang 2+3 = Geschwindigkeit

Ausgangssignale 1 2 3 4
Kriechgang vorwdrts X X
Schleichgang vorwérts X X
Schnell vorwaérts X X X
Kriechgang ruckwdrts X X
Schleichgang rickwarts X X
Schnell rickwarts X X X
* Faohrsignale 2 Modus 7

3 Geschwindigkeiten

- Vor/Rick getrennt

Ausgangssignale 1 2 3 4
Kriechgang vorwdrts X
Schleichgang vorwarts X X

Schnell vorwérts X X X
Kriechgang rickwdrts X
Schleichgang rickwérts X X
Schnell rickwéirts X X X

Modus Referenz

Einstellbare Modi:

* Modus 1 Referenzierung auf Parameter, durch Betétigung der Taste F2 wird der Parameter
als Referenzwert {bernommen.

* Modus 2 Referenzierung auf Parameter ber externen Eingang. *

* Modus 3 Referenzierung auf Sollwert Gber Taste F2

* Modus 4 Referenzierung auf Sollwert Gber externen Eingang

* Modus 5 Referenzfahrt: Durch Betétigung Taste F2 wird eine Referenzfahrt positiv ausgelést.**

* Modus 6 Referenzfahrt positiv iber externen Eingang. **

* Modus 7 Referenzfahrt negativ Uber Taste F2. **

* Modus 8 Referenzfahrt negativ Uber externen Eingang. **

* siehe Achsen-Parameter = X-/Y-Achse = Strecken - Referenzwert

** siehe Achsen-Parameter » X-/Y-Achse - Zeiten = Umkehr Ref. Fahrt
Zusétzlich bei Positionierung Uber PID- bzw. Analogausgang:
- Achsen-Parameter > X-/Y-Achse = Analog = v. Ref. Fahrt Teil 1
- Achsen-Parameter > X-/Y-Achse = Analog = v. Ref. Fahrt Teil 2

Allgemeines:
1. Uber der Taste F2 erscheint das Referenzier-Symbol der entsprechenden Achse im Display.

2. Ein externer Eingang muss als Referenzeingang zugewiesen werden.
3. Siehe auch = 7.2 ,Referenzieren einer Achse”
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Spindelkompensation

Softwareendlagen

Hardwareendlagen

beide aktiv
negativ deaktiviert
positiv deaktiviert
beide deaktiviert

ohne Spindelausgleich
mit Spindelausgleich —
mit Spindelausgleich +
mit Zwangsschleife —
mit Zwangsschleife +

* beide (definierten Eingéinge) aktiv
» negativ (definierter Eingang) deaktiviert
» positiv (definierter Eingang) deaktiviert
* beide deaktiviert
Modus Abfahrtsfunktion
* Modus 1 Abfahrt auf Istwert + eingestellte Abfahrtlange* mit Rickfahrt
* Modus 2 Abfahrt auf eingestellte Abfahrtlange* mit Rickfahrt
* Modus 3 Abfahrt positiv auf eingestellte Abfahrtszeit** mit Rickfahrt
* Modus 4 Abfahrt auf Istwert + eingestellte Abfahrtlénge* ohne Rickfahrt
* Modus 5 Abfahrt auf eingestellte Abfahrtldnge* ohne Rickfahrt
* Modus 6  Abfahrt positiv auf eingestellte Abfahrtszeit ** ohne Rickfahrt
* Modus7  Abfahrt auf Istwert — eingestellte Abfahrtlénge* mit Rickfahrt
* Modus 8  Abfahrt negativ auf eingestellte Abfahrtszeit ** mit Rickfahrt
* Modus 9 Abfahrt auf Istwert — eingestellte Abfahrtléinge* ohne Rickfahrt
* Modus 10 Abfahrt negativ auf eingestellte Abfahrtszeit ** ohne Riickfahrt

*  siehe Achsen-Parameter - X-/Y-Achse = Strecken = Abfahriléinge
**  siehe Achsen-Parameter > X-/Y-Achse = Zeiten = Abfahrt

Fehlerkompensation

Hier wird bei KettenmaBpositionierung die Aktivitét der Fehlerkompensation definiert.

= qus
= ein
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Stickzahler

Uber diesen Parameter wird der Modus der Stiickzéhlung in der Betriebsart ,Single” eingestellt.

ohne Stickzahler

auto subtrahierend *

auto subtrahierend + Stopp *
auto addierend *

auto sub./add. *
subtrahierend **
subtrahierend + Stopp **
addierend **

sub./add. **

- Bei Funktion ,Stickzahl addierend” wird vom aktuellen Istwert nach oben gezéhlt.

- Bei Funktion ,Stiickzahl subtrahierend” wird in Richtung Null gezéhlt

- Bei Funktion ,Stiickzahl sub./add.” wird subtrahiert, wenn eine Stiickzahl vorgegeben wurde. Bei
Erreichen von Null wird der Stickzahlausgang entsprechend der hinterlegten Zeit im Parameter
Achsen = Zeiten = Stickzahl erreicht wischend gesetzt. Anschliefend ist der Stickzéhler addie-
rend.

* bei Position erreicht wird die Stickzdhlung aktiviert

** durch ein Signal am Eingang ,Stickzahler” wird die Stickzahlung aktiviert

Inkrementalpositionierung

Hier wird die Option ,Absolut-/Inkrementalposition” akfiviert.

= qus keine Auswahl méglich, es wird immer absolut positioniert
" ein Auswahl Gber Tastatur maglich
» extern  Auswahl Uber externe Eingdnge méglich

Ist diese Funktion aktiviert, erscheint eines der folgenden Symbole im Display
(siehe Kapitel = 6.2 Display-Funktionen):

« mmmmp Sollwert ist Absolutposition
= mpmm Sollwert ist Inkrementalposition +
= @m@m Sollwert ist Inkrementalposition —

Wenn diese Funktion deaktiviert ist, ist kein Symbol im Display sichtbar
und es wird immer im Absolut-Modus positioniert.

Dezimalpunkt

Hier wird der Dezimalpunkt definiert.

Displayoption Handleiste

Hier wird das Erscheinungsbild fir die Handtasten im Display festgelegt.
* links/rechts [[=11  [[>1 |
* ab/auf [F o
» vor / zurick = =

Einheit
Hier kann die angezeigte MafBeinheit festgelegt werden: mm, Inch oder Grad.
©)
ﬂ HINWEIS! Die Einheiten der Parameter bleiben unveréndert!
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‘ 9.4 Optionale Achsen-Parameter: Analog

Hier kénnen die relevanten Analog-Parameter fir die X-Achse und Y-Achse separat eingestellt werden.

Strecken

Zeiten

Allgemeine Achsparameter
Zugriff zu den allgemeinen Parametern.

Zugriff zu den léingenspezifischen Parametern z. B . Geschwindigkeiten etc.

Zugriff zu den Parametern beziglich des Analogausgangs.

Zugriff zu den zeitspezifischen Parametern z. B. Position erreicht, Stillsfonds-Uberwochung, Drehgeber efc.

Geschwindigkeit

Beschleunigung

P-Anteil

[-Anteil

D-Anteil

I-Limit

Geberimpulse

Start Modus

Stopp Modus

Stopp Modus Hand

Hand Schnell

Hand Langsam

v Referenzfahrt Teil 1

v Referenzfahrt Teil 2

U Eilgang vorwidrts

U Schleichgang vorwdrts

U Kriechgang vorwdrts

U Eilgang rickwérts

U Schleichgang rickwérts

U Kriechgang riickwérts

HINWEIS!
©)

Die Analogparameter sind nur fir Gerdte von Bedeutung, die optional mit
ungeregeltem oder PID-geregeltem Analogausgang ausgestattet sind.
Siehe auch = 18 Typenschlissel.

Die Detailbeschreibung dieser Parameter folgt auf den ndchsten Seiten. ..

_32 .




Achsenmeni

ELGO1

ELECTRONIC

Bitte beachten: Die optionalen Analog-Parameter erscheinen nur dann im Achsment unter ,Achsen-Parameter”,
wenn der entsprechenden Achse zuvor unter Achsen-Parameter 2 X-/Y-Achse = Allgem. Parameter = Achsen-
typ = OUT ein PID- oder ein Analogausgang zugewiesen wurde (¥ 14.5).

Einstellung bei geregeltem PID-Analogausgang: Einstellung bei ungeregeltem Analogausgang:

Y-Achse Swastem 1/13| |V-Achse Suystem 1/13
I AchsentarF ouT I Achsentar ouT

Encoder -- PID+Disital Encoder -- Analog+lis
Abbildung 10: Zuweisung eines Analogausgangs an Achse

Geschwindigkeit

Hier wird die maximale Drehzahl des Motors pro Minute fir das Positionieren festgelegt. Befindet sich
eine Uber-/Untersetzung (z. B. durch ein Getriebe oder Spindel) zwischen Motor und Messsystem, muss
das Uber-/Untersetzungsverhdltnis bei der Umdrehungszahl beriicksichtigt werden.

Beispiel:
Gewinschte (kleiner als die maximal mégliche!)  Motordrehzahl UPM = 3000
Ubersetzungsverhdltnis i = 10

V = (U/min) /i = (3000 U/min) / 10 = 300 U/min
Beschleunigung

Hier wird die Beschleunigung beim Positionieren in Umdrehungen pro Quadratsekunde ([Lz]])
S

eingestellt. Auch hier muss ggfs. eine Uber- bzw. Untersetzung beriicksichtigt werden.

P-Anteil

Proportionalverstérkung: Einstellbereich 1 ... 99999

Allgemein: Das P-Glied besteht ausschlieBlich aus einem proportionalen Anteil und hat damit eine ver-
stérkende Eigenschaft. Der P-Anteil multipliziert den Eingangswert mit einem konstanten Faktor.

P40: Bei Regelabweichung wird die Differenz zwischen Soll- und Istwert mit dem hier eingestellten Wert
multipliziert und als Spannungsanteil ausgegeben. Je gréBer die Proportionalverstérkung, desto emp-
findlicher (evil. auch instabiler) wird der Regelkreis.

I-Anteil/I-Limit
Integral-Anteil: Einstellbereich 1 ... 99999

Allgemein:

Ein |-Regler (integrierender Regler) bestimmt den Stellwert durch zeitliche Integration der Regelabwei-
chung mit Gewichtung durch die Nachstellzeit. Eine anhaltende Regelabweichung fihrt also zum weite-
ren Anstieg des Regelausgangs. Die Nachstellzeit bestimmt, wie grof} dieser zeitliche Einfluss ist. Der
maximale Nachstellwert wird durch I-Limit begrenzt. Die Sprungantwort des |-Anteils ist ein linearer An-
stieg. Das heifft, bei einer konstanten Regelabweichung vergréfert sich das Integral und somit verstéarkt
sich dieser Anteil.

P40:

Bei Regelabweichung wird die analoge Steuerspannung schrittweise solange erhéht, bis die Soll-/Ist-
Differenz gleich Null ist bzw. bis das im Parameter eingestellte |-Limit erreicht ist. Je gréBer der |-Anteil
ist, umso trdger verhdalt sich der Regelkreis.
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D-Anteil
Differentialanteil: Einstellbereich 1 ... 99999

Allgemein: Der D-Regler (differentialer Regler) bestimmt den Stellwert aus der zeitlichen Ableitung der
Regelabweichung.

P40: Bei Regelabweichung wird ein kurzer Spannungsimpuls proportional zur Anderungsgeschwindig-

keit ausgegeben, um diese schnell zu kompensieren, ohne dabei die Regelkreisstabilitét dauverhaft zu
gefdhrden. Es wird die Hohe des Spannungsimpulses eingestellt (max. = 10 V).

Geberimpulse (Auflésung des Messsystems)

Hier wird die Anzahl der Impulse des Messsystems pro Umdrehung des Motors eingestellt, um u. a. die
Sollgeschwindigkeit berechnen zu kénnen (max. 9999 Impulse pro Umdrehung).

Startmodus
Wert  Modus
0 Steht die Achse in der Toleranzzone, wird diese nicht erneut gestartet
1 Der Start der Achse wird in der Toleranzzone erzwungen
Stoppmodus
Wert  Modus
0 Die Spannung des analogen Ausgangs wird auf O V gesetzt
1 Der Antrieb wird mit der gréBtmaglichen Rampensteilheit zum Stillstand gebracht
o Der Antrieb wird mit der Rampensteilheit geméf dem eingestellten Parameter

»Beschleunigung” zum Stillstand gebracht

Hand Schnell

|II

Hier wird die Geschwindigkeit ,schnell” im Handmodus, zum Verfahren der Achse, definiert.
Hand Langsam
Hier wird die Geschwindigkeit ,langsam” im Handmodus, zum Verfahren der Achse, definiert.
v Referenztahrt Teil 1
Hier wird die Geschwindigkeit der Referenzfahrt des Anschlags bis zum Erreichen des Initiators definiert.

v Referenztahrt Teil 2

Hier wird die Geschwindigkeit der Referenzfahrt des Anschlags vom Initiator bis zum Erreichen des In-
deximpulses definiert.

U Eilgang / Schleichgang / Kriechgang vorwérts
Spannung fur Eilgang / Schleichgang / Kriechgang vorwérts.
U Eilgang / Schleichgang / Kriechgang rickwéirts

Spannung fur Eilgang / Schleichgang / Kriechgang rickwérts.
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‘ 9.5 Optionale Achsen-Parameter: Messsystem

Hier kénnen optionale Analogeingédnge kalibriert werden. Das Untermeni ,Messsystem” ist nur fir Gerdéte rele-
vant, die optional mit Analogeingang ausgestattet sind. Siehe auch = 18 Typenschlissel.

Bitte beachten:
Das Untermeni ,Messsystem” erscheint nur dann im Achsmeni unter ,Achsen-Parameter”, wenn der entspre-
chenden Achse zuvor unter Achsen-Parameter = X-/Y-Achse = Allgem. Parameter & Achsentyp 2 IN

ein analoges Messsystem zugewiesen wurde (siehe Abbildung 11 und Tabelle & 14.5).

“-Achse Suystem

1/14

IM

Analos

Achsentar

ouT

Digital

Abbildung 11: Zuweisung eines Analog-Messsystems

Strecken
Zugriff zu den léingenspezifischen Parametern z. B . Geschwindigkeiten etc.

Zeiten
Zugriff zu den zeitspezifischen Parametern z. B. Position erreicht, Stillstands-Uberwachung, Drehgeber etc.

Hier kénnen die optionalen Analog-Messsysteme kalibriert werden.

Allgemeine Achsparameter
Zugriff zu den allgemeinen Parametern.

Messsystem kalibrieren

9.5.1

Kalibrierung des Analogeingangs

Messsastem kalibrieren

Crml

8.4

Ink

8

96.6

4H35

96.8

4835

<]

+

-

Abbildung 12: Analogeingang kalibrieren

F1

F3

Siehe auch Abschnitt = 14 .4

F2

Bei der Kalibrierung kann ein Minimal- und ein Maximalwert fir
die untere Spannung (Offset) sowie obere Spannung (Vollausschlag)
des analogen Messsystems festgelegt werden.

Der Analogeingang ist for O ... 3,3 V ausgelegt, wobei 3,3 Volt
dem Vollausschlag von 4095 Inkrementen entsprechen (12 Bit).

Beispiel Werkseinstellung (siehe Abbildung links):
Min-Wert: 0V 2 0,0 mm
Max-Wert: 3,3V 2 90,0 mm

Mit diesen beiden Tasten kann jeweils die Min- und Max-Position der analogen Achse im ma-
nuellen Tippbetrieb in gewinschter Richtung angefahren werden, um diese zu kalibrieren.

Dient als Teach-Taste: Nach dem Anfahren der Min- und Max-Position, wird der inkrementelle
Messwert der Position zugeordnet, ins entsprechende Feld geschrieben und abgespeichert.
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10 MenuU System

‘ 10.1 System: Einstellungen

Einstellungen

Zugriff zu den systemspezifischen Parametern

System-Zeiten
Zugriff zu den zeitspezifischen Parametern

I/O Konfiguration

Hier werden die Ein- und Ausgénge zugewiesen.

Werksparameter
Zuriicksetzen der Parameter

Sprache

Achsen aktiv (nur bei Zweiachsversion)

Stickzahler Programm

Zusatzzéihler

Anzahl der Programme

Satzfortschaltung

Optionen

Betriebsart(en)

Pin vor Parameter

Achsenfolge (nur bei Zweiachsversion)

System einrichten

HINWEIS!

O Werksparameter ladenl
ﬂl Bei der P40 als Zweiachsversion werden die Werksparameter

X-Achse aktiv: I/O Belegung der Einachs-Version
X & Y-Achse aktiv: /O Belegung der Zweiachs-Version

for die I/O Belegung in Abhéingigkeit der aktiven Achsen geladen.

Die Detailbeschreibung dieser Parameter folgt auf den ndchsten Seiten. ..
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Sprache
=  Deutsch
» Englisch
=  Franzdsisch
» Spanisch
= Jtalienisch
= Polnisch
= Chinesisch

Achsen aktiv (nur bei Zweiachs-Version vorhanden)

= X-Achse
= X-Achse und Y-Achse

Stickzéhler Programm

Uber diesen Parameter wird der Modus der Stiickzéhlung in der Betriebsart ,Programm® eingestellt.

= ohne kein Stickzahler aktiviert
* autosubtrahierend bei Position erreicht wird die Stickzéhlung aktiviert
»  subtrahierend Stickzahlung wird Uber externen Eingang aktiviert

Sobald der Stickzahler Null erreicht, wird der Stickzahlausgang entsprechend der hinterlegten Zeit im
Parameter System = System-Zeiten = Stickzdhler Prog. ,wischend” gesetzt. Zusétzlich kann eine Satz-
fortschaltung ausgelést werden (dies ist von weiteren Parametern abhéngig).

Zusatzzéhler

Uber diesen Parameter wird festgelegt, ob ein weiterer Zéhler zur Verfigung steht:

»  Ohne Zusatzzahler
=  Programm
= Auto-Programm

Wird ein Programmzéhler aktiviert, kann in der Betriebsart ,Programm” festgelegt werden, wie oft ein
Programm durchlaufen werden soll. Hat der Programmzéhler Null erreicht, wird eine neue Werteingabe

erzwungen (auch bei Vorgabe von Null).

Bei Funktion Auto-Programm wird nach einem Stickzahlerimpuls (,Stickzéhler Programm® muss auf
subtrahierend konfiguriert sein) automatisch die néchste Position angefahren.

Anzahl der Programmséize

= 1 = 1000 Sétze
= 2 = 500 Satze
= 5 = 200 Satze
= 10 = 100 Séatze
= 20 = 50 Satze
= 25 = 40 Séatze
= 40 = 25 Satze
= 50 = 20 Sdtze
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Satzfortschaltung

Fur den Programmbetrieb kann fir die Satzfortschaltung gewdhlt werden:

» ohne keine Satzfortschaltung aktiviert

= Stickzahl erreicht  nach Ablauf des Stickzahlers des aktuellen
Satzes, wird der ndchste Satz geladen

= Stickzahl, Satz 1 wie ,Stickzahl erreicht”, zusétzlich wird
nach Programmende wieder Satz 1 geladen

Optionen
= Keine keine Optionen aktiviert
= Hilfsfunktionen Hilfsfunktionen akfiviert
= Abfahrtswert Abfahrtswert aktiviert
Betriebsart(en)

Uber diesen Parameter wird festgelegt, welche Betriebsarten méglich sind

= Einzelsatz

» Einzelsatz + Hand

» Einzelsatz + Programm

» Einzelsatz + Hand + Programm

PIN vor Parameter

Uber diesen Parameter wird festgelegt, ob die Service-/Parameterebene mit oder ohne PIN-Eingabe er-
reicht werden kann.

" qus Die Parameter kénnen ohne PIN-Eingabe betrachtet jedoch nicht verdndert werden

" ein Die Parameter kénnen nur mit PIN-Eingabe 250565 veréndert werden

Achsenfolge (nur bei Zweiachs-Version vorhanden)
Uber diesen Parameter wird festgelegt in welcher Reihenfolge die Achsen verfahren:

= X-Achse, Y-Achse (Y-Achse verféhrt nach X-Achse)
* Y-Achse, X-Achse (X-Achse verfédhrt nach Y-Achse)
= X-Achse + Y-Achse ( die Achsen verfahren gleichzeitig)

System einrichten

" aus diverse Parameter werden ausgeblendet
= ein
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‘ 10.2 System: System-Zeiten

Einstellungen
Zugriff zu den systemspezifischen Parametern

Zugriff zu den zeitspezifischen Parametern

I/O Konfiguration

Hier werden die Ein- und Ausgdnge zugewiesen

Werksparameter

Zuriicksetzen der Parameter

Satzfortschaltung

Klemmung

Editmodus verlassen

Stickzéhler Prog
Hilfsfunktion halten

Satzfortschaltung

Zeitvorgabe im Bereich 0,0 ... 9,9 Sekunden. Die eingestellte Zeit bestimmt, wie lange die Steuerung im
Programm-Modus mit Zusatzzéhler ,Auto-Programm® nach einer Satzfortschaltung warten soll, bis der
ndchste Satz positioniert wird.

Klemmung
Wird dieser Zeitfunktion ein Ausgang zugeordnet (System = |/O-Konfiguration = Ausgangsfunktion), so
wartet die Steuerung zwischen Setzen des Ausgangs und dem Start der Positionierung, sowie zwischen
dem Ricksetzen des Ausgangs (nach Beendigung der Positionierung), und der Freigabe zur néchsten Ak-

tion, um die vorgegebene Zeit im Bereich 0,0 ... 9,9 Sekunden. Diese Funktion dient dazu, um vor bzw.
nach der Positionierung z. B. eine Haltevorrichtung oder Bremse zu |6sen bzw. anzuziehen.

Editmodus verlassen (keine PIN-Eingabe erforderlich)
Zeitvorgabe im Bereich 0,0 ... 9,9 Sekunden, bis der Eingabe-Modus verlassen wird (Standard 3,0)
Stiickzéhler Programm

Hier wird die Zeit im Bereich 0,0 ... 9,9 Sekunden vorgegeben, fir die das Signal ,Stickzahl erreicht” im
Programm-Modus ansteht. st dieser Wert = 0, so ist der Ausgang ,Stiickzahl erreicht” statisch gesetzt.

Hilfsfunktion halten

Wourde fir Programmbetrieb ,Satzfortschaltung” gewdhlt und wurde der Parameter System = Einstellun-
gen = Optionen = Hilfsfunktionen aktiviert, werden die Hilfsfunktionsausgdnge fur die eingestellte Zeit
im Bereich 0,0 ... 9,9 s gehalten. Danach wird auf den néchsten Satz weitergeschaltet.
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‘ 10.3 System: I/O Konfiguration

Einstellungen
Zugriff zu den systemspezifischen Parametern

System-Zeiten
Zugriff zu en zeitspezifischen Parametern

I/O Konfiguration

Hier werden die Ein- und Ausgdnge zugewiesen

Werksparameter
Zuriicksetzen der Parameter

Eingangsfunktion

Eingangslogik

Ausgangsfunktion

Ausgangslogik

10.3.1 Funktion der Eingéinge

HINWEIS!

o

ﬂl Bei den Eingéingen ,Externe Freigabe”, ,Externer Stopp” und

»Endschalter min/max”, wird aus Sicherheitsgrinden (drahtbruchsicher)
die Eingangslogik in der Werkseinstellung auf ,low aktiv’ gesetzt.

Externe Freigabe

Der Externe Freigabe-Eingang wird wéhrend der Positionierung Gberwacht. Bei aktivem Eingang ist
keine Positionierung méglich bzw. eine Positionierung wird mit einer Fehlermeldung abgebrochen.

Externer Start

Dieser Eingang entspricht in seiner Funktionsweise der Taste E

Externer Stopp

Dieser Eingang entspricht in seiner Funktionsweise der Taste

Referenz setzen

Ist im Systemparameter Referenz der Modus 2, 4, 6 oder 8 eingestellt, kann der Istwert Gber diesen
Eingang geeicht bzw. referenziert werden:

* Modus 2: Referenz Gber externen Eingang (Parameter > X-/Y-Achse = Strecken = Referenzwert)
* Modus 4: Referenz Gber Sollwert + ext. Eingang (Referenzwert: eingestellter Sollwert)

* Modus 6: Referenzfahrt ,positiv’ Uber externen Eingang (siehe nédchste Seite)

* Modus 8: Referenzfahrt ,negativ” Gber externen Eingang (siehe néchste Seite)
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Inkrementalpositionierung Negativ

st dieser Eingang aktiv, wird im Kettenmaf in Richtung negativer Werte positioniert,
wenn die Inkrementalpositionierung auf extern konfiguriert wurde (Einstellung unter:
Achsen-Parameter > X-/Y-Achse > Allgem. Parameter = Inkrementalpositionierung ,extern”).

Inkrementalpositionierung Positiv

st dieser Eingang aktiv, wird im Kettenmaf} in Richtung positiver Werte positioniert,
wenn die Inkrementalpositionierung auf extern konfiguriert wurde. (Einstellung unter:
Achsen-Parameter > X-/Y-Achse > Allgem. Parameter = Inkrementalpositionierung ,extern”).

Funktion Abfahrt

Wird der Eingang aktiviert, wird die Funktion Abfahrt gestartet.

Stickzahler

Mit jedem Impuls an diesem Eingang wird die aktuelle Stickzahl je um 1 erhéht oder verringert.
Die Einstellung erfolgt unter Achsen-Parameter = X-/Y-Achse = Allgem. Parameter = Stiickzéhler

»  subtrahierend
»  subtrahierend + Stopp

=  qaddierend
= sub./add.
Endschalter

= Endschalter min
=  Endschalter max

Die Endschalter-Eingénge werden wahrend der Positionierung Gberwacht. Wird ein Endschaltereingang

aktiviert, ist keine Positionierung in die entsprechende Richtung méglich bzw. eine Positionierung wird
abgebrochen.

Taste Handmodus (Achse —/+)

Wird hier ein Eingang zugewiesen, kann im Handbetrieb die entsprechende Achse in entsprechender
Richtung Gber einen externen Taster positioniert werden (Joystick-Funktion).

Versatzmaf3

Solange dieser Eingang aktiviert ist, wird das Versatzmafl zum Istwert addiert, welches im Parameter
Achsen-Parameter > X-/Y-Achse = Strecken = Versatzmaf} hinterlegt ist.

Fixposition

Wird der Eingang aktiviert bewegt sich die Achse auf die eingestellte Fixposition im Parameter

Achsen-Parameter > X-/Y-Achse = Strecken > Fixposition.

Freigabe Achse

Der Externe Freigabe-Eingang wird wéhrend der Positionierung Uberwacht. Wird der Eingang aktiviert,
ist keine Positionierung méglich bzw. eine Positionierung wird mit einer Fehlermeldung abgebrochen.
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10.3.2 Funktion der Ausgéinge

Position erreicht (wischend / statisch)
Wird in Achsen-Parameter > X-/Y-Achse = Zeiten = Position erreicht keine Zeit hinterlegt (also 0,0
Sekunden), ist das Schaltverhalten des Ausgangs statisch, d. h. der Ausgang ist aktiv, nachdem der
Sollwert erreicht wurde.

Wird eine Zeit von 0,1... 99,9 Sekunden eingegeben, wird der Ausgang ,wischend” geschaltet, d. h.
der Ausgang wird erst nach Ablauf der eingestellten Zeit wieder zuriickgesetzt.

Fahrtsignale
Die Fahrtsignalausgénge sind Gber Achsen-Parameter = X-/Y-Achse = Allgem. Parameter = Fahrisig-
nale (= 9.3) unterschiedlich konfigurierbar.

Reglerfreigabe
Vor einer Positionierung wird das Signal ,Reglerfreigabe” gesetzt. Bei Erreichen der Zielposition wird
das Signal ,Reglerfreigabe” erst nach Ablauf der im Parameter Achsen-Parameter = X-/Y-Achse -
Zeiten > Abf.Reglerfreig. eingestellten Zeit zuriickgesetzt.

Stickzahl erreicht (wischend / statisch)
Wird in Achsen-Parameter > X-/Y-Achse = Zeiten = Stickzahl erreicht keine Zeit hinterlegt (also 0,0
Sekunden), ist das Schaltverhalten des Ausgangs statisch. Bei Betétigung von START wird der Ausgang
zuriickgesetzt. Wird eine Zeit von 0,1... 99,9 Sekunden eingegeben, wird der Ausgang ,wischend” ge-
schaltet, d. h. der Ausgang wird erst nach Ablauf der eingestellten Zeit wieder zuriickgesetzt.

Toleranzzone

Entspricht die aktuelle Ist-Position der jeweiligen Achse dem Sollwert +/- dem Wert in Parameter
Achsen-Parameter = X-/Y-Achse = Strecken = Toleranzfenster, wird dieser Ausgang gesetzt.

Referenzfahrt

Dieser Ausgang ist wéhrend einer Referenzfahrt gesetzt.

Werkzeugfreigabe
Im Handmodus: der Ausgang wird beim Wechsel in den Handmodus gesetzt
und wahrend einer Positionierung zuriickgesetzt.
Im Single- und Programm-Modus: beim Wechsel in einen dieser Modi und

wéhrend der Positionierung wird der Ausgang zuriickgesetzt,
nach jeder Positionierung gesetzt.
Der Ausgang kann mit der Stopp-Taste zurickgesetzt werden.

Programm-Ende

Der Ausgang wird gesetzt, nachdem der Satz mit Enderkennung abgearbeitet wurde. Wurde im Para-
meter System = Einstellungen = Zusatzzéhler ,Programm” oder ,Auto-Programm® eingestellt, muss
zusétzlich die Anzahl der Programmdurchléufe erreicht sein.
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Hilfsfunktion

Im Single- und Programmbetrieb werden die hier zugewiesenen Ausgénge entsprechend der eingestell-
ten Zeit gesetzt. Die Zeitvorgabe erfolgt in Parameter System = System-Zeiten = Hilfsfunktionen halten

Klemmung
Dieser Ausgang wird vor einer Positionierung gesetzt und nach einer Positionierung zuriickgesetzt (z. B.

fur eine Haltevorrichtung oder um die Bremse zu I&sen bzw. anzuziehen). Die entsprechende Zeitvorga-
be erfolgt in Parameter System = System-Zeiten = Klemmen

Alle Achsen in Position (nur bei 2-Achs-Version)
Entsprechen beide aktuellen Ist-Positionen den jeweiligen Sollpositionen, +/- dem in Parameter

Achsen-Parameter = X-/Y-Achse = Strecken > Toleranzfenster eingestellten Wert, wird dieser Ausgang
gesetzt.

Abfahrt s1 Achse

Dieser Ausgang ist wéhrend der Abfahrt aktiv.

10.3.3 Konfiguration der Ein- und Ausgéinge

Die Eingéinge und Ausgénge mit ihrer dazugehérenden Logik kénnen frei zugewiesen werden.

10.3.3.1 Verknipfung der Eingéinge mit Funktionen

Das Kapitel @ 15 Notiztabellen fur 1/0O Konfigurationen beinhaltet eine Ubersicht mit allen Funktionen die den
Eingéingen zugewiesen werden kénnen. Nach dem Anwdéhlen einer Funktion via Parameter System = 1/O-
Konfiguration = Eingangsfunktion ber die Navigationstasten kann man durch Betétigen der ENTER-Taste ei-
nen Eingang fir diese Funktion auswdhlen.

Soll ein bereits verwendeter Eingang zurickgesetzt werden, kann man ihn mit der Taste in den ,nicht belegt”
Zustand setzen. Ebenfalls ist es méglich durch das wiederholte Betétigen der ENTER-Taste so lange fortzufahren
bis ,nicht belegt” angezeigt wird. Ein mehrfaches Belegen der Eingénge ist hier nicht maglich. Ist ein Eingang
bereits belegt, dann ist automatisch nur der néchste, freie Eingang wéhlbar.

1726 Einadnae Loaik 1/26

Endschalter =-min
Low oktivw

Einginge Zumeis.

Endschalter ®-min
ST4 ¢S14) -

PE3

Endschalter Y-min
hicht beleat

Endschalter =-mox
nicht beleat

Endschalter Y-min
Low aktiw

Endschalter X-mox
Low aktiw

Abbildung 13: Zuweisung der Eingénge

10.3.3.2 Logikzuweisung an die Eingéinge

Nachdem die Eingénge der Steuerung mit Funktionen belegt wurden, kann unter System = 1/O-Konfiguration
- Eingangslogik festgelegt werden, ob die entsprechende Eingangsfunktion auf einen logischen HIGH-Pegel
oder einen logischen LOW- Pegel ausgel&st werden soll. Das Zuweisen der Logik erfolgt, in dem die entspre-
chende Funktion angewdhlt und durch das Betatigen der ENTER-Taste eingestellt wird.
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10.3.3.3 Verknipfung der Ausgéinge mit Funktionen

Das Kapitel @ 15 Notiztabellen fir 1/0O Konfigurationen beinhaltet eine Ubersicht mit allen Funktionen die den
Eingdngen zugewiesen werden kénnen. Nach dem Anwdhlen einer Funktion via Parameter System = [/O-
Konfiguration = Ausgangsfunktion Uber die Navigationstasten kann man durch Betédtigen der ENTER-Taste
einen Ausgang fir diese Funktion auswéhlen.

Soll ein verwendeter Ausgang zuriickgesetzt werden, dann kénnen Sie hierzu die Taste verwenden, um ihn

in den ,nicht belegt”- Zustand zu versetzen. Ebenfalls ist es méglich durch das wiederholte Betétigen der ENTER-
Taste so lange fortzufahren bis ,nicht belegt” angezeigt wird. Ein mehrfaches Belegen der Ausgéinge ist hier
nicht méglich. Ist ein Ausgang schon mit einer Funktion belegt, dann ist automatisch nur der néchste, freie Aus-
gang auswdhlbar.

Ausgdnge ZuMeis. 1/23 Ausadnae Logaik 1/23
Fahrtsianal 1 X-Achse Fahrtsignal 1 X-Achse

ST2 (511 - PB3 Hish aktiu

Fahrtsianal 2 X-Achse Fahrtsianal 2 A-Achse
STS 51l - Fad High aktiw

Faohrtsianal 3 K-Achse Fahrtsianal 3 X-Achse
STS (Sil - PAS Hish aktiw

Abbildung 14: Zuweisung der Ausgénge

10.3.3.4 Logikzuweisung an die Ausgéinge

Auch bei den Ausgéingen ist es maglich in Abhéngigkeit der gewéhlten Ausgangsfunktion eine Logik zu verge-
ben. Die Einstellung erfolgt wie bereits unter = 10.3.3.2 ,Logikzuweisung an die Eingénge” beschrieben.

10.4 System: Werksparameter

Mit diesem Parameter kann die Steuerung auf die Werkseinstellungen (Default-Parameter) des Auslieferungszu-
standes zuriickgesetzt werden. Mégliche Tastenfunktionen:

F3 Vorgang abbrechen.

E2 Die Werksparameter werden unmittelbar geladen und sind danach sofort wirksam. Die zuvor in
der Steuerung gespeicherten Werte und Konfigurationen werden allesamt geléscht/Gberschrieben!

ACHTUNG!
o

ﬂl Durch Laden der Werksparameter gehen alle individuell konfigurierten bzw. kundenspezifi-

schen Parametereinstellungen sowie Zuweisungen der Ein- und Ausgénge verloren.

Es wird empfohlen, sich die urspriinglichen Einstellungen auf ein Blatt Papier zu notieren,
bevor die Steuerung zuriickgesetzt wird. Ergéinzend kénnen Sie fir lhre individuelle 1/O-
Konfiguration unsere Notiztabelle (siehe Kapitel == 15) verwenden.
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11 MentU Passwort

Die Eingabe des Passworts fir die PIN-Abfrage erfolgt im Meni Passwort.

Nach Eingabe des Passworts muss dieses mit der Taste 4J oder| F2 | bestétigt werden.

12 MenU Kontrast

In diesem Men0 kann der Kontrast der Anzeige bearbeitet werden.
Verwenden Sie dafir die folgenden Tasten der Steuerung:

f Kontrast erhéhen

* Kontrast verringern

ESC| oder | 4 | Bestatigen und Verlassen
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13 Meni Diagnose / Fehlersuche

‘13.1 Diagnose

Hier werden Funktionen zum Testen der Hardware und zum Anzeigen der aktuell installierten Hard- & Software-

version bereitgestellt.

= FEingdnge
»  Ausgdnge
=  Tastatur

= Version/Info

13.2 Fehlermeldungen und Fehlerbehebung

Nachstehende Tabelle zeigt mégliche Stérungen und deren Behebung auf.

Tabelle 1: Fehlermeldungen und Fehlerbehebung

Fehler Nr.  Bedeutung
01 Hardwareendschalter Minimum Achse X ist aktiv!
02 Hardwareendschalter Minimum Achse Y ist akfiv!
04 Hardwareendschalter Maximum Achse X ist aktiv!
05 Hardwareendschalter Maximum Achse Y ist akfiv!
16 Externer Stopp ist aktiv!
25 keine Freigabe!"
07 Minimale Softwareendlage Achse X wurde unterschritten!
08 Minimale Softwareendlage Achse Y wurde unterschritten!
10 Maximale Softwareendlage Achse X wurde Uberschritten!
11 Maximale Softwareendlage Achse Y wurde Uberschritten!
13 kein Messsystem Achse XI
14 kein Messsystem Achse Y!
17 Spannungseinbruch. Steuerung erneut einschalten und
Achspositionen Gberprifen
18 Zugriff verweigert
24 GFI-Struktur

Mégliche Ursache / Behebung

Uberprifen Sie die Signale/Leitungen
des entsprechenden Eingangs, oder
deaktivieren Sie ggf. die entsprechen-
de Eingangsfunktion (= 10.3.3.1
Verkniipfung der Eingdnge mit Funk-
tionen).

Uberprifen Sie den entsprechenden
Parameter, oder deaktivieren Sie ggf.
die entsprechende Softwareendlage
(= 9.3 Achsen-Parameter: Allgem.
Parameter).

Uberprifen Sie das entsprechende
Messsystem bzw. die Signale, Leitun-
gen bzw. Verdrahtung.

Bei Spannungseinbriichen unter ca.
18 V werden sémtliche Achsen ge-
stoppt, alle Ausgénge auf O gesetzt,
eine Fehlermeldung ausgegeben und
die Steuerung verharrt in einem War-
tezustand. Sie kann nur durch erneu-
tes Anlegen der Versorgungsspan-
nung reakfiviert werden.

Sie haben keine Berechtigung, diese
Funktion auszufihren oder kein bzw.
ein falsches Passwort (PIN) eingege-
ben (= 11).

Interner Fehler (bitte Kontakt zum
Hersteller aufnehmen)

Nach erfolgter Fehlerbehebung sind folgende Mafinahmen durchzufihren:

siehe = 17.2 ,Wiederinbetriebnahme nach Stérungsbeseitigung”
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14 Parameterlisten

‘ 14.1 Achsen-Parameter: Strecken

Tabelle 2: Liste der Achsen-Parameter - Strecken

Funktion

Schleichgang vorwérts
Kriechgang vorwéirts
Korrekturstopp vorwérts
Schleichgang riickwarts
Kriechgang rickwdrts
Korrekturstopp riickwérts
Toleranzfenster
Manipulation
Spindelausgleich
Zwangsschleifenfenster
Referenzwert
Abfahrslénge
Endlagenbegrenzung min.
Endlagenbegrenzung max.
Faktor ( Impulsmultiplikator )
Versatzmaf
Sdgeblattstarke

Fixposition

Einstellbereich

0,0 ..
0,0 ..
0,0..
0,0 ...
0,0 ...
0,0 ..
0,0..
0,0 ..
0,0..
0,0 ..
-9999,
0,0 ..

9999,9 *
9999,9 *
9999,9 *
9999,9 *
9999,9 *
9999,9 *
9999,9 *
9999,9 *
9999,9 *

.9999,9 *

9..9999,9*
9999,9 *

—99999,9 ... £99999,9*
—99999,9 ... £99999,9 *
0,0 ... 9,999999
—9999,9 ... £9999,9 *
0,0..9999,9*

—9999,9 ... £9999,9 *

* = abhdéngig von Dezimalpunkteinstellung (Angaben bei 1/10)

Werkseinstellung
15,0

15,0

0,0

15,0

15,0

0,0

0,0

0,0

5,0

1,0

0,0

5,0
—2000,0
+2000,0
0,100000
0,0

0,0

0,0

14.2 Achsen-Parameter: Zeiten

Tabelle 3: Liste der Achsen-Parameter - Zeiten

Funktion

Position erreicht
Spindelausgleich
Umschaltung Handbetrieb
Uberwachung Messsystem
Abfall-Verzégerung Reglerfreigabe
Startverzégerung
Lageregelung

Abfahrt
Abfahriverzégerung
Umkehr Referenzfahrt

Stickzahl erreicht

Einstell
0,0 ...
0,0 ...
0,0 ..
0,0 ...
0,0 ...
0,0 ...
0,0 ..
0,0 ...
0,0 ...
0,0 ...
0,0 ..

bereich
99,9 |
99,9 |
99,9 |
99,9 |
99,9 |
99,9 [s
[
[
[
[
[

]
]

]

w

S

S

99,9
99,9
99,9
99,9
99,9

2,

S

S

]

]

Werkseinstellung
1,0
1,0
1,0
0,0
1,0
0,0
0,0
1,0
0,0
1,0
0,0
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‘ 14.3 Optionale Achsen-Parameter: Analog

Hinweis: Dieses Meni beinhaltet optionale Parameter. Diese sind nur dann zugénglich, wenn der entsprechen-
den Achse zuvor unter Achsen-Parameter > X-/Y-Achse = Allgem. Parameter = Achsentyp 2 OUT ein PID-

oder ein Analogausgang zugewiesen wurde (siehe auch = 9.4 ,Optionale Achsen-Parameter: Analog”).

Tabelle 4: Liste der Achsen-Parameter - Analog

Funktion Einstellbereich Werkseinstellung
Geschwindigkeit 0 ... 9999 [U/min] 3000
Beschleunigung 0 ... 9999 [U/s?] 50
P-Anteil 0...99999 5
I-Anteil 0... 99999 3
D-Anteil 0 ... 99999 1
I-Limit 0... 99999 10
Geberimpulse 0...9999 360
Start Modus 0,1 1
Stopp Modus 0,1,2 1
Stopp Modus Hand 0,1,2 1
Hand Schnell 0 ... 9999 [U/min] 2000
Hand Langsam 0 ... 9999 [U/min] 1000
v Referenzfahrt Teil 1 0 ... 9999 [U/min] 500
v Referenzfahrt Teil 2 0 ... 9999 [U/min] 250
U Eilgang vorwarts 0..9,9 [Voli 3,0
U Schleichgang vorwéirts 0..9,9 [Voli 2,0
U Kriechgang vorwéirts 0..9,9 [Voli] 1,0
U Eilgang rickwdirts 0..9,9 [Voli -3,0
U Schleichgang rickwérts 0..9,9 [Voli -2,0
U Kriechgang riickwérts 0..9,9 [Voli -1,0

14.4 Optionale Achsen-Parameter: Messsystem

Dient bei Verwendung von analogen Messsystemen zum Kalibrieren der Analog Eingénge.
Hinweis: Dieses Meni beinhaltet optionale Parameter. Diese sind nur dann zugénglich, wenn der entsprechen-
den Achse zuvor unter Achsen-Parameter 2 X-/Y-Achse = Allgem. Parameter & Achsentyp 2 IN ein analoges

Messsystem zugewiesen wurde (siehe auch = 9.5 ,Optionale Achsen-Parameter: Messsystem®).

Tabelle 5: Kalibrieren der Analog-Eingénge

Funktion Einstellbereich Werkseinstellung
minimaler Winkel, Weg  —99999,9 ... +99999,9 [ °, mm] 0

entspricht Wandler-Inkremente 0 - 4095 0

maximaler Winkel, Weg ~ —99999,9 ... +99999,9 [ °, mm] +90,0
entspricht Wandler-Inkremente 0 - 4095 4095

- 48 -



ELGO1

ELECTRONIC

Parameterlisten

‘ 14.5 Achsen-Parameter: Allgemeine Parameter

Tabelle é: Liste allgemeiner Achs-Parameter

Funktion
Achsentyp

Tasten Handmodus
Fahrtsignale (zur Relaiskonfiguration)
Modus Referenz

Spindelausgleich

Software Endlagen

Hardware Endlagen

Modus Abfahrsfunktion
Fehlerkompensation
Stickzéhler

Inkrementalpositionierung
Dezimalpunkt

Displayoption Handleiste

Einheit

Einstellbereich

Messsystem - - - Fahrtausgénge
Encoder Digital
Encoder PID + Digital
Analog Digital
Encoder Analog+ Digital
Analog Analog+ Digital

normal, invertiert, aus
Modus 1,2, 3,4,5,6,7,8
Modus 1,2,3,4,5,6,7,8

ohne
Spindelausgleich +/—
Zwangsschleife  +/—

beide aktiv
negativ deaktiviert
positiv deaktiviert
beide deaktiviert

beide akfiv
negativ deaktiviert
positiv deaktiviert
beide deaktiviert

Modus 1, 2, 3,4,5,6,7,8, 9,10
aus/ein

ohne

auto subtrahierend
auto sub. + Stopp
auto addierend

auto sub. / add.
subtrahierend
subtrahierend + stopp
addierend

sub. / add.

aus/ein
ohne, 1/10, 1/100, 1/1000

links-rechts
ab-auf
vor-zuriick

mm / inch / Grad

Werkseinstellung

normal
Modus 2
Modus 1

ohne

beide aktiv

beide aktiv

Modus 1
aus

auto subtrahierend

ein
1/10

links-rechts
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‘ 14.6 System: Einstellungen

Tabelle 7: Liste Systemparameter - Einstellungen

Funktion Einstellbereich Werkseinstellung
Sprache English / Francais / Castellano / English
ltaliano / Polski / Chinese / Deutsch

Achsen aktiv (nur bei 2-Achs-Version) X-Achse

% Achse + Y-Achse X-Achse + Y-Achse

Stickzahler Programm subtrahierend
ohne auto subtrahierend
auto subtrahierend
Zusatzzéhler Ohne
Programm ohne
Auto-Programm
Anzahl der Programme 1,2,5,10, 20, 25, 40, 50 50
Satzfortschaltung Ohne
Stickzahl erreicht Stiickzahl erreicht
Stick erreicht + Satz]1
Optionen keine / Hilfsfunktionen / Abfahrtswert keine
Betriebsarten Single
Single + Hand Single + Hand +
Single + Programm Programm
Single + Hand + Programm
PIN vor Parameter(ebene) aus/ein aus
Achsfolge (nur bei 2-Achs-Version) X-Achse, Y-Achse
Y-Achse, X-Achse X-Achse, Y-Achse
X-Achse + Y-Achse
System einrichten aus/ein ein

‘ 14.7 System: System-Zeiten

Tabelle 8: Liste Systemparameter - System-Zeiten

Funktion Einstellbereich Werkseinstellung
Satzfortschaltung 0,0...9,9 ] 0,0
Klemmung 0,0...9,9[s] 0,0
Editmodus verlassen 0,0...9,9s] 2,0
Stickzéhler Programm 0,0...9,9[s] 0,0
Hilfsfunktion halten 0,0...9,9 ] 0,0
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15 Notiztabellen fir 1/0 Konfigurationen

Die folgenden beiden Tabellen dienen zur Notiz einer individuellen Ein- und Ausgangskonfiguration:

Tabelle 9: Notiztabelle fir Eingangs-Konfigurationen

Eingang
Funktion

ST3

ST4 (mit Option 161/O konfigurierbar)

6

34|56 |7 |8]|F9 10

Logik
Werk. Kunde

Endschalter X-min

—

Endschalter X-max

Endschalter Y-min

Endschalter Y-max

Abfahrt X-Achse

Abfahrt Y-Achse

Referenz X-Achse

Referenz Y-Achse

Externe Freigabe

Externer Start

Externer Stopp

Stickzahler X

Versatzmaf X

Versatzmaf3 Y

Inkrementalpos. X+

Inkrementalpos. X-

Inkrementalpos. Y+

Inkrementalpos. Y-

Taste Handmodus X+

Taste Handmodus X-

Taste Handmodus Y-+

Taste Handmodus Y-

Fixposition X

Fixposition Y

Start Achse X

Start Achse Y

Freigabe Achse X

Freigabe Achse Y

I|jrr|rTr|rT|r|T|T|T|T|T|T|TX|T|T|T|r— |T|T|T|T|T|T|r—|r |

"L" entspricht Eingang ist "LOW-aktiv", "H" entspricht Eingang ist "HIGH-aktiv"
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Tabelle 10: Notiztabelle fir Ausgangs-Konfigurationen

Ausgang
Funktion

STS

ST6 (mit Option 16 1/O konfigurierbar)

6

7

3

4

S

6

7

8

9

10

Logik

Werk.

Kunde

Fahrtsignal 1 X-Achse

T

Fahrtsignal 2 X-Achse

Fahrtsignal 3 X-Achse

Fahrtsignal 4 X-Achse

Fahrtsignal 1 Y-Achse

Fahrtsignal 2 Y-Achse

Fahrtsignal 3 Y-Achse

Fahrtsignal 4 Y-Achse

Reglerfreigabe X-Achse

Reglerfreigabe Y-Achse

Position X erreicht

Position Y erreicht

Toleranzzone X-Achse

Toleranzzone Y-Achse

Referenzfahrt X-Achse

Referenzfahrt Y-Achse

Stickzahl erreicht X

Alle Achsen in Position

Werkzeugfreigabe

Programm-Ende

Hilfsfunktion 1

Hilfsfunktion 2

Hilfsfunktion 3

Hilfsfunktion 4

Klemmung

Abfahrt s1 X-Achse

Abfahrt s1 Y-Achse

I|rIT|T|r|T|T|T|T|T|T|T|T|T|T|T|T|T|T|XT|IT|T|T|T|T|xT

"L" entspricht Eingang ist "LOW-aktiv", "H" entspricht Eingang ist "HIGH-aktiv"
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16 Anschliusse

‘ 16.1 Stecker-Anordnung

-

ST9

512
@% D
MCC1 =
O O
%] [ [8] [&
Il =l e
= i = = = =
T i x| e x| B
T i x| e x| B
i e | N e x|
i =l = = =
JE2 2] 12l 12 [& |2
ST1 ST2 ST7 S8 ST4 ST5  ST6

\o

Abbildung 15: Stecker-Anordnung

Stecker-Nr.
ST1

ST2
ST3/ST4
ST5/STé
ST7

ST8

ST9
MCCi1
MCC2
S12

Verwendungszweck
Messsystemanschluss
Messsystemanschluss (nur bei 2-Achsen Version)
digitale Eingénge
digitale Ausgénge
Analogausgang 1 (PID)
Analogausgang 2 (PID) (nur bei 2-Achsen Version)
Spannungsversorgung
Steuversignale 1 (PID)*
Steuersignale 2 (PID)* (nur bei 2-Achsen Version)
PC-Schnittstelle (RS232)
*) z. B. in Kombination mit Motorreglerkarte P100 MCC

©)

11

HINWEIS!

Der Analogausgang ist nur verfigbar, wenn diese Option bestellt wurde.
Siehe Abschnitt = 18 Typenschlissel > Option Analogausgang 1 oder 2.
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‘ 16.2 Anschlussbelegung

(bei Default-Konfiguration bzw. Werkseinstellung)

Tabelle 11: Anschlussbelegung - Messsysteme

Inkremental-Messsystem

Inkremental-Messsystem

1T 0V/GND 1T 0V/GND
2 4 24 VDC out (optional 5 VDC) 2 4+ 24 VDC out (optional 5 VDC)
3  Kanal A 3  Kanal A
4 Kanal B 4 Kanal B
5  PE Schutzerde 5  PE Schutzerde
6  Kanal A 6  Kanal A’
7 Kanal B 7 Kanal B
8  Kanal Z (Indeximpuls) 8  Kanal Z (Indeximpuls)
9  Kanal Z (Indeximpuls) 9  Kanal Z' (Indeximpuls)
Tobelle 12: Anschlussbelegung - Eingéinge
Eingdnge Eingdnge
ST3 ST4
1-Achs 8 1/O  1-Achs 16 I/O  2-Achs 16 1/O 1-Achs 16 1/0 2-Achs 16 1/0
1 0V/GND 1T 0V/GND 0V /GND
2 + 24 VDC out 2  + 24 VDC out + 24 VDC out
3 Start 3
4 Stopp 4
5  Referenz 5 Referenz Y
6 Stiuckzéhler 6
7  Abfahrt 7 Abfahrt Y
8 End min 8 End min'Y
9  End max 9 End max Y
10 Versatz 10 Versatz Y
Tabelle 13: Anschlussbelegung - Ausgénge
TS Ausgdinge ST6 Ausgdinge
1-Achs 8 1/O  1-Achs 16 I/O  2-Achs 16 I/O 1-Achs 16 1/0O 2-Achs 16 1/0
1 0V/GND 1 0V/GND 0V/GND
2 + 24 VDC out 2 + 24VDC out + 24 VDC out
3  Fahrsignal 1 X 3 Hilfsfunktion 1 Fahrsignal 1Y
4 Fahrtsignal 2 X 4 Hilfsfunktion 2 Fahrtsignal 2 Y
5  Fahrtsignal 3 X 5  Hilfsfunktion 3 Fahrtsignal 3 'Y
6  Fahrsignal 4 X 6  Hilfsfunktion 4 Fahrsignal 4 Y
7  Position erreicht 7  Referenz lauft Position erreicht Y
8  Stick erreicht 8
9  Reglerfreigabe X 9 Reglerfreigabe Y
10 Toleranzzone X 10 Toleranzzone Y
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Tabelle 14: Anschlussbelegung - Analogausgang / PID

ST7/8 Analogausgang / PID-Ausgang

0V/GND

2 Analogsignal

Tabelle 16: Anschlussbelegung - Analogausgang / Motorsteuerkarte MCC

PE Schutzerde

Tabelle 15: Spannungsversorgung

ST9

1
2

Spannungsversorgung

0V /GND
+ 24 VDC
PE Schutzerde

MCC1 Analogausgang / Motorsteuerkarte MCC MCC2 Analogausgang / Motorsteuerkarte MCC
1 Reglerfreigabe oder CAN L (J1) 1 Reglerfreigabe oder CAN L (J2)
2 NC oder CAN H (R1) 2  NC oder CAN H (R2)
3 Encoder A 3 Encoder A
4 Encoder B 4 Encoder B
5 Encoder A’ 5 Encoder A’
6 Encoder B’ 6  Encoder B’
7 Sollwert Analog 7 Sollwert Analog
8 0V /GND 8 0V/GND
®) HINWEIS!

11

An der RJ45-Buchse ST12 (serielle RS232 PC-Schnittstelle) ist keine Verdrahtung erforderlich.
Ein passendes Schnittstellenkabel ist separat als Zubehérteil verfigbar (&= 19 Zubehor).
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| 16.3 Beispiel fir Anschlussbild

o 0 V(GND) o | o
o T 24 VDC (output) o 3
P Fahrsignal 1 Achse X . g o S| e 3\/2(AfGVND% (outpul) d
3 ol Fahrisignal 2 Achse X o4 |G g o Schutzerde P o
o Fj_ | Fahrisignal 3 Achse X o5 |z Q L L °
3 Fahrsignal 4 Achse X o6 |8 S
o Position erreicht X o7 g @
o Stickzahl erreicht X o8 |® I — 0V (GND)
o Reglerfreigabe X 9 - Iy + 24 VDC (output)
e loleranzzone X ® 10 {5:' ; A-Kanal
. 0V (GND) o 8| eff DKanol
— + 24 VDC (output) : 5 L PE, screen, shield
C [ 2 T v
3 Fahrsignal 1 Achse Y 3 |n
® Fj_ o Fahrtsignal 2 Achse Y o4 |of o
3 o Fahrsignal 3 Achse Y o5 | > S| e 0V (GND)
+_Fahrtsignal 4 Achse Y P é m| e + 24 VDC (output)
¢ Position erreicht Y o7 £ § . A-Kanal
o Nicht belegt .5 |5 S| o B-Kanal
+_Reglerfreigabe Y s 2| e PE, screen, shield
e loleranzzone Y ® 10
. 0V (GND) o |
o + 24 VDC out o ?
o oo Mot e 3
.—./e Stop o 4 (TJ
o o o ReferenzX o 5 |m
o o o StuckzdhlerX P @
0—0/= Abfahrt X ° 7 é
o e & EndminX o8 |®
o o & EndmaxX ® 9
e o o VerstatzmafB X e 10
- 0V (GND) o]
< + 24 VDC out o2 |4
- ——  Referenz Y : 5 ﬁ
o oo AbfahrtY o5 |3
.~ o4 End min Y o8 o
-~ o 3% End max Y 0 S
o~ o o Verstatzmaf Y e 10

Abbildung 16: Beispiel fir Anschlussbild
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17 Betriebsstorungen, Wartung, Reinigung

Im folgenden Kapitel sind mégliche Ursachen fir Stérungen und die Mafinahmen zu deren Beseitigung be-
schrieben. Bei vermehrt auftretenden Stérungen bitte die EntstérmaBBnahmen unter Abschnitt 17.1 beachten. Bei
Stérungen, die durch die nachfolgenden Hinweise und die Entstérmafinahmen nicht zu beheben sind, bitte den
Hersteller kontaktieren (siehe zweite Seite).

17.1 EntstormaBnahmen

VORSICHT!

Gerdat, Anschlussleitungen und Signalkabel diirfen nicht neben Stérquellen installiert werden,
die starke induktive oder kapazitive Stérungen bzw. starke elektrostatische Felder aufweisen.
Durch eine geeignete Kabelfihrung kénnen externe Stéreinflisse vermieden werden.

Der Schirm des Signalausgangskabels darf nur einseitig an die Nachfolgeelekironik ange-
schlossen werden. Die Abschirmungen dirfen nicht beidseitig auf Erde gelegt sein. Signalka-
bel sind grundsatzlich getrennt von Laststromleitungen zu verlegen. Es ist ein Sicherheitsab-
stand von mindestens 0,5 m zu induktiven und kapazitiven Stérquellen wie Schiitze, Relais,
Motoren, Schaltnetzteile, getaktete Regler etc. einzuhalten!

Sollten trotz Einhaltung aller oben beschriebenen Punkte Stérungen auftreten, muss wie folgt
vorgegangen werden:
1. Anbringen von RC- Gliedern Gber Schitzspulen von AC- Schitzen
(z.B. 0,1 uF / 100 Q)
2. Anbringen von Freilaufdioden ber DC- Induktivitdten
3. Anbringen von RC- Gliedern iber den einzelnen Motorphasen
(im Klemmkasten des Motors)
4. Schutzerde und Bezugspotential nicht verbinden
5. Vorschalten eines Netzfilters am externen Netzteil

17.2 Wiederinbetriebnahme nach Stérungsbeseitigung

Nach dem Beheben der Stérung(en):
1. Ggfs. Not-Aus-Einrichtung zuriicksetzen
2. Ggfs. Stérungsmeldung am Ubergeordneten System ricksetzen
3. Sicherstellen, dass sich keine Personen im Gefahrenbereich befinden
4. GemdfB den Hinweisen im Abschnitt 5 vorgehen

WARNUNG!

Verletzungsgefahr durch unsachgeméBe Stérungsbeseitigung!

UnsachgeméBie Stérungsbeseitigung kann zu schweren Personen- oder Sachschaden fihren.
Deshalb:

= jegliche Arbeiten zur Stérungsbeseitigung dirfen nur durch ausreichend
qualifiziertes und unterwiesenes Personal ausgefihrt werden.

= vor Beginn der Arbeiten fir ausreichende Montagefreiheit sorgen.

= auf Ordnung und Sauberkeit am Montageplatz achten, lose aufeinander
oder umher liegende Bauteile und Werkzeuge sind Unfallquellen.

Wenn Bauteile ersetzt werden missen:

= auf korrekte Montage der Ersatzteile achten.

= alle Befestigungselemente wieder ordnungsgemaf3 einbauen.

= vor Wiedereinschalten sicherstellen, dass alle Abdeckungen und
Schutzeinrichtungen korrekt installiert sind und einwandfrei funktionieren.
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18 Typenschlissel

P40 |-| 000 |-| 024 |-| XX|-| XX|-| XXXX
Gerii’rebezeichnung:4

P40 = Positioniersteuerung
(for 1 oder 2 Achsen)

Version:
000 = Standardgerat

001 = 1. kundenspezifische Version

002 = 2. kundenspezifische Version (usw.)

Versorgungsspannung:
024 = 24VDC (+10/-20 %)

Messsystemeingéinge (pro Achse):
= Eingang nicht vorhanden

= A, B, Z (PNP) 24 V-Versorgung / HTL, 100 kHz

A A, B,B, Z,Z" 24 V-Versorgung / TTL 100 kHz

= A A,B,B, Z Z 5V-Versorgung / TTL 100 kHz

1 Analogeingang 3,3 V-Versorgung / 0 ... 3,3 V (12 Bit)!

2 Analogeingénge 3,3 V-Versorgung / 0 ... 3,3 V (12 Bit)?

A, B, Z (PNP) 24 V-Versorgung / HTL, 100 kHz3

+ 1 Analogeingang 3,3 V-Versorgung / O ... (kundenspezifisch)

oA WN = X
|

Analogausgang (pro Achse):

X = kein Analogausgang (Abschaltpositionierung)
1 = 12 Bit Analogausgang =10V (PID geregelt)*

2 = 12 Bit Analogausgang =10V (ungeregeli)

Optionen:

X = weitere Optionen nicht vorhanden

C = Schraubklemmen

8 = 8 digitale Eingéinge / 8 digitale Ausgéinge®
Einschrénkungen:

ir Sonderanwendungen (z. B. als Hilfsachse)

2fir Sonderanwendungen, Analogeingénge nur fir und auf Stecker 2. Achse méglich
3fir Sonderanwendungen und nur méglich auf 2. Achse

4nicht méglich bei ,Messsystemeingénge = 4 oder 5

5nicht méglich bei zwei Achsen und nicht méglich mit Analogausgang

O HINWEIS
Bei Bestellung verwenden Sie bitte den hier aufgefihrten Bestellcode (Typenschlissel).
Nicht gewinschte Bestelloptionen werden mit -, ausgefillt.
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19 Zubehor

Nachfolgende Tabelle beinhaltet die fir die verfigbaren Zubehérteile sowie die jeweilige Bestellbezeichnung:

Tabelle 17: Zubehor

Bestellbezeichnung Beschreibung
NG 13.0 Netzgerat zur Versorgung mit Wechselspannung
Primér: 115/230 V AC, Sekundér: 24 VDC/600 mA
RP8K Relaiskarte mit 4 SchlieBer und 4 Wechsler-Relais (28 YDC/250 VAC / 12 A)

P40 Schnittstellenkabel  Schnittstellenkabel fir PC-Anschluss (mit RJ45 -Stecker und 9-pol. SUB-D Buchse)
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