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1 Wprowadzenie

1.1 Informacje ogdine

1.1.1 Dokumentacja
Oznaczenie:

Numer materiatu:

BU 0510
6075113

Seria: POSICON dla przetwornicy czestotliwosci serii
NORDAC PRO (SK 530E ... SK 535E)
NORDAC PRO (SK 540E ... SK 545E)
1.1.2 Historia dokumentu
Wydanie Seria Wersja Uwagi
Numer Oprogramowanie
zamowienia

BU 0510, SK 830E ... SK535E | V1.6 RO Pierwsze wydanie

czerwiec 2007

6075113/ 2307

BU 0510, SK 530E ... SK535E | V2.0R0 * Implementacja serii SK 54xE, z

wrzesien 2011 interfejsem enkodera uniwersalnego dla

6075113/ 3911 SK 540E ... SK 545E | V2.0 RO enkodera SIN/COS, Hiperface,

EnDat 2.1, SSIi BISS
* Funkcja technologiczna ,Latajgca pita”
* Rozszerzenie pozyciji statycznych z 15
na 63 (dla SK 54xE zaleznie od
zestawu parametrow 2> 4x63 pozycije)
* Rozne korekty

listopad 2016

BU 0510, SK 530E ...

6075113/ 4816 SK 540E ...

SK535E | V3.1R1 * Funkcja technologiczna ,Pozost.
$ciezka poz.”
SK545E | V2.3 R2 * Enkoder HTL jest rowniez przydatny dla

pozycjonowania > Uzupetnienie
odpowiednich parametréw (P618,
P619, P620)

* Obszerna modyfikacja

kwiecien 2020

BU 0510, SK 530E ...

6075113/ 1620 SK 540E ...

SK535E | V3.2R0 » Korekty ogdlne i uzupetnienia

SK545E | V2.4 R0

1.1.3 Ochrona praw autorskich

Dokument, ktéry jest czescig skladowg opisanego urzadzenia lub opisanej funkcjonalnosci, nalezy
udostepni¢ kazdemu uzytkownikowi w odpowiedniej formie.

Kazda edycja lub modyfikacja dokumentu jest zabroniona.

BU 0510 pl-1620
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1.1.4 Wydawca

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

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

Tel. +49 (0) 45 32/ 289-0

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

1.1.5 Uwagi dotyczace niniejszej instrukcji

Niniejsza instrukcja powinna poméc w uruchomieniu zadania pozycjonowania przetwornicy
czestotliwosci firmy Getriebebau NORD GmbH & Co. KG (zwanej krétko NORD). Jest skierowana do
wykwalifikowanych elektrykéw, ktérzy planujg, projektujg, instalujg i przygotowujg zadanie
pozycjonowania (L punkt 2.2 "Dobér i kwalifikacje personelu”). Informacje zamieszczone w niniejszej
instrukcji dotycza sytuacji, ze wykwalifikowani elektrycy, ktérym powierzono wykonywanie prac,
opanowali obstuge elektronicznej techniki napedowej, a w szczegdlnosci urzadzen firmy NORD.

Niniejsza instrukcja zawiera wylgcznie informacje i opisy funkcji technologicznej POSICON i istotne

dla POSICON informacje dodatkowe dotyczgce przetwornicy czestotliwosci firmy NORD GmbH & Co.
KG.

1.2 Dodatkowo obowigzujace dokumenty

Niniejsza instrukcja obowigzuje wylgcznie wraz z instrukcjg obstugi stosowanego urzadzenia. Tylko w
potgczeniu z niniejszym dokumentem sg dostepne wszystkie informacje wymagane do bezpiecznego
uruchomienia zadania napedowego. Lista dokumentéw znajduje sie w punkcie 9.2 "Dokumenty i
oprogramowanie".

Wymagane dokumenty znajdujg sie po adresem www.nord.com.

BU 0510 pl-1620 9
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1.3 Zasady typograficzne

1.3.1 Wskazowki ostrzegawcze

Wskazéwki ostrzegawcze dotyczace bezpieczenstwa uzytkownikéw i interfejséw magistralowych sg
oznaczone w nastepujgcy sposob:

A NIEBEZPIECZENSTWO

Ta wskazowka ostrzegawcza ostrzega przed zagrozeniami dla ludzi, ktére prowadzg do powaznych obrazen
lub do $mierci.

Ta wskazéwka ostrzegawcza ostrzega przed zagrozeniami dla ludzi, ktére mogg prowadzi¢ do powaznych
obrazen lub do $mierci.

OSTROZNIE

Ta wskazéwka ostrzegawcza ostrzega przed zagrozeniami dla ludzi, ktére mogg prowadzi¢ do lekkich i
Sredniociezkich obrazen.

UWAGA

Ta wskazdwka ostrzegawcza ostrzega przed szkodami materialnymi.

1.3.2 Inne wskazoéwki

(] Informacja

Ta wskazdwka przedstawia porady i wazne informacje.

10 BU 0510 pl-1620
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2 Bezpieczenstwo

2.1 Zastosowanie zgodne z przeznaczeniem

Funkcja technologiczna POSICON firmy Getriebebau NORD GmbH & Co. KG jest wspomaganym
programowo funkcjonalnym rozszerzeniem przetwornicy czestotliwosci firmy NORD. Jest
nieroztgcznie potgczona z przetwornicg czestotliwosci i nie mozna jej stosowaé niezaleznie od
przetwornicy. Obowigzujg w sposéb nieograniczony zasady bezpieczenstwa przetwornicy
czestotliwosci, ktére s3 opisane w odpowiedniej instrukcji (Ed punkt 9.2 "Dokumenty i
oprogramowanie").

Funkcja technologiczna POSICON stuzy przede wszystkim do rozwigzywania kompleksowych zadan
napedowych z funkcjg pozycjonowania, ktéra jest realizowana przez przetwornice czestotliwosci firmy
NORD.

2.2 Doboér i kwalifikacje personelu

Funkcje technologiczng POSICON powinni uruchomi¢ wytgcznie wykwalifikowani elektrycy. Musza oni
posiada¢ wymagang wiedze o stosowanej funkcji technologicznej, elektronicznej technice napedowej,
narzedziach konfiguracyjnych (np. oprogramowaniu NORD CON) i urzgdzeniach peryferyjnych
zwigzanych z zadaniem napedowym (m.in. sterowniku).

Ponadto wykwalifikowani elektrycy muszg by¢ zaznajomieni z instalacjg, uruchomieniem i
eksploatacjg czujnikow i elektronicznej techniki napedowej oraz powinni zna¢ i przestrzegaé
wszystkich przepisow zapobiegania wypadkom, dyrektyw i ustaw obowigzujgcych w miejscu
uzytkowania.

2.2.1 Kwalifikacje personelu

Wykwalifikowany personel obejmuje osoby, ktére ze wzgledu na swoje fachowe wyksztalcenie i
doswiadczenie posiadajg wystarczajgcg wiedze z zakresu specjalnej dziedziny oraz znajg
odpowiednie przepisy ochrony pracy i zapobiegania wypadkom, a takze ogdlnie uznane przepisy
techniczne.

Personel musi by¢ uprawniony przez uzytkownika urzgdzenia do wykonywania wymaganych
Czynnosci.

2.2.2 Wykwalifikowany elektryk

Wykwalifikowany elektryk to osoba, ktéra ze wzgledu na swoje fachowe wyksztatcenie i
doswiadczenie posiada wystarczajgcg wiedze dotyczaca

» wlgczania, wylgczania, odtgczania, uziemiania i oznaczania obwoddw pradowych i urzadzen,

+ prawidtowej konserwacji i stosowania urzgdzen ochronnych zgodnie z ustalonymi normami
bezpieczenstwa,

* pomocy medycznej poszkodowanym w nagtych wypadkach.

BU 0510 pl-1620 11
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2.3 Zasady bezpieczenstwa

Stosowac funkcje technologiczng Sterowanie pozycjonowaniem POSICON i urzgdzenie firmy
Getriebebau NORD GmbH & Co. KG wylgcznie zgodnie z przeznaczeniem, [ punkt 2.1
"Zastosowanie zgodne z przeznaczeniem".

Przestrzegac¢ zalecehn zawartych w niniejszej instrukcji, aby zapewni¢ bezpieczne stosowanie funkgciji
technologiczne;j.

Uruchamia¢ urzadzenie wylgcznie w stanie technicznie niezmienionym i z wymaganymi ostonami.
Wszystkie przytgcza i kable powinny znajdowacé sie w nienagannym stanie.

Prace przy urzgdzeniu powinien wykonywaé wytgcznie wykwalifikowany personel, L[ punkt 2.2
"Dobér i kwalifikacje personelu"”.

12 BU 0510 pl-1620
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3 Podiaczenie elektryczne

A OSTRZEZENIE Porazenie pradem elektrycznym

Dotkniecie czesci przewodzacych prgd moze prowadzi¢ do porazenia pradem elektrycznym z mozliwosciag
odniesienia powaznych lub $miertelnych obrazen.

* Przed rozpoczeciem czynnosci instalacyjnych odigczy¢ urzadzenie od napiecia elektrycznego.
» Pracowac¢ wytgcznie przy urzadzeniach odtgczonych od napiecia elektrycznego.

A OSTRZEZENIE Porazenie pradem elektrycznym

Przetwornica czestotliwosci pozostaje pod niebezpiecznym napieciem przez okres do 5 minut po odigczeniu.
* Przed rozpoczeciem wykonywania czynnosci nalezy odczekaé co najmniej 5 minut po odigczeniu od sieci.

Regulacje pozycji przetwornicy czestotliwosci mozna stosowac tylko wtedy, gdy otrzyma nieopdzniony
sygnat zwrotny aktualnej pozycji rzeczywistej napedu.

Do wykrywania pozyciji rzeczywistej stuzy zwykle enkoder.

3.1 Podiaczenie do urzadzenia

W zalezno$ci od wielkos$ci zaciski przytgczeniowe przewodow zasilajgcych i sterujgcych znajdujg sie
w réznych pozycjach. W zalezno$ci od konfiguracji urzgdzenia zaciski mogg nie wystepowac.

BU 0510 pl-1620 13
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Wielkosé 1 ... 4 Wielko$¢é 5 ... 7 Wielkos¢ 8, 9 @

0O

1= Zasilanie sieciowe L1, L2/N, L3, PE X1 Od wielkosci 8: X1.1, X1.2
2= Przytacze silnika U, V, W, PE X2 Od wielkosci 8: X2.1, X2.2
3= Przekaznik 1-4 X3
wielofunkcyjny
4= Rezystor hamowania +B, -B X2 Od wielkosci 8: X30
5= Obwdd posredni DC -DC X2 Od wielkosci 8: +DC, -DC X32
6 = Zaciski sterujgce WE/WY, GND, 24Vout, IG, DIP dla - X4, X5, X6, X7, X14
AIN
7= Zewnetrzny modut
rozszerzen
8= Dlawik obwodu Od wielkosci 8: -DC, CP, PE  X31
posredniego
9= Komunikacja CAN/CANopen; RS232/RS485 > X9/X10; X11
10 = Termistor PTC T1/2 lub TF+/- X13  do wielkosci 4 (z wyjagtkiem SK 54xE): do
DIN 5
11 = Bezpieczna blokada 86, 87, 88, 89 X8
impulséw
12 = Napiecie sterujgce VI 40, 44 X12  z wyjatkiem SK 5x0E i SK 511E
24V

14 BU 0510 pl-1620
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Wielkos¢ 10, 11

DC-Choke reguired
SK DCL-950/450-C

B sy

A A |

DANGER | ‘-l'_!:l!‘ll“ .i“l L

Orireins i alivn = Saminy e
E1Y

. o5 Bl
S |

e oLk
o .
2 13
A =
o .
o
P
1= Zasilanie sieciowe L1, L2, L3 (1 x M8 95 mm?)
2= Przytgcze silnika U, V, W (3 x M8 120 mm?)
3= Przekaznik X3.1, X3.2
wielofunkcyjny
4= Rezystor hamowania +B, -B (2 x M8 50 mm?)
5= Obwdd posredni DC +DC, CP (2 x M8 120 mm?)
6 = Zaciski sterujace X4, X5, X6, X7
7= Zewnetrzny modut
rozszerzen
8= Dlawik obwodu CP, -DC (2x M8 120 mm?)
posredniego
9= Komunikacja X9/X10; X11
10 = Termistor PTC T1/2 X15
11 = Bezpieczna blokada 86, 87, 88, 89 X8
impulsow
12 = Napiecie sterujgce VI 40, 44 X15
24V

13 = Przylacze PE (np.)
14 = Przylgcze PE (np.)

1 x M8 95 mm2 (sie¢), 1 x M8 95 mm2 (choke)
1 x M8 95 mm2 (sie¢), 1 x M8 95 mm2 (czoper)

BU 0510 pl-1620
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NORP

DRIVESYSTEMS

3.1.1

Informacje szczegoétowe dotyczace zaciskéw sterujgcych

Ponizej sg przedstawione zaciski sterujgce istotne dla podifgczenia enkodera. Nalezy pamietaé, ze
zaciski sterujgce mogg rozni¢ sie pod wzgledem budowy i dziatania dla poszczegdlnych wersiji
urzagdzenia. Dlatego zaciski sterujgce sg pokazane wielokrotnie i przyporzgdkowane do odpowiednich
wersji urzagdzenia.

Blok zaciskéw X5 — Cyfrowe WE

SK500E SK505E SK510E SK511E  SK515E  SK520E SK530E  SK535E
Przetwornica
v v y v y
Zaciski X5: 21 22 23 24 25 42 40 41
Nazwa DIN1 DIN2 DIN3 DIN4 DIN5S VO 15V | GND/OV VO 5V
Zacisk | Funkcja Dane Opis / zalecenia Parametr
[Ustawienia fabryczne]
21 Wejscie cyfrowe 1
[ZAt. w prawo] | 7.5 . 30 V, Ri = 6,1 kO P420
e Nie nadaje sie do analiz
22 Wejscie cyfrowe 2 I© sie Y | czas reakcji kazdego wejscia cyfrowego
danych z termistora. P421
[ZAL. w lewo] , wynosi < 5 ms.
23 Weidcie ovf 3 Podtaczenie enkodera Pol ) 15 V-
ejscie cyfrowe | HTL mozliwe tylko do otgczenie z wewn. : o420
[Zestaw parametr_ow DINZ2 i DIN4 ® I 2
bit0] . r . i Q2 ———o
Czestotliwos¢ graniczna: O [0 23 . .
24 Wejscie cyfrowe 4 maks. 10 kHz @ 2« P43
@ (1] 25
[Stata czest. 1, P429] © [ +2 15V
25 Wejscie cyfrowe 5 2,5...30V, Ri=2,2 kQ @ [1 40
[Brak funkcji] | Nie nadaje sie do analizy ® [ + = motor - PTC
danych z wylgcznika Potagczenie z zewn. 7,5-30 V:
bezpieczenstwa. @I 21
Nadaje sie do analizy : % 2|
; 23
dan_ych. z termistora przy ® 0 = [ P44
zasilaniu 5 V. @[ 25 s a0V
UWAGA: Wejscie nie @ [ 42 DoV
iada bezpi @ 1] 40
posiada .ezplecznego O+ | o
odtgczania.
UWAGA: Dla termistora
silnika ustawi¢ P424 = 13.
42 Zasilanie napieciem Napiecie zasilajgce dostarczane przez
15 V Wyjscie 15V +20% przetwornice czestotliwosci do aktywacji
maks. 150 mA (wyjscie) wejs¢ cyfrowych lub zasilania enkodera
10-30 V
40 Potenq’al odniesienia 0V cyfrowo Potencjat odniesienia
sygnatow cyfrowych
41 Zasilanie napieciem 5V +20%
5V Wyjscie maks. 250 mA (wyjscie), | Zasilanie PTC silnika
odporne na zwarcie
16 BU 0510 pl-1620
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SK500E  SK505E SK510E  SK511E  SK515E  SK520E  SK530E  SK535E
Przetwornica
v v v
Zaciski X5: 21 22 23 24 25 44* 40 41 * Zacisk 44:
do wielkosci 4: VI
Nazwa DIN1 DIN2 DIN3 DIN4 DINS V...24V | GND/OV VO 5V od wielkosci 5: VO
Zacisk | Funkcja Dane Opis / zalecenia Parametr
[Ustawienia fabryczne]
21 Wejscie cyfrowe 1 75 ..30V,Ri=6,1kQ P420
[ZAL. w prawo] Nie nadaje sie do analizy
22 Wejscie cyfrowe 2 danych z termistora. P421
[ZAL. w lewo]
23 Wejscie cyfrowe 3 | Podigczenie enkodera
[Zestaw parametréw HTL mozliwe tylko do P422
bit0] DIN2 i DIN4
24 Wejscie cyfrowe 4 Czestotliwosc¢ graniczna:
maks.10 kHz " o Pa23
[Stata czest. 1, P429] : Czas reakcji kazdego wejscia cyfrowego
25 Wejscie cyfrowe 5 tylko wynosi < 5 ms.
[Brak funkciji] | wielkos¢ 1 ... wielkos¢ 4 ® I 2
2,5..30V,Ri=2,2kQ O [ 22
; I . @ (1 23
Nie nadaje sie do analizy @ [1] 24 _ ,
danych z wytgcznika @2 18 ... 30V
. , Q@ I 44 -
bezpieczenstwa. @ [ 20 GND /0V
Nadaje sie do analizy @ 41 | 0 prc
dan.ych.z termistora przy pao4
zasilaniu 5 V.
UWAGA: Wejscie nie
posiada bezpiecznego
odtgczania.
UWAGA: Dla termistora
silnika ustawi¢ P424 = 13.
od wielkosci 5:
Termistor do X13:T1/T2
a4 % 18...30V Napiecie zasilajace modutu sterujgcego
DA NSl co najmniej 800 mA przetwornicy czestotliwosci. Jest
VI 24 VZasilanie N . . . .
. . (wejscie) konieczne do dziatania przetwornicy.
napieciem Wejscie
od wielkosci 5 Napiecie zasilajgce dostarczane przez
VO 24 VZasilanie przetwornice czestotliwosci do aktywacji
napieciem Wyjscie wejs¢ cyfrowych lub zasilania enkodera
10-30 V
24V £25% Napiecie sterujgce 24 V DC jest
maks. 200 mA (wyjscie), | wytwarzane przez przetwornice
odporne na zwarcie czestotliwosci, alternatywnie moze by¢
dostarczane za pomocg zaciskéw
X12:44/40 (od wielkosci 8: X15:44/40).
Zasilanie za pomocg zacisku X5:44 nie
jest mozliwe.
40 POtenCJ,ai odniesienia 0V cyfrowo Potencjat odniesienia
sygnatéw cyfrowych
41 Napiecie zasilajgce 5V+20%
5V Wyjscie maks. 250 mA (wyjscie), | Zasilanie PTC silnika
odporne na zwarcie
BU 0510 pl-1620 17
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Sterowanie pozycjonowaniem POSICON - Dodatkowa instrukcja dla serii SK 500E DRIVESYSTEMS
Blok zaciskéw X5 — Cyfrowe WE
SK 540E  SK 545E
Przetwornica J
Zaciski X5: 21 22 23 24 39 38 42 40
Oznaczenie DIN1 DIN2 DIN3 DIN4 TF- TF+ VO 15V | GND/OV
Zacisk Funkcja Dane Opis / zalecenia Parametr
[ustawienie
fabryczne]
21 Wejscie cyfrowe 1 Czas reakcji kazdego wejscia cyfrowego
— wynosi £ 5 ms. P420 [-01]
[ZAL. w prawo] | 7,5..30 V, Ri=6,1 kQ .
22 Wejscie cyfrowe 2 | Nie nadaje si do analizy | Poaczenie zwewn. 15 V: 420 (02
[ZAL. W lewo] danych z termistora. @ 1] 21
@2 ———o
1&ci @ 1 23
23 Wejscie cyfrowe 31 Podtaczenie enkodera HTL | | @ [1] 24 . .
[Zestaw parametrow | mozliwe tylko do DIN2 i @ [ 3 | [mor-prc | P420 [-03]
bit0] | pIN4 : % 38| — L 15v
e : 42 -
24 Wejscie cyfrowe 4 Czestotliwos¢ graniczna: @1 20
[Stata czest. 1, | MaKS: 10 kHz P420 [-04]
P429] )
Potgczenie z zewn. 7,5-30 V:
39 Wejscie termistora -
@ [ 21
38 Wejscie termistora | Oddzielone potencjatowo, Q2| ——
PTC + nieodtgczalne wejscie @8 ——
. Qo | — 4
termistora do ® I =
monitorowania @ [ 3 @
temperatury silnika za @ [ 2 bR
pomocg PTC @ [ 40
42 Napiecie zasilajace 0 Zasilanie dostarczane przez
O 15V £ 20% ; - P ,
15 V Wyjscie . przetwornice czestotliwosci do aktywac;i
maks. 150 mA (wyjscie), | \yejs¢ cyfrowych lub zasilania enkodera
odporne na zwarcie 10-30 V
40 Potencjat
odniesienia 0V cyfrowo Potencjat odniesienia
sygnatéw cyfrowych
18 BU 0510 pl-1620
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SK 540E  SK 545E
Przetwornica J
Zaciski X5: 21 22 23 24 25/39 41/ 38 44* 40 * Zacisk 44.
do wielkosci 4:
DIN1 DIN2 DIN3 DIN4 DIN5 / TF- VO 5V /TF+ | V...24V | GND/OV Vi
Oznaczenie od wielkosci 5:
\Ye)
Zacisk Funkcja Dane Opis / zalecenia Parametr
[ustawienie
fabryczne]
21 Wejscie cyfrowe 1
Jscle oy P420 [-01]
[ZAL. w prawo] | 7,5..30 V, Ri=6,1 kQ
22 Wejscie cyfrowe 2 Nie nadaje si¢ do analizy | Czas reakcji kazdego wejécia cyfrowego
[ZAL. w lewo] danych z termistora. wynosi £ 5 ms. P420 [-02]
5 Weisci , Wielkos¢ 1 do 4:
3 ejscie cylrowe 3, Podtgczenie enkodera HTL Y
[Zestaw parametrow | mozliwe tylko do DIN2i | |@ [ 22||— P420 [-03]
bit0] | pIN4 @[] 23
24 Wejscie cyfrowe 4 | Czestotliwosé graniczna: : % gg EK'P —1
[Stata czest. 1, maks. 10 kHz : % ji | 18..30v P420 [-04]
P429] ® I « GND/ OV
25 Wejscie cyfrowe 5 i sci 5-
) y | wystepuje: od wielko$ci 5 od wielkosci 5: P420 [-05]
[Brak funkciji] oW
39 Wejscie termistora - | wystepuje: wielko$é 1 - 4 : % 2
38 Wejscie  termistora : % o 1
PTC + Oddzielone potencjatowo, || @ ] a1
nieodtgczalne wejscie @ 1] 4 - 2&5 ?g\\;
termistora do @ [ 40
monitorowania
temperatury silnika za
pomocg PTC
41 Napiecie zasilajgce | wystepuje: od wielkosci 5
maks. 250 mA (wyjscie),
nieodporny na zwarcie
44 Wielkos¢ 1.do 4 18...30 V Napiecie zasilajagce modutu sterujgcego
V124V Napiecie | o6 najmniej 800 mA przetwornicy czestotliwosci. Jest
zasilajgce Wejscie | ejscie) konieczne do dziatania przetwornicy.
Od wielkosci 5 Zasilanie dostarczane przez
VO 24V Napiecie przetwornice czestotliwosci do aktywacji
zasilajgce Wyjscie wejs¢ cyfrowych lub zasilania enkodera
10-30 V
24V +25% o Napiecie sterujgce 24V DC jest
maks. 200 mA (wyjécie), | wytwarzane przez przetwornice
odporne na zwarcie czestotliwosci, alternatywnie moze by¢
dostarczane za pomocg zaciskow
X12:44/40 (od wielkosci 8: X15:44/40).
Zasilanie za pomocg zacisku X5:44 nie
jest mozliwe.
40 Potencjat
odniesienia 0 V cyfrowo Potencjat odniesienia
sygnatéw cyfrowych
BU 0510 pl-1620 19
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Sterowanie pozycjonowaniem POSICON - Dodatkowa instrukcja dla serii SK 500E DRIVESYSTEMS
Blok zaciskéw X6 — Enkoder
SK500E  SK505E  SK510E  SK511E  SK515E  SK520E  SK530E  SK 535E
Przetwornica
N v v
Zaciski X6: 40 51 52 53 54
Oznaczenie GND/OV | ENCA+ | ENCA- | ENCB+ | ENCB-
Zacisk Funkcja Dane Opis / zalecenia Parametr
[Ustawienie
fabryczne]
40 Potencjat Wejscie enkodera przyrostowego mozna
odniesienia 0V cyfrowo wykorzysta¢ do dokfadnej regulacji
sygnatéw cyfrowych predkosci obrotowej, funkciji
dodatkowych lub pozycjonowania (od
51 Kanat A SK 530E).
52 Kanat A odwrotny Zaleca sie stosowanie enkoderéw z
53 Kanal B TTL, RS422. zasilaniem 10-30 V, aby skompensowac
ana 500...8192 imp./obr spadek napiecia na dtugich P300
54 Kanat B odwrotny Czestotliwos¢ graniczna: potgczeniach kablowych.
maks. 205 kHz Uwaga: Enkodery z zasilaniem 5 V nie
nadajg sie do utworzenia niezawodnego
systemu.
Blok zaciskéw X6 — Enkoder
SK 540E  SK 545E
Przetwornica
y y
Zaciski X6: 49 51 52 53 54
Oznaczenie VO 12V | ENCA+ | ENCA- | ENCB+ | ENC B-
Zacisk Funkcja Dane Opis / zalecenia Parametr
[ustawienie
fabryczne]
49 Napiecie zasilajace | 12V + 20% Wejscie enkodera przyrostowego mozna
12V Wyjscie maks. 150 mA; nieodporny wykorzy'/s.taé do dokfradnej r"egulacji
na zwarcie predkosci obrotowej, funkciji
dodatkowych lub pozycjonowania.
51 Kanat A Zaleca sig stosowanie enkoderow z
52 Kanat A odwrotny TTL, RS422 zasilaniem 10-30 V, aby skompensowac
. spadek napiecia na dtugich
53 Kanat B 500....8192 imp./obr potaczeniach kablowych. P300
Czestotliwosci graniczne: . - .
54 Kanat B odwrotny maks 205 kHz Uwaga: Enkodery z zasilaniem 5 V nie
) nadaja sie do utworzenia niezawodnego
systemu.
20 BU 0510 pl-1620
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Blok wtykéw X9 i X10 — CAN / CANopen

SK500E  SK505E  SK510E  SK511E  SK515E  SK520E  SK530E  SK535E
Przetwornica
V v V y v
Zaciski X9: /
X10: 1 2 3 4 5 6 7 8
CAN_H CAN_L | CAN_GND nc nc CAN_SHD | CAN_GND | CAN_24V
Nazwa
Styk Funkcja Dane Opis / zalecenia Parametr
[Ustawienia
fabryczne]
1 Sygnat X10 X9
2 CAN/CANopen
3 CAN GND Szybkosé transmisji ...500
4 . kbd
5 Brak funkcji Gniazda RJ45 sg
6 Ekran kabla wewnetrznie potgczone »J ‘ Mﬁ JJJ ‘ k@
réwnolegle.
7 ND/OV 2 J2= 2 223
G /0 — Terminator R=120 Q DIP 2 :I ;I :I :I :I ;I :I ;‘I :I :| :I :I
8 Zewn. napiecie (p. nizej) 888322333 883322333 P503
zasilajgce 24V DC . P509
:‘r’]‘t';’?::l Do pracy 2 x RJ45: Nrstyku 1 ... 8
CANbus/CANopen UWAGA: Od §K 530E |nte:rfejs .
. . - CANopen mozna stosowac¢ do analizy
niezbedne jest zasilanie
danych z enkodera absolutnego.
zewnetrzne 24 V . i
. e L Informacje szczegétowe sg podane w
(obcigzalnosé co najmniej . .
instrukcji BU 0510.
30 mA). . . .
Zalecenie: Zabezpieczy¢ przed
wyrwaniem (np. za pomocg zestawu
EMC)

Przetacznik DIP 1/2 (gérna strona przetwornicy czestotliwosci)

X11

w

DIP 1 Terminator dla interfejsu RS485 (RJ12); ON =
wigczony
[Domysinie = ,,0FF”]
W przypadku komunikacji RS232 DIP1 w
pozycji ,OFF”

DIP 2

Terminator dla interfejsu CAN/CANopen
(RJ45); ON = witgczony
[Domysinie = ,,0FF”]

S
F

RS485_A

RS485_B

RS232/485

>

GND
TXD
RXD

DIP

X10

X9

jﬁ

CAN_GND
CAN_SHLD
CAN_GND
CAN 24V

T o
zz
33

°
=

ne

CAN/CANopen

BU 0510 pl-1620
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Sterowanie pozycjonowaniem POSICON - Dodatkowa instrukcja dla serii SK 500E DRIVESYSTEMS
Blok wtykow X9 i X10 — CAN / CANopen
SK 540E  SK 545E
Przetwornica
v N
Zaciski X9: /
X10: 1 2 3 4 5 6 7 8
Oznaczenie CAN_H CAN_L | CAN_GND nc nc CAN_SHD | CAN_GND | CAN_24V
Styk Funkcja Dane Opis / zalecenia Parametr
[ustawienie
fabryczne]

1 Sygnat X10 X9
2 CAN/CANopen
3 CAN GND Szybkos¢ transmisji ...500

kbd
4 N Gniazda RJ45 s3
5 Brak funkcji wewnetrznie potgczone

[
6 Ekran kabla Terminator R=240QDIP2 | _ .8 38% ..%2 38% P503
7 GND/OV (p. nizej) 553522555 353::533 P509

. UWAGA: Do pracy

8 Zown. zasilanie 24 interfejsu 2x RJ45: Nr styku 1 ... 8

CANbus/CANopen . .

niezbedne jest Fz)asilanie UWAGA: Interfejs CANopen mozna

Zewnetrzne 24 V stosowac do analizy danych z enkodera

(obci ezalnoéé o naimniei absolutnego. Informacje szczegétowe sg

30 maA) J 4 podane w instrukcji BU 0510.

Zalecenie: Zabezpieczy¢ wtyk (np. za
pomocg zestawu EMC)

Przetacznik DIP 1/2 (g6rna strona przetwornicy czestotliwosci)

DIP-1 Terminator dla interfejsu RS485 (RJ12); ON = X11 X10 X9
wigczony [Domysinie = ,0FF”]
W przypadku komunikacji RS232 DIP1 w I111] m m
pozycji ,OFF”

DIP-2
Terminator dla interfejsu CAN/CANopen %J ‘ LK T %M}i %MEE
(RJ45); ON = wiaczony PO
[Domyslnie = ,,0FF”] ggsEs’ s e e e

RS232/48 DIP CAN/CANopen
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Blok zaciskéw X12 — Wejscie 24 VDC (tylko wielkosci 5 ... 7)

Przetwornica

SK500E SK505E  SK510E  SK511E  SKS515E  SK520E  SK530E  SK535E

v v
Zaciski X12: 40 44
Nazwa GND VI 24V
Zacisk | Funkcja Dane Opis / zalecenia Parametr
[Ustawienia fabryczne]
44 24V .. 30V Pod . ‘onalne. Gd -
min. 1000 mA 0 allczenl.e ngJona ne. Gdy napngcng
L e . sterujgce nie jest podtgczone, napiecie
Napiecie wejscia UWAGA: Wejscie nie jest . .
) sterujgce jest wytwarzane przez
zabezpieczone przed .
A . | wewnetrzny zasilacz.
odwrdceniem polaryzaciji.
40 POtean,a’( odniesienia GND/OV Potencjat odniesienia
sygnatéw cyfrowych
Blok zaciskéw X12 — Wejscie 24 VDC (tylko wielkosci 5 ... 7)
SK 540E  SK 545E
Przetwornica J
Zaciski X12: 40 44
Oznaczenie GND VI 24V
Zacisk Funkcja Dane Opis / zalecenia Parametr
[ustawienie
fabryczne]
44 Podtagczenie opcjonalne. Gdy napiecie
24V ... 30V i ie j ieci
Zasilanie Wejscie . steru!ace nlg jest podtgczone, napiecie
min. 1000 mA sterujgce  jest wytwarzane przez
wewnetrzny zasilacz.
40 Potencjat
odniesienia GND/0OV Potencjat odniesienia
sygnatéw cyfrowych
BU 0510 pl-1620 23
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Blok zaciskéw X14 - Interfejs uniwersalnego enkodera

SK 540E  SK 545E
Przetwornica
v y
Zaciski X14; 66 65 64 63
Oznaczenie DAT- DAT+ CLK- CLK+
Zacisk Funkcja Dane Opis / zalecenia Parametr
[ustawienie
fabryczne]
66 Sygnat DAT-
(RS485 DAT-) Do podtgczenia enkoderéw SSI, BISS,
65 Sygnat DAT+ L RS422 EnDat i Hiperface.
(RS485 DAT+) s o P300,
Czestotliwos¢ transmisji:
64 Sygnat CLK- 200 kHz Do podfaczenia enkoderéw SSI, BISS i (P604, tylko
' EnDat. ;
63 wyjatek enkoder SSI: , L dla
100 kHz Alternatywnie: gdy nie jest podtgczony POSICON)

enkoder uniwersalny: podtgczenie
Sciezki zerowej enkodera
przyrostowego: mozliwe 0 = 63,
0/ > 64.

Sygnat CLK+
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3.2 Enkoder

3.2.1 Enkoder absolutny CANopen

Podtgczenie enkodera absolutnego odbywa sie przez wewnetrzny interfejs CANopen. Podfgczany
enkoder absolutny musi posiadac¢ co najmniej interfejs CAN-Bus z protokotem CANopen. Wewnetrzny
CAN-Bus z protokotem CANopen mozna réwnoczesnie stosowa¢ do sterowania i parametryzacji oraz
do odczytu pozycji enkodera absolutnego.

Przetwornica czestotliwosci obstuguje enkoder absolutny CANopen o profilu komunikacyjnym DS 406.
Jezeli jest stosowany enkoder absolutny dopuszczony przez firme NORD GmbH & Co. KG, mozliwa
jest automatyczna parametryzacja enkodera przez przetwornice czestotliwosci. W tym przypadku
nalezy ustawi¢ na enkoderze tylko adres CAN i predkos¢ transmisji za pomocg przetgcznika
obrotowego lub przetgcznika DIP. Wszystkie inne konieczne parametry sg ustawiane w enkoderze
przez przetwornice czestotliwosci za pomocg CAN-Bus.

3.21.1 Dopuszczone do stosowania enkodery absolutne CANopen (z pokrywa magistrali)

Typ enkodera Jednoobrotowy enkoder absolutny
Producent Kibler
T 8.5878.0421.2102.
yp S010.K014
Numer czesci 19551882
Rozdzielczose 8192 (13 bitow)
jednoobrotowa

Rozdzielczos¢

) 1
wieloobrotowa

Interfejs Profil CANopen DS406 V3.1
Adres CAN / szybkosc Mozliwo$¢ ustawiania (adres 51, szybkosc¢ transmisji 125k)
transmisji
Pokrywa magistrali Tak
Wyjscie enkodera Ni
ie
przyrostowego
Zasilanie 10 ... 30 VDC
Wat Otwor nieprzelotowy D=12
Podtagczenie Zacisk
elektryczne
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Typ enkodera Wieloobrotowy enkoder absolutny

Producent Kubler Kibler Kubler Baumer IVO
8.5888.0421.2102. | 8.F5888M.0A50.21 | 8.5888.0452.2102.

Ty S010.K014 22.DG4404 S010.K014 GXMMS.Z10

Numer czesci 19551883 (AG7) 19551927 (AG8) 19551881 (AG1) 19556995 (AG3)

Rozdzielczosc 8192 (13 bitow) | 8192 (13 bitéw) | 8192 (13 bitow) | 8192 (13 bitéw)

jednoobrotowa

Rozdzielczos¢ 4096 (12 bitéw) | 65536 (16 bitéw) | 4096 (12 bitow) | 65536 (16 bitow)

wieloobrotowa

Interfeis Profil CANopen Profil CANopen Profil CANopen Profil CANopen

g DS406 V3.1 DS406 V3.1 DS406 V3.1 DS406 V3.0

Mozliwos¢ Mozliwos¢ sl s -

Adres CAN / szybkos$¢ | ustawiania (adres Sta’gkac?r'ets 33, . .. | ustawiania (adres ggfg‘!gﬁc g;tz\lf;g'a

transmis;ji 51, szybkos¢ Zg])k OSC transmisyl 51, szybkos¢ transmis'i’12gk)
transmisji 125k) transmisji 125k) )

Pokrywa magistrali Tak Nie Tak Tak

Wyijscie enkodera Nie TTL/ RS422 TTL/ RS422 TTL/ RS422

przyrostowego 2048 impulsow 2048 impulséw 2048 impulséw

Zasilanie 10 ... 30 VDC 10 ... 30 VDC 10 ... 30 VDC 10 ... 30 VDC
Otwor . Otwor A

Wat nieprzelotowy \ISVa_’r 1d ;azony nieprzelotowy gt!vc;rzmeprzelotowy
D=12 B D=12 -

Podtaczenie . Koncowka kabla AG: Zacisk

elektryczne Zacisk 1,5m Wiyk M12 IG: Wtyk M12

3.21.2 Konfiguracja stykéw dla enkodera CANopen

Funkcja Konfiguracja w SK 5xxE (X9 / X10)

Zasilanie 24 V 8 24V

Zasilanie 0 V 7 0V (GND)

CAN high 1 CAN_H

CAN low 2 CAN_L

CAN Ground 3 CAN_GND

Ekran kabla 6 CAN_SHD

26 BU 0510 pl-1620




Co

DRIVESYSTEMS

3 Podiaczenie elektryczne

3.3 Modut przylgczeniowy RJ45 WAGO

Modut przytgczeniowy mozna stosowac¢ do okablowania funkgc;ji
zlgcza RJ45 (napiecie zasilajgce 24 V, enkoder absolutny
CANopen, CANbus) za pomocg zwyktych kabli.

Za pomocg tego adaptera mozna podtgczy¢ gotowe kable RJ45
do zaciskéw ze sprezyng naciggowg (1-8 + S).

Styk 1 2 3 4 5 6 7 8 S
Znaczenie a a a -
pd T pd 3

I| - OI wl OI N c

b b pd pd pd b o

< | < | < |l |<|<|< | &

&) &) o c c [CIIIS) &) I,

Aby zapewni¢ prawidtowe podtgczenie ekranu i zabezpieczenie
przed wyrwaniem, nalezy uzy¢ obejmy zaciskowej ekranu.

Dostawca Nazwa Nr artykutu
WAGO Kontakttechnik GmbH Modut przytaczeniowy Ethernet ze zlgczem CAGE-
CLAMP 289-175
Modut RJ-45
WAGO Kontakttechnik GmbH Akcesoria: Obejma zaciskowa ekranu WAGO 790-108
Alternatywnie, zestaw ztozony z modutu przytaczeniowego i obejmy zaciskowej Nr art
ekranu )
Getriebebau NORD GmbH & |Modut przytgczeniowy RJ45/zacisk 278910300

Co.KG

Tabela 1: Modut przytaczeniowy RJ45 WAGO
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Wejscie enkodera

Przytagcze enkodera przyrostowego jest wejsciem dla typu z dwoma kanatami i sygnatami
kompatybilnymi z TTL dla sterownika zgodnego z EIA RS422. Maksymalny pobér prgdu enkodera
przyrostowego nie powinien przekracza¢ 150 mA.

Liczba impulséw na obrét moze wynosi¢ od 500 do 8192 inkrementow. Mozna jg ustawi¢ za pomocg
parametru P301 ,Liczba impulséw enkodera przyrostowego” w grupie menu ,Parametry regulacji”
zgodnie z powszechnie stosowanym stopniowaniem. W przypadku dtugosci przewodow >20m i
predkosci obrotowych silnika przekraczajgcych 1500 obr/min liczba impulséw na obrét enkodera nie
powinna przekracza¢ wartosci 2048.

Przekroj diuzszych przewoddw musi by¢ wystarczajgco duzy, aby spadek napiecia na przewodach nie
byt zbyt wysoki. Dotyczy to w szczegdlnosci przewodu zasilajgcego, ktérego przekréj mozna
zwiekszy¢ przez potgczenie rownolegte kilku zyt.

W odréznieniu od enkoderéw przyrostowych w enkoderach Sinus lub SIN/COS sygnaly nie sa
wyprowadzane w formie impulsu, lecz w postaci dwéch (obréconych o 90°) sygnatéw sinusoidalnych.

m Informacja

Zaklécenia sygnatu enkodera

Nieuzywane zyty (np. kanat A odwrotny / kanat B odwrotny) nalezy zaizolowaé. W przeciwnym
wypadku kontakt zyt miedzy sobg lub z ekranem kabla moze powodowaé zwarcia, ktére moga
prowadzi¢ do zaktéceh sygnatu enkodera lub uszkodzenia enkodera.

m Informacja

Kontrola dziatania enkodera

Za pomocg parametrow P709 [-09] i [-10] mozna zmierzy¢ réznice napiecia miedzy kanatami Ai B. W
przypadku obrocenia enkodera przyrostowego wartos¢ obu kanatéw musi przeskoczy¢ miedzy -0,8 V
i 0,8 V. Jezeli napiecie przeskakuje tylko miedzy 0 i 0,8 V lub -0,8, dany kanat jest uszkodzony. Nie
mozna prawidtowo okresli¢ potozenia enkodera przyrostowego. Zalecana jest wymiana enkodera!

28 BU 0510 pl-1620



Co

DRIVESYSTEMS 3 Podtaczenie elektryczne

Enkoder przyrostowy

W zaleznosci od rozdzielczosci enkodery przyrostowe generujg zdefiniowang liczbe impulséw na
obrot watu enkodera (kanat A / kanat A odwrotny). Dzigki temu mozna zmierzy¢ doktadng predko$¢
obrotowg enkodera / silnika za pomoca przetwornicy czestotliwosci. Ponadto dzieki zastosowaniu
obréconego o 90° (V4 okresu) drugiego kanatu (B / B odwrotny) mozna okre$li¢ kierunek obrotu.

Napiecie zasilajgce enkodera wynosi 10 ... 30 V. Zrédiem napiecia jest zrédio zewnetrzne lub
napiecie wewnetrzne (zaleznie od wersji przetwornicy czestotliwo$ci). 12V /15V /24 V).

Do pofgczenia enkodera z sygnatem TTL stuzg specjalne zaciski. Parametryzacja odpowiednich
funkcji odbywa sie za pomocg parametrow z grupy ,Parametry regulacji” (P300 i nastepne). Enkodery
TTL najlepiej nadajg sie do regulacji napedu z przetwornicami czestotliwosci od SK 520E.

Do potgczenia enkodera z sygnatem HTL stuzg wejscia cyfrowe DIN 2 i DIN 4. Parametryzacja
odpowiednich funkcji odbywa sie za pomocg parametrow P420 [-02/-04] lub P421 i P423 oraz
P461 ... P463. Enkodery HTL majg ograniczone mozliwosci w zakresie regulacji predkosci obrotowej
(nizsze czestotliwosci graniczne) w stosunku do enkodera TTL. Mogg by¢ stosowane w znacznie
nizszej rozdzielczosci, a ponadto juz z przetwornicg SK 500E.

Kolory kabli Typ sygnatu TTL Typ sygnatu HTL

Funkcja enkodera Konfiguracja w SK 5xxE

przyrostowego Blok zaciskow X5 lub X6
Zasilanie 10-30 V brgzowy / zielony 42(/44 149) 15/\12(/\3)4\/ 42(/44 149) 15/\12(/\3)4\/
Zasilanie 0 V biaty / zielony 40 GND/0OV 40 GND/0OV
Kanat A brgzowy 51 ENC A+ 22 DIN2
Kanat A odwrotny zielony 52 ENC A- - -
Kanat B szary 53 ENC B+ 24 DIN4
Kanat B odwrotny rézowy 54 ENC B- - -
Kanat 0 czerwony X14: 63 CLK+ - -
Kanat 0 odwrotny czarny X14: 64 CLK- - -
Ekran kabla Potgczony na duzej powierzchni obudowy przetwornicy czestotliwosci lub uchwytu ekranu

Tabela 2: Konfiguracja koloréw i stykéw enkodera przyrostowego TTL / HTL NORD

m Informacja

Specyfikacja enkodera przyrostowego

W przypadku réznic w stosunku do standardowego wyposazenia silnikdw (typ enkodera 5820.0H40,
enkoder 10 ... 30V, TTL/RS422 lub typ enkodera 5820.0H30, enkoder 10 ... 30V, HTL) nalezy
przestrzegaé specyfikacji dotgczonej do dostawy lub skontaktowac sie z dostawca.

m Informacja

Podlaczenie Sciezki zerowej

Sciezke zerowg enkodera przyrostowego mozna nadzorowaé tylko wtedy, gdy interfejs enkodera
uniwersalnego (X14) nie jest zajety przez enkoder uniwersalny. (= P335)
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3.3.1 Enkoder dla SK 540E i SK 545E
Nizej wymienione enkodery (Sinus, Hiperface, EnDat, SSI i BISS) mozna stosowaé wytgcznie w
urzadzeniach wersji SK 540E / SK 545E.

Enkoder Sinus (enkoder SIN/COS)

Przeznaczenie i sposéb dziatania enkodera Sinus jest poréwnywalny do enkodera przyrostowego.
Zamiast impulséw cyfrowych enkoder dostarcza sygnaty sinusoidalne.

Napiecie zasilajgce enkodera wynosi 10-30 V. Jako zrddto napiecia mozna wykorzysta¢ zrédio
zewnetrzne lub napiecie wewnetrzne (zaleznie od wersji przetwornicy czestotliwosci: 12V /15V /24V).

Funkcja Kolory kabli, v;_przypa*dku enkodera Konfigur.acj? w SK 54xE
in/Cos Blok zaciskéw X5 lub X6
Zasilanie 10-30V brgzowy 1 53/2((//24:\//‘;'%\/)
Zasilanie 0V biaty 40 GND/0OV
Kanat A zielony 51 ENC A+
Kanat A odwrotny 26Mty 52 ENC A-
Kanat B szary 53 ENC B+
Kanat B odwrotny rézowy 54 ENC B-
Ekran kabla potgczony z duzg powierzchnig obudowy przetwornicy czestotliwosci lub uchwytu
ekranu
* Przyktad Kubler 5824
Tabela 3: Konfiguracja koloréw i stykéw enkodera SIN/COS

Funkcja Nazwa sygnatu Napiecie sygnatu
Sygnat Sinus Sin maks. 5V Uss
Sygnat Cosinus Cos maks. 5V Uss

Tabela 4: Informacje szczego6towe dotyczace sygnatéw enkodera SIN/COS

Enkoder Hiperface

Enkoder Hiperface jest kombinacjg enkodera przyrostowego i absolutnego i taczy w sobie zalety obu
rodzajéw enkoderow. Wartos¢ absolutna jest poczgtkowo tworzona tylko podczas wigczania
urzadzenia i przesytana przez podfgczony do magistrali interfejs parametréw zgodny ze specyfikacjg
RS485 do zewnetrznego licznika w regulatorze, ktéry nastepnie na podstawie wartosci absolutnej
zlicza przyrostowo analogowe sygnaty Sinus / Cosinus. Podczas pracy na biezgco jest poréwnywane
potozenie obliczone ze zmierzonym potozeniem absolutnym z enkodera.

Enkoder Hiperface nadaje sie do pozycjonowania w trybie serwo.

Wymagania dotyczgce sygnatu analogowego sg przedstawione w ponizszej tabeli; nalezy przy tym
pamietac, ze tolerancje napie¢ wptywajg na doktadno$¢ okreslonej pozycji.

Napiecie zasilajgce enkodera wynosi 7 ... 12 V. Jako Zrédto napiecia mozna wykorzysta¢ zrédto
zewnetrzne lub napiecie wewnetrzne 12 V.

30 BU 0510 pl-1620



Co

DRIVESYSTEMS 3 Podtaczenie elektryczne
Funkcja Nazwa sygnatu Napiecie sygnatu
Napiecie referencyjne Sinus Sin Ref 2,5V Un
Napiecie referencyjne Cosinus Cos Ref 2,5V Un
Sygnat Sinus Sin 1V Uss
Sygnat Cosinus Cos 1V Uss

Tabela 5: Informacje szczegétowe dotyczace sygnatéw enkodera Hiperface

A
A
A Uss
Un v
. . . Konfiguracja w SK 54xE
Funkcja Kolory kabli enkodera Hiperface
Blok zaciskow X5, X6 lub X14

Zasilanie 7-12V czerwony 49 VO 12V
Zasilanie OV niebieski 40 GND/0OV
+ SIN biaty 51 ENC A+
REFSIN brgzowy 52 ENC A-
+COS rézowy 53 ENC B+
REFCOS czarny 54 ENC B-
Dane + (RS485) szary lub zoétty 65 DAT +
Dane - (RS485) zielony lub fioletowy 66 DAT-

Ekran kabla

Potgczony na duzej powierzchni obudowy przetwornicy czestotliwosci lub uchwytu

ekranu

Tabela 6: Konfiguracja koloréw i stykéw enkodera Hiperface

m Informacja

Kontrola dziatania enkodera

Za pomoca parametréw P709 [-09] i [-10] mozna zmierzy¢ réznice napiecia miedzy kanatem SIN i
COS. Po obréceniu enkodera Hiperface réznice napie¢ powinny przesungé sie miedzy ok. -0,5V i

0,5V.
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Enkoder EnDat

Enkodery EnDat, podobnie jak enkodery SSI, pracujg z dwoma kanatami RS485, przy czym kanat
danych jest dwukierunkowy. Czestotliwo$¢ transmisji z uwagi na przetwornice czestotliwosci wynosi
200 kHz.

Enkodery EnDat sg dostepne réowniez ze zintegrowang Sciezkg inkrementalng. Ustawienia Sciezki
inkrementalnej odpowiadajg ustawieniu klasycznego enkodera przyrostowego.

Napiecie zasilajgce enkodera wynosi 3,6 - 14 V DC. Jako zrédto napiecia mozna wykorzystaé zrédto
zewnetrzne (zalecane: > 5 V) lub napiecie wewnetrzne 12 V.

Funkeia Kolory kabli " Konfiguracja w SK 54xE
1 w przypadku enkodera EnDat* Blok zaciskéw X5, X6 lub X14
Zasilanie brazowv/zislon 49 VO 12V
(3,614 V)2 azowyizislony
Czujnik Us niebieski 49 VO 12V
Zasilanie (0 V) biaty/zielony 40 GND/OV
Czujnik OV biaty 40 GND/OV
Kanat A® zielony/czarny 51 ENC A+
Kanat A odwrotny %) Zotty/czarny 52 ENC A-
Kanat B ® niebieski/czarny 53 ENC B+
Kanat B odwrotny czerwony/czarny 54 ENC B-
Takt + fioletowy 63 CLK +
Takt - 206Mty 64 CLK -
Dane + (RS485) szary 65 DAT +
Dane - (RS485) rézowy 66 DAT -
Ekran kabla potgczony z duzg powierzchnig obudowy przetwornicy czestotliwosci lub uchwytu
ekranu

1) Przykfad produktu Heidenhain. Inni producenci moga stosowac inne kolory zyt!

2) Zakres napigcia zalezny od typu enkodera

3) Dostepny opcjonalnie, zaleznie od typu enkodera

Tabela 7: Konfiguracja kolorow i stykéw enkodera EnDat
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Enkoder SSI

Mozna stosowaé enkoder SSI, ktérego sygnaty sg kompatybilne z TTL zgodnie z EIA RS 422.

Punkt zerowy enkodera absolutnego jest okreslany przez potozenie enkodera absolutnego i dlatego
powinien by¢ odpowiednio wyregulowany.

Stosowana czestotliwos¢ taktowania wynosi 100 kHz. Przy takiej czestotliwosci taktowania sg mozliwe
dtugosci przewodow do 80 m. Przewody sg skrecone parami i ekranowane.

Napiecie zasilajgce enkodera wynosi 10 — 30 V DC. Jako zrédio napiecia mozna wykorzysta¢ zrodto
zewnetrzne lub napiecie wewnetrzne (zaleznie od wersji przetwornicy czestotliwosci: 12V /15V

124 V).
Funkcja Kolory kabli . Konfig.ura}cja w SK 54xE
w przypadku enkodera SSI Blok zaciskow X5, X6 lub X14

Zasilanie brazowy 42/44] 49 VO 15V / 24V [ 12V
(10-30V)
Czujnik Us czerwony 42/ 44/ 49 VO 15V / 24V [ 12V
Zasilanie (0 V) biaty 40 GND/OV
Czujnik OV niebieski 40 GND/OV
Takt + zielony 63 CLK +
Takt - Zotty 64 CLK -
Dane + (RS485) szary 65 DAT +
Dane - (RS485) rézowy 66 DAT -
Ekran kabla potgczony z duzg powierzchnig ObUdoe\IQ/rYa ﬁLzetwornicy czestotliwosci lub uchwytu

1) Przykiad produktu Heidenhain. Inni producenci moga stosowac inne kolory zy!

Tabela 8: Konfiguracja koloréw i stykow enkodera SSI
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Enkoder BISS

BISS jest kontynuacjg interfejsu SSI. Pracuje z 2 kanatami RS485. W przypadku enkodera BISS
pozycja jest przesytana wraz z sumg kontrolng. Zapewnia to zwiekszong niezawodnos¢ przesytania w

stosunku do SSI.

Enkodery BISS s3g dostepne réwniez ze zintegrowang $ciezkg inkrementalng.

Napiecie zasilajgce enkodera wynosi 10 — 30 V DC. Jako zrédto napiecia mozna wykorzystaé zrédito
zewnetrzne lub napiecie wewnetrzne (zaleznie od wersji przetwornicy czestotliwosci: 12V /15V

124 V).
Funkcja Kolory kabli 1) ) Konfig.ura}cja w SK 54xE

w przypadku enkodera BISS Blok zaciskow X5, X6 lub X14
Zasilanie brazowy 42 /4449 VO 15V / 24V [ 12V
(10-30V)
Zasilanie (0 V) biaty 40 GND/OV
Kanat A2 czarny 51 ENC A+
Kanat A odwrotny ? fioletowy 52 ENC A-
Kanat B? szary/rozowy 53 ENC B+
Kanat B odwrotny ? czerwony/niebieski 54 ENC B-
Takt + zielony 63 CLK +
Takt - z06Mty 64 CLK -
Dane + (RS485) szary 65 DAT +
Dane - (RS485) rézowy 66 DAT -

Ekran kabla

potgczony z duzg powierzchnig obudowy przetwornicy czestotliwosci lub uchwytu

ekranu

1)  Przykiad produktu Heidenhain. Inni producenci moga stosowac inne kolory zyH!

2) Dostepny opcjonalnie, zaleznie od typu enkodera

Tabela 9: Konfiguracja koloréw i stykéw enkodera BISS
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4 Opis dziatania

4.1 Wprowadzenie

Za pomocg funkcji pozycjonowania mozna rozwigza¢ zadania pozycjonowania i regulacji pozyc;ji.
Ponizej przedstawiono ré6zne metody ustawiania wartosci zadanej i wykrywania wartosci rzeczywiste;j.

Wartos¢ zadang mozna ustawi¢ jako pozycje absolutng lub pozycje wzgledng. Absolutne ustawianie
pozycji jest zalecane w przypadku aplikacji o statych pozycjach, np. wozki przesuwne, dzwigi,
uktadnice regatowe itd. Wzgledne ustawianie pozycji jest zalecane dla wszystkich osi pracujacych
krokowo, w szczegdlnosci osi ciggtych, np. stotdw obrotowych i taktowanych przeno$nikéw
tasmowych. Ustawianie wartosci zadanej jest réwniez mozliwe za pomocg magistrali (np. PROFINET,
CAN-Bus, ...). W tym przypadku pozycje mozna zada¢ jako wartos¢ lub za pomocg kombinaciji bitow
jako numer pozycji lub inkrement. W przypadku stosowania opcjonalnego interfejsu AS-i ustawianie
wartosci zadanej jest mozliwe wytgcznie za pomoca kombinacji bitbw — podobnie jak dla sterowania
przez zaciski sterujgce.

Przetgczanie miedzy pozycjonowaniem i ustawianiem predkosci obrotowej odbywa sie przez
przetgczanie zestawu parametréw. W tym przypadku regulacja pozycji w parametrze P600 zostanie
ustawiona w jednym zestawie parametréow na ,WYL.”, a w drugim zestawie parametréw na ,# WYL.”
Miedzy zestawami parametréw mozna przetgczaé sie w kazdej chwili, rowniez podczas pracy.

4.2 Wykrywanie potozenia

4.2.1 Wykrywanie potozenia za pomoca enkodera przyrostowego

Dla absolutnej pozycji rzeczywistej jest potrzebny punkt odniesienia, za pomocg ktérego mozna
okresli¢ pozycje zerowg osi. Wykrywanie potozenia dziata niezalezne od sygnatu aktywaciji
przetwornicy czestotliwosci i parametru P600 ,Regulacja pozycji’. Impulsy enkodera przyrostowego sg
zliczane w przetwornicy czestotliwosci i dodawane do pozycji rzeczywistej. Przetwornica
czestotliwosci okresla pozycje rzeczywistg, dopdki jest zasilana napieciem. Zmiany potozenia
dokonane przy wytgczonej przetwornicy czestotliwosci nie powodujg zmiany pozycji rzeczywistej.
Dlatego z reguly po kazdym wigczeniu zasilania przetwornicy czestotliwosci konieczny jest ruch do
punktu odniesienia.

W parametrze P301 ,Rozdzielczo$¢é enkodera” mozna ustawi¢ rozdzielczosé lub liczbe impulséw
enkodera przyrostowego. Przez ustawienie ujemnej liczby impulséw mozna dopasowac kierunek
obrotu w zaleznosci od potozenia montazowego enkodera. Po witgczeniu napiecia zasilajgcego na
przetwornicy czestotliwosci pozycja biezgca = 0 (P604 "Typ enkodera" bez opcji ,...+zapisanie
pozycji”) lub przyjmuje wartosé, ktéra wystepuje podczas wylgczania (P604 "Typ enkodera" z opcjg
»...+Zapisanie pozycji’).

m Informacja

Przetwornica czestotliwosci bez zasilacza

W przypadku przetwornic czestotliwosci, ktére nie posiadajg wbudowanego zasilacza 24 V DC, modut
sterujgcy musi by¢ zasilany przez co najmniej 5 minut po ostatniej zmianie potozenia. Tylko w taki
sposOb mozna zagwarantowac dtugotrwate zapisanie danych w urzgdzeniu.

Jezeli przetwornica czestotliwosci nie pracuje w trybie serwo (P300 ,Metoda regulacji’ CFC petla
zam.), mozna zamontowac enkoder przyrostowy w innym miejscu niz wat silnika. W tym przypadku
nalezy ustawi¢ przetozenie miedzy silnikiem i enkoderem przyrostowym.
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Liczba obrotéw enkodera zostanie przeliczona w przetwornicy czestotliwosci za pomocg parametrow
P607 ,Przetozenie” i P608 ,Przetozenie red.” na liczbe obrotéw silnika.

nm=nc * Us / Un

N Liczba obrotéw silnika

ng: Liczba obrotéw enkodera

Up: Przetozenie (P607 [-01])

Un: Przetozenie red. (P608 [-01])
Przyktad
Enkoder jest zamontowany po stronie wyjsciowej reduktora. Reduktor ma przetozenie i = 26,3.
Zostang ustawione nastepujgce warto$ci: P607 [-01] = 263

P608 [-01] = 10

m Informacja

Kierunek obrotu

Kierunek obrotu enkodera musi by¢ zgodny z kierunkiem obrotu silnika. W przypadku dodatniej
czestotliwosci wyjsciowej (kierunek obrotu w prawo) pozycja biezgca musi by¢ wieksza. Jezeli
kierunek obrotu nie jest zgodny, mozna to skorygowaé za pomoca ujemnej wartosci w parametrze
P607 ,Przetozenie”.

Za pomocg wartosci w parametrze P609 [-01] ,Offset pozycji” mozna ustawi¢ punkt zerowy w innej
pozycji niz okreslona przez punkt odniesienia. Offset zostanie uwzgledniony po przeliczeniu obrotéw
enkodera na obroty silnika. Po zmianie przetozenia i przetozenia red. (P607 [-01] i P608 [-01] nalezy
ponownie wprowadzi¢ offset.

4.21.1 Przesuw do punktu odniesienia

Przesuw do punktu odniesienia zostanie uruchomiony przez jedno z wej$¢ cyfrowych lub jeden z Bus
10 In Bits. Dlatego nalezy ustawi¢ wejscie cyfrowe (P420...) lub Bus IO In Bit (P480...) na funkcje 22.
Kierunek wyszukiwania punktu odniesienia jest zadany przez funkcje ,Obroty prawe/lewe”. Aktualna
czestotliwos¢ zadana okresla predkos¢ przesuwu do punktu odniesienia. Punkt odniesienia mozna
odczytac przez jedno z wejs¢ cyfrowych lub jeden z Bus 10 In Bits (ustawienie 23).

m Informacja

Stosowanie Bus IO In Bits

Sterowanie przez Bus IO In Bits wymaga, aby wartosci zadanej magistrali (P546...) przypisac funkcje
17.

Przebieg przesuwu do punktu odniesienia

Przy wtgczonym przesuwie do punktu odniesienia naped przemieszcza sie odpowiednio do kierunku
wartosci zadanej (obroty prawe/lewe, +/- warto$¢ zadana). Po osiggnieciu wytgcznika punktu
odniesienia sygnat na wejsciu cyfrowym lub w punkcie odniesienia Bus 10 In Bit odwraca kierunek
ruchu. Tym samym nastepuje opuszczenie wytgcznika punktu odniesienia.

Jezeli juz na poczatku przesuwu do punktu odniesienia naped znajduje sie na wytgczniku, nastepuje
natychmiastowe uruchomienie przesuwu do punktu odniesienia z odwrdconym kierunkiem obrotu.

Po opuszczeniu wylgcznika nastepuje ustawienie pozycji biezgcej na warto$é ustawiong w parametrze
P609 ,Offset pozycji”. Jezeli warto$¢ ta nie jest rowna ,0”, naped natychmiast przemieszcza sie do
nowego punktu zerowego. Naped pozostaje w tym punkcie az do wytgczenia funkcji ,Przesuw do
punktu odniesienia”. Jezeli w parametrze P610 wybrano wzgledne pozycjonowanie (funkcja 1),
pozycja zadana zostanie ustawiona na wartos¢ 0.
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Sygnat zwrotny przetwornicy czestotliwosci dla zakonczenia przesuwu do punktu odniesienia z
przejeciem prawidtowego punktu odniesienia moze réwniez nastgpi¢ przez sygnat cyfrowy. W tym
celu nalezy ustawi¢ wyjscie cyfrowe (P434 ...) lub Bus IO Out Bit (P481...) na funkcje 20.

m Informacja

Utrata pozyciji

Jezeli enkoder przyrostowy jest stosowany do wykrywania pofozenia, w parametrze P604 "Typ
enkodera" nalezy uzyé¢ ustawienia ,+ zapisanie pozycji” Funkcja 2 lub 4). W przeciwnym wypadku po
wylgczeniu napiecia sterujgcego zostang utracone aktualne wartosci (pozycja, punkt odniesienia).

Przesuw do punktu odniesienia zostanie przerwany przez wytgczenie ,Aktywacji”, ,Szybkie
zatrzymanie” lub ,Odtgczenie napiecia”. W tym wypadku nie pojawia sie komunikat o btedzie.

W przypadku bazowania za pomoca funkcji ,Przesuw do punktu odniesienia’ zostanie przerwana
regulacja pozycji, a wiec biezgcy tryb pozycjonowania.

4.21.2 Zerowanie pozycji

Alternatywnie do przesuwu do punktu odniesienia mozna ustawi¢ jedno z wejsé¢ cyfrowych (P420...)
lub jeden z Bus IO In Bits (P480...) na 61 ,Zerowanie pozycji’. W odréznieniu od funkcji 23 ,Punkt
odniesienia” wejscie lub Bus IO In Bit zawsze dziata i natychmiast ustawia pozycje rzeczywistg
podczas zmiany sygnatu 0 — 1 na wartosé¢ 0. Gdy w parametrze P609 zostat ustawiony offset,
nastepuje przesuniecie osi o te wartosc¢.

Resetowanie pozycji odbywa sie niezaleznie od ustawienia funkcji ,Regulacja pozycji’ w parametrze
P600. Jezeli w parametrze P610 wybrano wzgledne pozycjonowanie (funkcja 1), pozycja zadana
zostanie ustawiona na warto$c 0.

Bazowanie za pomocg funkcji 61 ,Zerowanie pozycji’ moze odbywacé sie przy aktywnej regulacji
pozycji, a wiec podczas biezgcego trybu pozycjonowania.

m Informacja

Eksploatacja silnika IE4

Jezeli podczas eksploatacji silnika IE4 jest stosowany enkoder kombinowany CANopen (enkoder
absolutny i przyrostowy) do wykrywania potozenia wirnika, a ponadito do pozycjonowania jest
wykorzystywany enkoder absolutny, nalezy uwzgledni¢, co nastepuje:

Funkcja ,Zerowanie pozycji’ resetuje pozycje i ponownie ustawia potozenie zerowe dla wykrywania
potozenia wirnika. Wykrywanie poczatkowego potozenia wirnika nie jest juz mozliwe.

m Informacja

Doktadnos$¢ powtarzania

Bazowanie za pomoca funkcji ,Zerowanie pozycji’ zalezy od tolerancji wytgcznika punktu odniesienia
i predkosci dojazdu do wytgcznika. Doktadnos$é powtarzania w przypadku tego rodzaju bazowania jest
nieco mniejsza w poréwnaniu do funkcji ,Przesuw do punktu odniesienia’, ale wystarczajgco
doktadna dla wiekszosci aplikacji

m Informacja

Stosowanie Bus IO In Bits

Sterowanie przez Bus IO In Bits wymaga, aby wartosci zadanej magistrali (P546...) przypisac funkcje
17.
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4.2.2 Wykrywanie potozenia za pomocg enkodera absolutnego

Enkoder absolutny przesyta pozycje biezacg w sposob cyfrowy do przetwornicy czestotliwosci.
Pozycja zawsze wystepuje w enkoderze absolutnym i jest prawidtowa rowniez po przesunieciu osi
przy wytgczonej przetwornicy czestotliwosci. Dlatego przesuw do punktu odniesienia nie jest
konieczny.

W przypadku podtagczenia enkodera absolutnego nalezy ustawi¢ parametr P604 ,Typ enkodera” na
jedna z funkcji absolutnych (ustawienie 1 lub 5 ...).

Rozdzielczo$¢ enkodera jest ustawiona w parametrze P605.

Jezeli enkoder absolutny nie jest zamontowany na wale silnika, nalezy ustawi¢ przetozenie miedzy
silnikiem i enkoderem absolutnym. Liczba obrotéw enkodera zostanie przeliczona w przetwornicy
czestotliwosci za pomocg parametrow P607 ,Przefozenie” i P608 ,Przefozenie red.” na liczbe obrotow
silnika.

nm = ne * Up / Un

Ny Liczba obrotéw silnika

ng: Liczba obrotéw enkodera

Up: Przetozenie (P607 [-02])
Un: Przetozenie red. (P608 [-02])

Przyktad
Enkoder jest zamontowany po stronie wyjsciowej reduktora. Reduktor ma przetozenie i = 26,3.

Zostang ustawione nastepujgce wartosci: P607 [-02] = 263
P608 [-02] = 10

m Informacja

Kierunek obrotu

Kierunek obrotu enkodera musi by¢ zgodny z kierunkiem obrotu silnika. W przypadku dodatniej
czestotliwosci wyjsciowej (kierunek obrotu w prawo) pozycja biezgca musi by¢ wieksza. Jezeli
kierunek obrotu nie jest zgodny, mozna to skorygowaé za pomoca ujemnej wartosci w parametrze
P607 ,Przefozenie’.

Za pomocg parametryzowalnej wartosci w parametrze P609 [-02] ,Offset pozycji’ mozna ustawié
punkt zerowy w innej pozycji niz okreslona przez punkt odniesienia. Offset zostanie uwzgledniony po
przeliczeniu obrotéw enkodera na obroty silnika. Po zmianie przetozenia i przetozenia red. (P607 [-02]
i P608 [-02] nalezy ponownie wprowadzi¢ offset.

m Informacja

Maksymalna mozliwa pozycja

Maksymalna mozliwa pozycja w parametrze P615 ,Pozycja maksymalna” wynika z rozdzielczosci
enkodera oraz przetozenia i przetozenia red. P607 i P608. Wartos¢ maksymalna nie moze jednak
przekroczy¢ w zadnym wypadku +/- 65000 (16 Bit) obrotow.
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4.2.21 Ustawienia uzupetniajgce: Enkoder absolutny CANopen

W enkoderze nalezy ustawi¢ predko$é transmisji i adres CAN. Konfiguracja przetgcznikéw w
enkoderze jest podana w instrukcji obstugi producenta.

Adres CAN enkodera absolutnego nalezy ustawi¢ zgodnie z nastepujgcym wzorem w parametrze
P515 [-01] ,Adres CAN":

Adres CAN enkodera absolutnego = adres CAN przetwornicy czestotliwosci (P515 [-01]) + 1

Predkos¢ transmisji CAN ustawiona w enkoderze musi by¢ identyczna jak w parametrze P514
.Predkos¢ CAN’ i wszystkich innych urzadzehn w systemie magistralowym.

Jezeli parametryzacja enkodera odbywa sie poprzez przetwornice czestotliwosci, rownoczesnie
mozna okresli¢ cykl nadawania dla pozycji enkodera absolutnego za pomoca predkosci transmisji.

W przypadku eksploatacji wielu enkoderéw absolutnych CANopen w jednym systemie magistralowym,
np. podczas pracy synchronicznej, mozna ustawi¢ rézne czasy cykli nadawania dla Bus-Master i
enkoderéw absolutnych CANopen.

Za pomocg parametru P552 ,Cykl CAN Master’ mozna ustawi¢ czas cyklu w tablicy [-01] dla trybu
Master CAN/CANopen i w tablicy [-02] dla enkodera absolutnego CANopen. Nalezy pamietaé, ze
ustawione wartosci nie powinny by¢ mniejsze od wartosci w kolumnie Wartos¢ minimalna
rzeczywistego czasu cyklu. Wartos¢ ta zalezy od predkosci transmisji CAN (P514).

P514 P552 [-01]" P552 [-02]" t2 ::;;';:fa"l;g
Bus Master Enkoder CANopen

[kbd] [ms] [ms] [ms] [%]
10 50 20 10 425
20 25 20 10 212
50 10 10 5 17,0
100 5 5 2 17,0
125 5 5 2 136
250 5 2 1 17,0
500 5 2 1 8.5
1000 5 2 1 4.25

Wynikowe ustawienie fabryczne
Warto$¢ minimalna dla rzeczywistego czasu cyklu
Spowodowane przez enkoder

AW N -

Tylko do celéw testowania

Tabela 10: Czas cyklu enkodera CANopen w zaleznosci od predkosci transmisji

Obcigzenie magistrali w urzadzeniu zawsze zalezy od wiasciwego dla urzadzenia czasu
rzeczywistego. Bardzo dobre rezultaty mozna uzyskac przy obcigzeniu magistrali mniejszym od 40%.
W Zadnym wypadku obcigzenie magistrali nie powinno przekraczaé 80%. Podczas szacowania
obcigzenia magistrali nalezy réwniez uwzgledni¢ mozliwg komunikacje magistralowg (wartosci zadane
i rzeczywiste dla przetwornicy czestotliwo$ci oraz inne urzgdzenia magistrali).

Dodatkowe objasnienia dotyczgce interfejsu CAN sg zawarte w instrukcji BU 2500.

m Informacja

Zasilanie magistrali CAN 24 V DC

Aby umozliwi¢ komunikacje przez magistrale CAN, nalezy pamietac, ze jest ona zasilana napieciem
24V DC.
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4.2.2.2 Ustawienia uzupetniajgce: Enkoder absolutny SSI
Ustawienia protokotu dla enkodera absolutnego SSI odbywajg sie w parametrze P617.
S3 definiowane w szczegdlnosci nastepujace zagadnienia:

» w jakim formacie sg przesytane pozycje (kod binarny / kod Graya),

» czy spadek napiecia na enkoderze jest sygnalizowany przetwornicy czestotliwosci (,Bfgd zasilania
Bit")

» czy enkoder obstuguje komunikacje ,Multiply-Transmit’, w ktérej pozycje sg przesytane drugi raz w
odbiciu lustrzanym w celu polepszenia niezawodnos$ci przesytania.

4.2.2.3 Bazowanie enkodera absolutnego

Poréwnywalnie do enkodera przyrostowego enkodery absolutne mogag zosta¢ ustawione za pomocag
funkcji ,Ruch do punktu odniesienia” (Ld punkt 4.2.1.1 "Przesuw do punktu odniesienia") i ,Zerowanie
pozycji” (Ed punkt 4.2.1.2 "Zerowanie pozycji") na warto$¢ ,0” lub na warto$¢ ustawiong w parametrze
P609 [-02] ,Offset pozycji”.

Doktadnos¢ resetowania pozycji enkodera w bardzo duzym stopniu zalezy od aktualnej predkosci
przemieszczania, obcigzenia magistrali i szybkosci transmisji, ale réwniez od typu enkodera. Dlatego
zalecamy resetowanie enkodera absolutnego wytgcznie podczas postoju.

Jezeli do przetwornicy czestotliwosci jest podtgczony zaréwno enkoder przyrostowy, jak i absolutny, to
podczas wykonywania funkcji ,Przesuw do punktu odniesienia” lub ,Zerowanie pozycji” sg resetowane
oba enkodery.

m Informacja

Ograniczenie enkodera SSI

W przypadku enkodera SSI pozycje mozna zmieni¢ tylko za pomocg offsetu pozycji P609[-03].
Resetowanie (,Zerowanie pozycji’ | ,Przesuw do punktu odniesienia”) nie jest mozliwe.

4.2.2.4 Reczne uruchamianie enkodera absoluthego CANopen
Konfigurowanie enkodera odbywa sie za pomocg parametryzacji przetwornicy czestotliwosci.

Alternatywnie mozna przeprowadzi¢ konfigurowanie za pomocg urzadzenia CAN-Bus-Master, ktére
nalezy dodatkowo wtgczy¢ do systemu magistralowego.

Jezeli enkoder jest ustawiony w stan ,Operational’ za pomocg CAN-Bus-Master, mozna dokonac
nastepujgcych ustawien.

Funkcja Parametr Uwaga

Rozdzielczosé 6001h i 6002h Wartos¢ zgodnie z P605

Czas cyklu 6200h Zalecenie: Wartos¢ < 20 ms (ustawienie ma wpltyw na predkosé
reakcji regulacji pozycji.)
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4.2.3 Monitorowanie enkodera

W przypadku aktywnej regulacji pozycji (P600, ustawienie # 0) jest monitorowana funkcja
podtgczonego enkodera absolutnego. W przypadku wystgpienia btedu jest generowany odpowiedni
komunikat o btedzie. Pozostaje widoczna ostatnia prawidtowa pozycja w przetwornicy czestotliwosci
(P601).

W przypadku nieaktywnej regulacji pozycji (P600, ustawienie = 0) monitorowanie jest wytgczone. W
przypadku btedu enkodera nie pojawia sie komunikat o btedzie. W parametrze P601 jest wyswietlona
aktualna pozycja enkodera.

» Za pomocg parametru P631 ,Odchytka pozycji 2 enkoder” w przypadku obecnosci enkodera
absolutnego i przyrostowego mozna monitorowac¢ réznice potozenia miedzy oboma enkoderami.
Maksymalne dopuszczalne odchylenie pozycji miedzy enkoderem absolutnym i przyrostowym jest
zadane przez warto$¢, ktéra jest ustawiona w tym parametrze. Przekroczenie maksymalnego
dopuszczalnego odchylenia generuje komunikat o btedzie E714.6.

+ Za pomocg parametru P630 ,Odchytka pozycji” jest poréwnywana pozycja biezgca enkodera ze
zmiang pozycji (szacowang pozycjg) obliczong na podstawie aktualnej predkosci obrotowej. Gdy
réznica potozenia przekracza warto$¢ ustawiong w parametrze P630, jest generowany komunikat o
btedzie E14.5.

Ta metoda monitorowania odchytki pozycji podlega uwarunkowanym technicznie
niedoktadnosciom, a w przypadku dtuzszych drég przesuwu wymaga ustawienia wiekszych
wartosci. Wartosci te nalezy okresli¢ eksperymentalnie.
Przez osiggniecie pozycji docelowej szacowane potozenie zostanie zastgpione przez pozycje
biezgcg z enkodera, aby zapobiec dodawaniu bteddéw.

* Za pomocg parametréw P616 ,Poz. minimalna” i P615 ,Poz. maksymalna” mozna okresli¢
dopuszczalny obszar roboczy. Gdy naped opusci dopuszczalny obszar, sg generowane
komunikaty o btedach E14.7 lub E14.8.

Pozycje zadane, ktére sg wigksze od wartosci ustawionych w parametrze P616 lub mniejsze od
wartosci ustawionych w parametrze P615, sg automatycznie ograniczane w przetwornicy
czestotliwosci do wartosci ustawionych w obu parametrach!

Monitorowanie potozenia nie jest aktywne, gdy w odpowiednich parametrach jest ustawiona wartos¢ 0
lub przy ustawieniu w parametrze P604 jedna z wartosci 3, 4, 5 lub 7.
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4.2.4 Metoda pozycjonowania liniowa lub z optymalng droga

Enkoder stosowany do pozycjonowania jest aktywowany za pomocg parametru P604 ,Typ enkodera”.
Rozréznia sie normalny pomiar (dla systemoéw liniowych”) i pomiar ,z optymalng drogg” (dla
systemow ruchu obrotowego).

W funkcji ,Optymalna droga” mozna dodatkowo ograniczy¢ rozdzielczo$é wieloobrotowag enkodera dla

punktu przepetnienia za pomocg parametru P615 ,Poz. maksymalna”. Rozdzielczo$¢ wieloobrotowa
jest wprowadzana w obrotach (1 obrét = 1,000 rev).

Aby sprawdzi¢ ustawienia i funkcje enkodera, nalezy wybraé parametr P601 ,Pozycja biezgca”.

Typ enkodera Metoda pomiaru

liniowa |z optymalng droga

Enkoder przyrostowy 0 3
Enkoder przyrostowy z zapisywaniem pozycji w przetwornicy czestotliwosci 2 4
Enkoder absolutny CANopen (enkoder dopuszczony przez firme NORD 1 5
(3 punkt 4.2.2.4 "Reczne uruchamianie enkodera absolutnego CANopen"))

Enkoder absolutny CANopen do recznej konfiguracji (EJd punkt ) 6 7
Enkoder SSI od SK 540E 8 9
Enkoder BISS od SK 540E 10 11
Enkoder Hiperface od SK 540E 12 13
Enkoder Endat 2.1 od SK 540E 14 15

Tabela 11: Parametr P604 Wybor typu enkodera
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4.2.41 Pozycjonowanie z optymalng droga

W przypadku aplikacji ze stotem obrotowym poszczegdlne pozycje sg roztozone na obwodzie. W tym
przypadku wykorzystanie liniowego pozycjonowania nie jest zalecane, poniewaz przetwornica
czestotliwosci nie zawsze obiera najkrotszg droge do wybranej pozycji (przyktad pozycja poczgtkowa -
0,375, pozycja zadana +0,375, patrz ponizsza ilustracja ,Liniowa droga przesuwu”).

Natomiast pozycjonowanie z optymalizacjg drogi automatycznie wybiera najkrotszg droge i
samodzielnie decyduje o kierunku obrotu napedu. Naped przemieszcza sie przez punkt przepetnienia
danego enkodera (patrz ponizsza ilustracja ,Droga przesuwu z optymalng drogg”). Punkt
przepetnienia odpowiada potowie obrotu enkodera (aplikacja jednoobrotowa).

Jezeli liczba obrotéw enkodera rézni sie od liczby obrotéw aplikacji ze stotem obrotowym (aplikacja
wieloobrotowa), nalezy okresli¢ punkt przepetienia, tzn. punkt, przy ktérym aplikacja (stét obrotowy)
obrécita sie o pét obrotu. Wartos¢ te nalezy wprowadzi¢ do parametru P615 ,Poz. maksymalna’.

m Informacja

Punkt przepetnienia w P615

W przypadku aplikacji wieloobrotowych nalezy pamietac, ze punkt przepetnienia mozna wprowadzic z
dokfadnoscig maksymalnie trzech miejsc dziesietnych.

Odchylenia prowadzg po kazdym przepetnieniu do sumujgcego sie btedu. W tym przypadku zaleca
sie ponowne bazowanie po kazdym obrocie systemu.

Punkt zerowy jednoobrotowego enkodera absolutnego jest okreslony poprzez montaz i mozna go
zmienia¢ za pomocg parametru P609 [-02] ,Offset pozycji’. Jezeli jest stosowany enkoder
przyrostowy, w celu okreslenia pozycji zerowej nalezy przeprowadzi¢ ,Przesuw do punktu odniesienia”
lub ,Zerowanie pozycji’. Pozycje zerowg mozna zmienia¢ za pomocg parametru P609 [-01] ,Offset
pozycji’.

m Informacja

Wieloobrotowy enkoder absolutny

Wieloobrotowy enkoder absolutny mozna réwniez stosowac jako jednoobrotowy enkoder absolutny.
W tym celu nalezy ustawi¢ rozdzielczos¢ wieloobrotowg (P605 [-01]) na ,,0”.

m Informacja

Enkoder przyrostowy

Enkoder przyrostowy musi by¢ zamontowany bezposrednio na silniku. Miedzy silnikiem i enkoderem
nie powinno by¢ dodatkowego przefozenia.
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Przyktady ,,aplikacji jednoobrotowej”

Obliczanie punktu przepetnienia aplikacji jednoobrotowej odbywa sie na podstawie nastepujacego
réwnania:

+Nmax = 0,5 * Ub / Un

Nmax: Liczba obrotéw silnika = punkt przepetnienia (P615)
Up: Przetozenie (P607 [-xx])"
Un: Przetozenie red. (P608 [-xx])")

" Zaleznie od enkodera stosowanego do regulacji pozycji, np. Enkoder absolutny: [-xx] = [-02]

Przyktad 1

Enkoder, Enkoder absolutny, jest umieszczony na wale silnika (przetozenie i przetozenie red. = ,17).

+Nmax = 0,5*1/1 =0,5 obrotu

Zostang ustawione nastepujgce wartoSci: P607 [-02] = 1
P608 [-02] = 1
P615 = = 05

Liniowa droga przesuwu Droga przesuwu z optymalng drogg

Rysunek 1: Pozycjonowanie stotu obrotowego w aplikacji jednoobrotowej

m Informacja

Parametryzacja P615

W tym przypadku (aplikacja jednoobrotowa, enkoder na wale silnika) P615 moze réwniez pozostaé w
ustawieniu fabrycznym (ustawienie 0).

Przyktad 2

Enkoder, Enkoder absolutny, jest zamontowany po stronie wyjsciowej reduktora. Reduktor ma
przetozenie i = 26,3.

+nmax = 0,5 * 263/ 10 = 13,15 obrotow

Zostang ustawione nastepujgce wartosci: P607 [-02] = 263
P608 [-02] = 10
P615 = = 13,15
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Przyktad ,,aplikacji wieloobrotowej”
Obliczanie punktu przepetnienia aplikacji wieloobrotowej odbywa sie na podstawie nastepujacego
réwnania:

Ponizszy przyklad dotyczy przetozenia i przetozenia red. ,1”. Cata droga przesuwu wynosi 101
obrotow enkodera. Wartos¢ maksymalng pozycji lub punktu przepetnienia oblicza sie w nastepujgcy
sposob:

+Nmax = 0,5 * Up * Up / Un

Nmax: Liczba obrotow silnika = punkt przepetnienia (P615)

Up: Przetozenie (P607 [-xx])"
Un: Przefozenie red. (P608 [-xx])"
Up: Liczba obrotéow enkodera na jeden obrét aplikacii

" Zaleznie od enkodera stosowanego do regulacji pozycji, np. Enkoder absolutny: [-xx] = [-02]

Przyktad 1

Enkoder, Enkoder absolutny, jest umieszczony na wale silnika (przetozenie i przetozenie red. = ,17).
Cata droga przesuwu wynosi 101 obrotéw enkodera.

*nmax = 0,5 * 101 * 1 /1 = 50,5 obrotéw

Zostang ustawione nastepujgce wartoSci: P607 [-02] = 1
P608 [-02] = 1
P615 = = 50,5

505/-505 590.5/-50.5

Liniowa droga przesuwu Droga przesuwu z optymalng drogg

Rysunek 2: Pozycjonowanie stotu obrotowego w aplikacji wieloobrotowej

Przyktad 2

Enkoder, Enkoder absolutny, jest zamontowany po stronie wyjsciowej reduktora. Reduktor ma
przetozenie i = 26,3. Cata droga przesuwu wynosi 101 obrotéw enkodera.

*Nmax = 0,5 * 101 * 263 / 10 = 1328,15 obrotéw

Zostang ustawione nastepujgce wartosci: P607 [-02] = 263
P608 [-02] = 10
P615 = = 1328,15
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4.3 Ustawianie wartosci zadanej
Wartosci zadane mozna ustawi¢ w nastepujacy sposéb:

» Wejscia cyfrowe lub Bus IO In Bits jako pozycja absolutna za pomocg tablicy potozenia (tablicy
pozycji)

* Wejscia cyfrowe lub Bus IO In Bits jako pozycja wzgledna za pomocg tablicy inkrementow
potozenia (tablicy inkrementow pozycji)

+  Wartos¢ zadana magistrali

Nie zalezy to, czy do wykrywania potozenia, tzn. do okreslenia pozycji biezgcej jest stosowany
enkoder przyrostowy lub absolutny.

4.3.1 Absolutna pozycja zadana (tablica pozycji) przez wejscia cyfrowe Ilub
BUS IO In Bits

Pozycjonowanie za pomocg absolutnych pozycji zadanych jest stosowane wtedy, gdy istniejg
okreslone, state pozycje, ktére majg byé sterowane przez naped (,Przesun na pozycje x”). Dotyczy to
np. uktadnic regatowych.

W parametrze P610 , Tryb wartosci zadanej” mozna wybra¢ za pomoca funkcji 0 = ,Tablica pozycji”
pozycje zapisane w parametrze P613 przez wejscia cyfrowe przetwornicy czestotliwosci lub
Bus IO In Bits.

Numery pozycji wynikajg z wartosci binarnej. Dla kazdego numeru pozycji mozna ustawi¢ pozycje
zadang (P613). Pozycje zadang mozna wprowadzi¢ za pomocg panelu obstugi (ControlBox lub
ParameterBox) lub komputerowego programu do parametryzacji i diagnostyki ,NORDCON”.
Alternatywnie nalezy ustawi¢ wejscie cyfrowe Ilub BUS IO In Bit na funkcje 24 ,Teach-In”.
Uruchomienie tej funkcji cyfrowej powoduje przejecie pozycji biezgcej do tablic parametru P613
(Ed punkt 4.4 "Funkcja ,Teach-In" do zapisywania pozycji")

Za pomocg funkcji 62 ,Tablica poz. synch.” (P420 ,Wejscia cyfrowe” lub P480 ,BUS I/O In Bits”)
mozliwy jest wstepny wybor zapisanej wartosci bez natychmiastowego dosuniecia do pozycji. Dopiero
po ustawieniu wejscia na ,1” zostanie przejeta wstepnie wybrana pozycja jako warto$¢ zadana i
nastagpi dosuniecie do pozycji (Ed punkt4.3.3.2 "Wzgledna pozycja zadana (tablica inkrementéw
pozycji) przez magistrale polowg").

Jezeli zostanie ustawiona absolutna pozycja zadana przez Bus IO In Bits, numer pozycji wynika z
bitéw 0 ... 5 interfejsu szeregowego. W tym celu nalezy ustawi¢ jedng z warto$ci zadanych magistrali
(P546..., ,Funkcja warto$¢ zadana magistrali’) na 17 ,Bus IO In Bits 0-7" i w parametrze P480
»Funkcja BuslO In Bits” przypisac¢ funkcje odpowiednim bitom.

m Informacja

Dodawanie wartosci zadanych

Wartosci zadane pozycji z roznych zZrodet dodajg sie do siebie. Tzn. przetwornica czestotliwosci
dodaje wszystkie pojedyncze wartosci zadane w jedng wynikowg wartos¢ zadang, ktéra stanowi cel
(np. wartos¢ zadana przez wejscie cyfrowe + wartos¢ zadana przez magistrale).
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4.3.2 Wzgledna pozycja zadana (tablica inkrementéw pozycji) przez wejscia cyfrowe
lub BUS IO In Bits

Pozycjonowanie za pomocg wzglednych pozycji zadanych jest stosowane wtedy, gdy nie istniejg
state, ale wzgledne pozycje, ktére majg by¢ sterowane przez naped (,Przesun o x inkrementow”).
Dotyczy to osi ciggtych.

Inkrementy pozyciji, podobnie jak state pozycje, sg zdefiniowane za pomocag parametru P613. Liczba
dostepnych inkrementéw pozycji jest jednak ograniczona do pierwszych szesciu wpiséw
(P613 [-01] ... [-06]).

W przypadku zmiany sygnatu wejscia z ,0” na ,1” warto$¢ wybranego elementu jest dodawana do
pozycji zadanej. Mozliwe sg wartosci dodatnie i ujemne, dzigki czemu mozna powroci¢ do pozycji
wyjsciowej. Dodawanie odbywa sie przy kazdy dodatnim zboczu sygnatu, niezaleznie od tego, czy
przetwornica czestotliwosci jest aktywowana czy tez nie. Za pomocg kilku kolejno nastepujgcych
impulséw na przypisanym wejsciu mozna ustawi¢ wielokrotnos¢ sparametryzowanego inkrementu.
Szerokos¢ impulsu i szerokos$¢ przerw miedzy impulsami musi wynosic¢ co najmniej 10 ms.

Jezeli zostanie ustawiona wzgledna pozycja zadana przez Bus IO In Bits, inkrement potozenia wynika
z bitéw 0 ... 5 interfejsu szeregowego. W tym celu nalezy ustawi¢ jedng z wartosci zadanych
magistrali (P546..., ,Funkcja wartos¢ zadana magistrali’) na 17 ,Bus /O In Bits 0-7". W parametrze
P480 ,Funkcja BuslO In Bits” nalezy przypisa¢ funkcje odpowiednim bitom.
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4.3.3 Wartosci zadane magistrali

Przesytanie wartosci zadanej jest mozliwe przez rézne systemy magistrali polowej. Pozycja moze by¢
zadana w obrotach lub inkrementach.

Jeden obrot silnika odpowiada rozdzielczosci 1/1000 obrotu lub 32768 inkrementéw.

Zrédto warto$ci  zadanych magistrali przez odpowiednig magistrale polowg nalezy wybraé w
parametrze P510 ,Zrédlo w. zadanych’. Ustawien wartoéci zadanych pozycji przekazywanych przez
magistrale nalezy dokona¢ w parametrach P546... ,Funkcja wartosci zadanej magistrali’.

Aby wykorzystac petny zakres pozycji (pozycja 32-bitowa), nalezy zastosowaé High- i Low-Word.

Przyktad
Jeden obrdét silnika (patrz warto$¢ P602) = 1,000 rev. = warto$¢ zadana magistrali 10004ec

4.3.3.1 Absolutna pozycja zadana (tablica pozycji) przez magistrale polowa

Jezeli w parametrze P610 , Tryb warto$ci zadanej” dokonano ustawienia funkcji 3 ,Bus”, to ustawianie
wartoéci zadanej dla pozycji absolutnej odbywa sie wytacznie przez system magistrali polowe;j.
Ustawienie systemu magistrali polowej odbywa sie w parametrze P509 ,Zrédfo stowa ster.”. W
przypadku funkcji ,Bus” funkcje wejs¢ cyfrowych i Bus 10 In Bits dla ustawienia pozycji z parametru
P613 ,Pozycja” / element tablicy potozenia nie sg aktywowane.

4.3.3.2 Wzgledna pozycja zadana (tablica inkrementéw pozycji) przez magistrale polowg

Jezeli w parametrze P610 ,Tryb warto$ci zadanej” dokonano ustawienia funkcji 4 ,Bus przyrost.”, to
ustawianie wartosci zadanej dla pozycji absolutnej odbywa sie wytgcznie przez system magistrali
polowej. Ustawienie systemu magistrali polowej odbywa sie w parametrze P509 ,Zrédlo sfowa ster.”.
Przejecie wartosci zadanej odbywa sie za pomocg zmiany zbocza z ,0” na ,1” za pomocg funkcji 62
»1ablica poz. synch.” (P420 lub P480).
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4.4 Funkcja ,Teach-In” do zapisywania pozyciji

Parametryzacje absolutnych pozycji zadanych (tablica potozenia) mozna przeprowadzi¢ alternatywnie
do bezposredniego wprowadzania réwniez za pomoca funkcji , Teach-In".

W przypadku funkcji ,Teach-In" przez wejscia cyfrowe lub Bus 1O In Bits sg potrzebne dwa wejscia.
Nalezy ustawi¢ wejscie lub jeden z parametréw P420... lub 480 na funkcje 24 ,Teach-In", a kolejne
wejscie na funkcje 25 ,Wyjscie z Teach-In".

Funkcja , Teach-In" zostanie uruchomiona za pomocg sygnatu ,1” na odpowiednim wejéciu i pozostaje
aktywna tak dtugo, az sygnat zostanie anulowany.

Za pomocg zmiany sygnatu ,Wyjscie z Teach-In” z ,0” na ,1” aktualna wartos¢ pozycji zostanie
zapisana jako pozycja zadana w parametrze P613 ,Pozycja’. Numer pozycji, element tablicy pozycji
lub element tablicy inkrementéw pozycji zostanie zadany za pomocg funkcji 55 ... 60 ,Bit 0 ... 5 tabl.
poz/prz” wejsé cyfrowych P420 |lub Bus 10 In Bits P480.

Jezeli zadne wejscie nie jest sterowane (pozycja 0), numer pozycji jest generowany za pomoca
wewnetrznego licznika. Licznik zwieksza sie po kazdym przejeciu pozyciji.

Przykiad

* Uruchomienie ,Teach-In” bez ustawiania pozycji:
Wewnetrzny licznik znajduje sie na wartosci 1
* Uruchomienie funkcji ,Wyjscie z Teach-In"
— Zapis pozycji biezgcej na pierwszym miejscu w pamieci (P613 [-01])
— Zwigkszenie wewnetrznego licznika na 2
* Uruchomienie funkcji ,Wyjscie z Teach-In”
— Zapis pozycji biezgcej na pierwszym miejscu w pamieci (P613 [-02])
— Zwiekszenie wewnetrznego licznika na 3
« itd.
Gdy pozycja jest adresowana przez wejscia cyfrowe, licznik zostanie ustawiony na te pozycje.

Gdy funkcja ,Teach-In” jest aktywna, mozna sterowaé przetwornicg czestotliwosci za pomocag
sygnatow aktywacji i wartosci zadanej czestotliwosci (identycznie do P600 ,Regulacja pozycji’
ustawienie ,Wyt.").

Funkcje ,Teach-In” mozna réwniez realizowaé za pomocg interfejsu szeregowego lub Bus 10 In Bits.
W tym celu nalezy ustawi¢ jedng z wartosci zadanych magistrali (P546... ,Funkcja wartos¢ zadana
magistrali’) na funkcje ,Bus IO In Bits 0..7°. W parametrze P480 ,Funkcja Bus 10 In Bits” nalezy
przypisa¢ funkcje odpowiednim bitom.
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4.5 Przelozenie wartosci zadanych i rzeczywistych

Wartosci pozycji odnoszg sie do obrotéw silnika. Jezeli pozgdane jest inne odniesienie, mozna
przeliczy¢é za pomocg parametru P607 [-03] ,Przetozenie” i P608 [-03] ,Przefozenie red.” na inng
jednostke. W parametrach P607 ,Przetozenie” i P608 ,PrzetoZzenie red.” nie mozna wprowadzac
czesci utamkowych liczby dziesietnej. Aby zwiekszy¢ dokifadnos¢, nalezy pomnozy¢ w podobny
sposéb obie wartosci przez mozliwie wysoki wspétczynnik. Produkt nie powinien przekracza¢ wartosci
65000 (16 Bit), tzn. nie wolno wybieraé¢ zbyt duzego wspotczynnika.

Przyktad
Mechanizm podnoszenia

« Jednostka w [cm]

* Reduktor:i=26,3
Srednica bebna: d = 50,5 cm
Wspétczynnik: 100 (wybrany)

Przefozenie red.(P608) mx50,5cm  158,65x100 15865 6fm/
Przefozenie(P607) 26,3  263x100 2630  /obr.

Zadang jednostke mozna wybra¢é w parametrze P640 ,Jednostka pozycji’. W tym przyktadzie nalezy
ustawi¢ parametr P640 na funkcje 4 = ,.cm’.

m Informacja

Przestrzega¢ nastepujgcego wzoru w przypadku funkcji ,z optymalng drogg”:

1. Enkoder Kiibler AG1 (numer artykutu 19551881): 2 x P615 * P607[3]/ P608[3] < 1024
2. Enkoder Kiibler AG8 (numer artykutu 19551927): 2 x P615 * P607[3)/ P608[3] < 16386

Jezeli wartos¢ jest wieksza, enkoder bedzie dziatat nieprawidtowo. Nie mozna stosowa¢ enkodera.
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4.6 Regulacja pozycji

4.6.1 Regulacja pozycji: Warianty pozycjonowania (P600)

Mozliwe sg cztery rozne warianty pozycjonowania.

Liniowa rampa z czestotliwoscig maksymalng (P600, ustawienie 1)

Rozpedzanie odbywa sie liniowo. Predkos¢ stata jest zawsze realizowana z czestotliwoscig
maksymalng ustawiong w parametrze P105. Czas rozruchu P102 i czas hamowania P103 odnosza
sie do czestotliwosci maksymalnej P105.

Przyktad

P105 =50 Hz, P102 = 10 s;
Czas rampy =P102=10s
- naped przyspiesza z 0 Hz do 50 Hz w ciggu 10 s

Liniowa rampa z czestotliwoscig zadang (P600, ustawienie 2)

Rozpedzanie odbywa sie liniowo. Predko$¢ stata jest zadana przez czestotliwosé zadang. Mozna
ja zmieni¢ za pomocg wejscia analogowego lub wartosci zadanej magistrali. Czas rozruchu (P102)
i czas hamowania (P103) odnoszg sie do czestotliwosci maksymalnej (P105).

Przyktad

P105 = 50 Hz, P102 = 10 s, warto$¢ zadana 50% (25 Hz);
Czasrampy =P102*0,5=5s
- naped przyspiesza z 0 Hz do 25 Hz w ciggu 5 s

Rampa S z czestotliwoscig maksymalng (P600, ustawienie 3)

Predkos¢ stata jest zawsze realizowana z czestotliwoscig maksymalng ustawiong w parametrze
P105, ale w trybie pozycjonowania rampy czestotliwosci dzialajg jak rampy S. W stosunku do
konwencjonalnego liniowego wzrostu lub redukcji czestotliwosci, odpowiednio do czasu rozruchu
lub czasu hamowania, za pomocg wygtadzenia nastepuje tagodne przejscie (bez szarpnie¢) od
stanu statycznego do rozpedzania lub zwalniania. Po osiggnieciu predkosci koncowej nastepuje
powolna redukcja rozpedzania lub zwalniania. Rampa S odpowiada wygtadzeniu 100% i
obowigzuje tylko wtedy, gdy odbywa sie pozycjonowanie. Efektywny czas rampy ulega podwojeniu
przez rampy S. Czas rozruchu (P102) i czas hamowania (P103) odnoszg sie do czestotliwosci
maksymalnej (P105).

Przyktad

P105 =50 Hz, P102 = 10 s;
Czasrampy=P102*2=10s*2=20s
- naped przyspiesza z 0 Hz do 50 Hz w ciggu 20 s

Podczas przesuwu do punktu odniesienia funkcja rampy S jest nieaktywna.
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+ Rampa S z czestotliwoscig zadang (P600, ustawienie 4)

Predkos¢ stata jest zadana przez czestotliwos¢ zadang. W trybie pozycjonowania rampy
czestotliwosci dziatajg jak rampy S (patrz poprzedni punkt).

Czestotliwos¢é zadang mozna zmieni¢ za pomocg wejscia analogowego lub wartosci zadanej
magistrali. Czas rozruchu (P102) i czas hamowania (P103) odnoszg sie do czestotliwosci
maksymalnej (P105) i mozna je obliczy¢ w nastepujacy sposob:

Czas rampy = 2 * czas rozruchu * \(czestotliwo$é zadana / czestotliwo$é maksymalina)
Przyktad

P105 = 50 Hz, P102 = 10 s, warto$¢ zadana 50 % = czestotliwo$¢ zadana 25 Hz;
Czas rampy = 2 * P102 * V(czestotliwo$é zadana / P105) =2 * 10 s * ( 25 Hz / 50 Hz)
- naped przyspiesza z 0 Hz do 25 Hz w ciggu 14,1 s

Podczas przesuwu do punktu odniesienia funkcja rampy S jest nieaktywna.

m Informacja

Czestotliwosé zadana lub czasy ramp

Podczas pozycjonowania zmiany czestotliwosci zadanej lub czaséw ramp nie majg wplywu na
rozpedzanie lub predko$¢ koncowg napedu. Dopiero po osiggnieciu pozycji docelowej zostang
zaakceptowane nowe warto$ci i wigczone do obliczen nastepnego pozycjonowania.

m Informacja

P106: Wygtadzenie przebiegu

Parametr P106 ,Wygfadz. przebiegu” jest nieaktywny w przypadku aktywnej regulacji pozycji (P600,
ustawienie # 0).

m Informacja

Efektywny czas rampy

Rzeczywisty i efektywny czas rampy mogg rézni¢ sie na skutek osiggniecia granic obcigzenia lub
krétszych drog przesuwu od sparametryzowanych wartosci.
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4.7 Regulacja pozycji: Sposéb dziatania

Regulacja pozycji dziata jak obwdéd regulacji P. Pozycja zadana i rzeczywista sg stale poréwnane ze
sobg. Czestotliwo$¢ zadana jest tworzona przez pomnozenie réznicy i parametru P611 ,P - Regulator
poz.”. Wartos¢ jest nastepnie ograniczona do czestotliwosci maksymalnej ustawionej w parametrze
P105.

Na podstawie czasu hamowania ustawionego w parametrze P103 i aktualnej predkosci jest obliczana
poprawka drogi. Bez uwzglednienia czasu hamowania w obliczeniach drogi predkos¢ obrotowa jest z
reguty redukowana zbyt p6ézno, a pozycja zadana zostanie przejechana. Wyjatkiem sg aplikacje o
wysokiej dynamice o bardzo matych czasach hamowania i rozruchu oraz aplikacje, w ktérych sa
zadane jedynie mate inkrementy drogi.

W parametrze P612 ,,Okno celu” mozna okresli¢ tzw. okno celu. W obrebie okna celu czestotliwosé
zadana jest ograniczona do czestotliwosci minimalnej ustawionej w parametrze P104 i dzieki temu
mozliwy jest ruch pelzajgcy. Wartos$¢ czestotliwosci nie moze by¢ mniejsza od wartosci 2 Hz. Funkcja
»Ruch pefzajgcy” jest zalecana w szczegodlnosci w aplikacjach o silnie zréznicowanych obcigzeniach
lub gdy naped jest eksploatowany bez regulacji predkosci obrotowej (P300 = ,Off”)

Parametr P612 definiuje punkt poczgtkowy, a przez to droge dla ruchu petzajgcego, ktéry konczy sie
w pozycji zadanej. Nie ma wptywu na komunikat wyjsciowy ,Pozycja koricowa” (np. parametr P434).

f[Hz]
PN
max.
min. :
Pts]
® ® ©ﬁ®1
A= Czas rozruchu
B= Jazda z maksymalng predkoscig
C= Czas hamowania
D= Czas okreslony przez ,,Okno celu” (P612)
1= P - Regulator poz.
2= Jazda z minimalng predkoscig

Rysunek 3: Przebieg regulacji pozycji
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4.8 Pozycjonowanie na podstawie pozostatej sciezki

Pozycjonowanie na podstawie pozostatej Sciezki jest wariantem regulacji pozycji. Dzieki impulsowi
triggera naped przechodzi z normalnej regulacji predkosci obrotowej na regulacje pozycji i pokonuje
jeszcze zdefiniowany odcinek, zanim zatrzyma sie.

Istotne parametry pozycjonowania na podstawie pozostatej Sciezki

Parametr Wartosé Znaczenie

P420... lub P480 78 Pozost. $ciezka wyz.

P610 10 Pozycjonowanie na podstawie pozostatej Sciezki

P613 [-01] XX Pozostata Sciezka, gdy naped jest aktywny z funkcjg
,Obroty prawe”

P613 [-02] XX Pozostata sciezka, gdy naped jest aktywny z funkcja
,Obroty lewe”

Przebieg pozycjonowania na podstawie pozostalej sciezki

Po aktywacji naped przemieszcza sie najpierw z czestotliwoscig zadang, az wystgpi dodatnie zbocze
0 > 1 na wejsciu czujnika z funkcjg ,Pozost. Sciezka wyz.”. Nastepnie naped przetgcza sie na
regulacje pozycji i przemieszcza sie o odlegtos¢, ktéra zostata zaprogramowana w parametrze
P613 [-01] Ilub [-02]. Jezeli pozycja zadana zostanie przestana magistralg do przetwornicy
czestotliwosci, zostanie dodana do wartosci w parametrze P613 [-01] lub [-02]. Jezeli w parametrze
P613 [-01] lub [-02] nie wprowadzono zadnej wartosci, wartos¢ zadana magistrali reprezentuje
wzgledng pozostatg sciezke.

Po osiggnieciu pozycji docelowej naped pozostaje w tym miejscu.

Ponowny impuls na wejsciu z funkcjg ,Pozost. $ciezka wyz.” ponownie wywotuje funkcje. Naped
przemieszcza sie o kolejng pozostatg Sciezke. Nie jest przy tym istotne, czy naped juz pozostat w
pozycji docelowej, czy jeszcze przemieszcza sie.

Ponizsze opcje sg dostepne dla uruchomienia nowego procesu pozycjonowania na podstawie
pozostatej Sciezki (uruchomienie w trybie warto$ci zadanej):

» Zatrzymac¢ naped (anulowa¢ aktywacje) i ponownie aktywowac lub
* Uruchomi¢ funkcje Digital In 62 ,Tablica poz. synch.” (przez wejscie cyfrowe P420... lub
BUS IO In Bit P480)

Komunikat o btedzie ,Pozycja koricowa” pojawia sie dopiero po zakohczeniu pozycjonowania na
podstawie pozostatej Sciezki. Podczas jazdy przy statej predkosci z czestotliwoscig zadang jest
wytgczony komunikat o stanie ,Pozycja koricowa”.

Dokfadnos$¢ pozycjonowania na podstawie pozostatej Sciezki zalezy od wahania czasu reakciji,
predkosci i stosowanego czujnika. Wahanie czasu reakcji wejscia cyfrowego wynosi 1 ... 2 ms.
Dlatego btad potozenia odpowiada drodze, jaka zostanie pokonana przy istniejgcej predkosci w czasie
wahania.

Pozycjonowanie na podstawie pozostatej Sciezki zawsze odbywa sie z wykorzystaniem rampy
liniowej. Ustawione ramy S nie majg zadnego wptywu. Jezeli ograniczenie potozenia jest aktywne
(P615 / P616), jest uwzglednione podczas jazdy przy statej predkosci.
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4.9 Regulacja synchronizacji

Synchronizacja pozycji lub potozenia wymaga, aby wszystkie urzgdzenia komunikowaly sie ze sobg
za pomocg wspolnej magistrali (CANopen/ CAN-Bus). Urzadzenie Master przesyta ,pozycje biezgcg” i
.biezgcg zadang predkos$¢ obrotowg za rampg czestotliwosci” do urzgdzen Slave. Urzgdzenia Slave
stosujg predkos¢ obrotowg jako poprawke i kompensujg pozostato$é za pomocg regulatora pozyciji.
Czas transmisji biezacej predkosci obrotowej i pozycji od urzgdzen Master do urzadzen Slave
generuje przesuniecie katowe lub pozycyjne, ktére jest proporcjonalne do predkosci.

AP = n[obr] / 60 * Tcyklu[ms] / 1000

W przypadku predkosci obrotowej 1500 min-! i czasu transmisji ok. 5 ms wynika z tego przesuniecie
0,125 obrotu lub 45°. Przesuniecie to zostanie czesciowo skompensowane za pomocg odpowiedniej
kompensaciji na stronie napedu Slave. Jednak pozostaje wahanie czasu cyklu ok. 1 ms, kidérego nie
mozna skompensowaé. W wybranym przypadku pozostaje wiec btgd katowy ok. 9°. Dotyczy to tylko
przypadku, gdy do sprzegniecie obu napeddw jest stosowane potgczenie CANopen/ CAN-Bus o
predkosci transmisji co najmniej 100 kbd. Sprzegniecia o mniejszej predkosci transmisji znacznie
zwieksza przesuniecie i dlatego nie jest zalecane.

Sprzegniecie napeddw przez CANopen umozliwia réwnoczesnie eksploatacje enkoderéw absolutnych
CANopen. Nalezy jednak pamietac, ze sie¢ nie zawiera wiecej niz pie¢ przetwornic czestotliwosci
Slave. Tylko wtedy mozna zagwarantowa¢ obcigzenie magistrali ponizej 50% i deterministyczne
zachowanie.
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4.9.1 Ustawienia komunikacyjne

Ustanowienie komunikacji
nastepujgcych ustawien.

Przetwornica czestotliwosci Master

miedzy urzagdzeniami Master i Slave przez CANopen wymaga

Parametr Wartosé Znaczenie

P502 [-01] 20 Czestotliwo$¢ zadana po rampie czestotliwosci )
P502 [-02] 15 Biezgca pozycja przyr. HighWord 2

P502 [-03] 10 Biezgca pozycja przyr. LowWord 2

P503 3 CANopen

P505 0 0,0 Hz

P514 5 250 kbd (nalezy ustawi¢ co najmniej 100 kbd)
P515 [-03] P515siave [-02] Adres Broadcast Master

1)  Jezeli sygnat aktywadji nie jest przestany od urzadzenia Master do urzadzenia Slave, a wiec urzadzenie Slave otrzymato tylko aktywacje w
jednym kierunku, ale urzagdzenie Master obraca si¢ w obu kierunkach, nalezy zamiast funkcji ,,Czestotliwo$c¢ zadana za rampag
czestotliwosci” ,,20” zastosowac funkcje ,Czestotliwos$c biezgca bez poslizgu wartosci wiodgcej” ,,21”.

2) Biezaca pozycje nalezy przesta¢ w ustawieniu w inkrementach do urzadzenia / urzadzen Slave. W przeciwnym wypadku zwieksza sie liczba

btedéw czasu transmis;ji.

Przetwornica czestotliwosci Slave

Parametr Wartos¢ Znaczenie

P510 [-01] 10 Gtéwna wartos¢ zadana z CANopen-Broadcast
P510 [-02] 10 Pomocnicza wartos¢ zadana z CANopen-Broadcast
P505 0 0,0 Hz

P514 P514master Ustawienie zgodnie z wartoscig w urzadzeniu Master
P515 [-02] P515master [-03] Adres Broadcast-Slave

P546 [-01] / P546 4 Dodawanie czestotliwosci "

P546 [-02] / P547 24 Pozycja zadana przyr. HighWord

P546 [-03] / P548 23 Pozycja zadana przyr. LowWord

P600 1lub 2 Regulacja pozycji WL. 2

P610 2 Synchronizacja

1)  Ustawienie ,Dodawanie czestotliwo$ci” jest konieczne, aby zoptymalizowa¢ obliczanie poprawki predkosci obrotowej i zminimalizowaé
odchyiki regulacji do urzadzenia Master. Znacznie ogranicza to mozliwo$¢ kompensacji ewentualnych odchytek potozenia w stosunku do

urzadzenia Master przy maksymalnej predkosci obrotowej.

2)  Oba ustawienia sg mozliwe; w trybie synchronizacji pozycjonowanie zawsze odbywa sie z maksymalng mozliwg czgstotliwoscia.
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Ustanowienie komunikacji miedzy urzgdzeniami Master i Slave przez CAN-Bus jest rowniez mozliwe i
wymaga nastepujgcych ustawien.

Przetwornica czestotliwosci Master

Parametr Wartos¢ Znaczenie

P502 [-01] 20 Czestotliwo$¢ zadana po rampie czestotliwosci "
P502 [-02] 15 Biezaca pozycja przyr. HighWord 2

P502 [-03] 10 Biezaca pozycja przyr. LowWord 2

P503 2 CAN

P505 0 0,0 Hz

P514 5 250 kbd (nalezy ustawi¢ co najmniej 100 kbd)
P515 [-01] 0 Adres 0 (1 punkt ,Funkcje monitorowania —

wytgczenia urzgdzenia Master”)

1)  Jezeli sygnat aktywaciji nie jest przestany od urzadzenia Master do urzadzenia Slave, a wiec urzadzenie Slave otrzymato tylko aktywacje w
jednym kierunku, ale urzadzenie Master obraca si¢ w obu kierunkach, nalezy zamiast funkgji ,,Czestotliwo$¢ zadana za rampa
czestotliwosci” ,,20” zastosowac funkcje ,Czestotliwos$c biezgca bez poslizgu wartosci wiodgcej” ,,21”.

2) Biezaca pozycje nalezy przesta¢ w ustawieniu w inkrementach do urzadzenia Slave. W przeciwnym wypadku zwigksza sie liczba btedéw

czasu transmisji.

Przetwornica czestotliwosci Slave

Parametr Wartos¢ Znaczenie

P510 [-01] 9 Gtéwna warto$¢ zadana z CAN-Broadcast

P510 [-02] 9 Pomocnicza warto$¢ zadana z CAN-Broadcast

P505 0 0,0 Hz

P514 P514Master Ustawienie zgodnie z wartoscig w urzadzeniu Master

P515 [-01] 128 Adres 128 (L punkt ,Funkcje monitorowania —
wytgczenia urzgdzenia Master”)

P546 [-01] / P546 4 Dodawanie czestotliwosci "

P546 [-02] / P547 24 Pozycja zadana przyr. HighWord

P546 [-03] / P548 23 Pozycja zadana przyr. LowWord

P600 1lub 2 Regulacja pozycji WL. 2

P610 2 Synchronizacja

1)  Ustawienie ,Dodawanie czestotliwo$ci” jest konieczne, aby zoptymalizowa¢ obliczanie poprawki predkosci obrotowej i zminimalizowaé
odchyiki regulacji do urzgdzenia Master. Znacznie ogranicza to mozliwos¢ kompensacji ewentualnych odchytek potozenia w stosunku do

urzagdzenia Master przy maksymalnej predkosci obrotowej.

2)  Oba ustawienia sg mozliwe; w trybie synchronizacji pozycjonowanie zawsze odbywa sie z maksymalng mozliwg czestotliwoscig.
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4.9.2 Ustawienia czasu rampy i czestotliwosci maksymalnej dla Slave

Aby mozna byto regulowac¢ Slave, czasy ramp nalezy wybiera¢ nieco mniejsze niz dla Master, a
czestotliwos¢ maksymalng nieco wieksza.

Przetwornica czestotliwosci Slave

Parametr Wartosé

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

P411 P105master

4.9.3 Ustawianie regulatora predkosci obrotowej i regulatora pozyciji

1. Ustawi¢ regulator predkosci obrotowej (P300 i nastepne) i regulator pozycji (P600 i nastepne) we
wszystkich urzgdzeniach niezaleznie od siebie.
2. Uruchomié regulacje pozycji ,Synchronizacja”.

Ustawienia regulatora bardzo mocno zalezg od wtasciwos$ci napedu, zadania napedowego i warunkéw
obcigzenia. Dlatego nie mozna ich wczesniej zaplanowaé i musza byé okre$lone eksperymentalnie i
zoptymalizowane w urzgdzeniu.

W zasadzie lepsze rezultaty dynamiczne mozna najczesciej uzyskaé, stosujgc ostrzejsze ustawienia
regulatora. Jednak, aby uzyska¢ optymalng regulacje pozycji, nalezy raczej stosowaé umiarkowane
ustawienie udziatu cztonu | w regulatorze predkosci obrotowey.

Regulator predkosci obrotowej nalezy ustawi¢ na mate przeregulowanie. Wynika z tego mozliwie
wysoki udziat cztonu P (az wystgpig hatasy przy matych predkosciach obrotowych) i raczej
umiarkowany udziat cztonu |.

Ograniczenie momentu i wybrane rampy nalezy ustawi¢ w taki sposob, aby naped w kazdej chwili
nadazat za rampa.

m Informacja

Ustawienia regulatora

Szczegotowe informacje dotyczgce ustawienia i optymalizacji regulatoréw predkosci obrotowej i
pozycji sg podane na naszej stronie www.nord.com w wytycznych dotyczacych aplikacji AG 0100 i
AG 0101.
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4.9.4 Uwzglednienie przetozenia miedzy urzadzeniami Master i Slave

Ustawianie statego przetozenia

Przetozenie miedzy urzadzeniami Master i Slave mozna uwzgledni¢ przez ustawienie statego
przetozenia za pomocg parametrow P607 ,Przetozenie” i P608 ,Przetozenie red.”.

Przetozenie jest wprowadzone do tablic nieuzywanego enkodera. (Wyjatek SK 54xE: P607[-05] /
P608[-05])

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

Ustawianie zmiennego przetozenia

W przypadku stosowania wejscia analogowego przetozenie miedzy urzgdzeniami Master i Slave moze
zmienia¢ sie bezstopniowo miedzy -200% i maksymalnie 200% predkosci obrotowej urzgdzenia
Master.

W tym celu nalezy ustawi¢ odpowiednie wejscie analogowe P400... na funkcje 47 ,Wspdfcz.
przetozenia przektadni’. Dzieki skalowaniu wejscia analogowego (P402... / P403...) mozna je
wyskalowac odpowiednio do istniejgcych wymagan. Ujemne wartosci powodujg zmiane kierunku.

Przetozenie mozna przestawi¢ ,online”, tzn. podczas biezgcej eksploatacji. Nalezy jednak zauwazyc,
ze odchytka pozycji podczas dopasowywania moze przyjg¢ znacznie wieksze wartosci niz podczas
normalnej operacji synchronicznej. Przyczyng jest wymagane dopasowanie do nowej predkosci i
nalezy to uwzgledni¢ przez zmiane dopuszczalnej odchytki pozycji (w parametrze P630 ,Odchytka

pozycjr’).
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4.9.5 Funkcje monitorowania

4.9.5.1 Osiaggalna dokltadnos¢ monitorowania potozenia

Odchytke miedzy urzgdzeniami Master i Slave mozna monitorowa¢ za pomocg komunikatu o stanie
wPozycja koncowa’ (np.: P434, ustawienie 21) w Slave. Osiggalna dokfadno$¢ tego komunikatu i
odchytka napedéw Master i Slave zalezy od wielu czynnikéw. Oprocz ustawien regulatora predkosci
obrotowej i regulatora pozycji decydujgca role odgrywa réwniez odcinek regulacji, a wiec naped lub
uktad mechaniczny urzadzenia.

Minimalna warto$¢ osiggalnej doktadnosci jest okreslona przez rodzaj transmisji. Nalezy liczy¢ sie co
najmniej z odchytkg 0,1 obrotu. W praktyce nalezy planowa¢ warto$¢ wiekszg od 0,25 obrotu silnika.
Komunikat ,Pozycja koricowa” znika, gdy zostanie przekroczona ustawiona warto$¢ w parametrze
P625 ,Histereza przek.” lub réznica miedzy poprawka i rzeczywistg predkoscig przekracza 2 Hz +
P104 ,Czestotl. minimalna”. Czestotliwos¢ minimalng dla Slave mozna obliczy¢é na podstawie
nastepujgcego réwnania:

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

Z dopuszczalnego odchylenia jednego obrotu i wartosci w parametrze P611 ,P - Regulator poz.”
wynoszacej 5% wynika udziat predkoéci dla regulatora pozycji wynoszacy 20 Hz. W przypadku
ustawienia parametru P104 na znacznie mniejsze wartosci komunikat o stanie jest okreslony przez
przekroczenie predkosci przez urzgdzenie Slave, a nie przez maksymalng odchytke potozenia.
Obowigzuje to tym bardziej, im krotsze czasy ramp sg ustawione dla Slave.

4.9.5.2 Wylaczenie urzadzenia Master w przypadku btedu urzgdzenia Slave lub odchytki
pozycji

W przypadku sprzegniecia urzadzeh Master / Slave btedy w urzgdzeniu Master sg automatycznie

przetwarzane przez przekazanie pozycji do urzgdzenia Slave. W przypadku btedu w urzadzeniu

Master btad synchronizacji jest wykluczony, dopdki istnieje nienaruszona komunikacja Urzadzenie

Slave reguluje bez przeszkdd do pozycji urzgdzenia Master.

Gdy urzadzenie Slave nie moze nadgzac za zadang pozycjg urzgdzenia Master lub urzadzenie Slave
przechodzi w stan usterki, konieczna jest odpowiednia informacja i reakcja przez urzadzenie Master.
Moze to sie odbywa¢ za pomocg nadrzednego sterownika lub przez utworzenie drugiego kanatu
komunikacji miedzy urzadzeniami Slave i Master. W tym celu przetwornica czestotliwosci Slave
przesyta do urzgdzenia Master bit ,Pozycja koricowa” i/lub ,Bfgd” jako Bus 10 Bit. Urzadzenie Master
moze wykorzystac ten sygnat, aby np. spowodowac ,Szybkie zatrzymanie” lub przejsé¢ do stanu ,Bfgd”
i wytgczy¢.

Przyktad

* W urzadzeniu Slave wystepuje btgd. Urzadzenie przechodzi w stan ,Bfgd”. W rezultacie urzadzenie
Master réwniez niezwiocznie przechodzi w stan ,Bfgd”.

» Urzadzenie Slave nie moze nadazac¢ za urzgdzeniem Master ze wzgledu na blokade mechaniczna.
Zostanie przekroczona ustawiona wartos¢ graniczna odchyiki pozycji, tzn. komunikat o stanie
.Pozycja koricowa” w urzagdzeniu Slave jest usuniety. Urzadzenie Master zatrzymuje sie.
Urzadzenie Master moze zosta¢ ponownie aktywowane, gdy urzadzenie Slave ponownie znajdzie
sie w granicach zadanej tolerancji.

W celu utworzenia wymaganego drugiego kanatu komunikacji sg konieczne nastepujgce ustawienia.
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Przetwornica czestotliwosci Master

Parametr Wartosé Znaczenie

P426 P103master Czas hamowania w przypadku btedu w urzadzeniu
Slave

P460 0 Czas Watchdog = 0 > ,Btad uzytkownika”

P480 [-01] 18 Watchdog

P480 [-02] 11 Szybkie zatrzymanie

P510 [-02] 10 CANopen-Broadcast

P546 17 Bus 10 In Bit

Przetwornica czestotliwo$ci Slave

Parametr Wartos¢ Znaczenie

P481 [-01] 7 Btad

P481 [-02] 21 Pozycja konncowa

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

P502 [-02] 15 Biezaca pozycja przyr. HighWord ")

P502 [-03] 10 Biezgca pozycja przyr. LowWord "

1)  Parametryzacja opcjonalna. Parametryzacja nie jest potrzebna do monitorowania

Ponadto adresy CAN urzadzen nalezy wybra¢ w taki sposéb, aby przesytanie nie odbywato sie do
takiego samego identyfikatora. Identyfikator, do ktérego jest wysytana funkcja wiodgca CAN, zalezy
od ustawionego adresu CAN (P515 [-01]).

P515 Adres CAN Identyfikator Broadcast Urzadzenia Slave

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

Tabela 12: Przypisanie adresow

Przyktad
P51 5Master = 1
P515siave = 128

Kanat komunikacji miedzy urzgdzeniami Master i Slave nalezy monitorowaé w obu kierunkach za

pomocg Time — Out (P513).

W przypadku sprzegniecia przez CANopen adres nadawczy i odbiorczy Broadcast sg ustawiane
osobno przez parametr z tablicami P515 (L punkt 4.9.1 "Ustawienia komunikacyjne").

G] Informacja

Adres ,,0”

Podczas wyboru adresu zaleca sie stosowanie mozliwie niskiej wartosci. Niski adres powoduje
ustawienie wyzszego priorytetu. Optymalizuje to komunikacje miedzy urzadzeniami Master i Slave

oraz synchronizacje napedow.

CANopen rezerwuje adres ,0” dla okreslonych specjalnych aplikacji. Aby zapobiec pokrywaniu sig i

mozliwemu nieprawidtowemu dziataniu, adres 0 nie powinien by¢ uzywany.
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4.9.5.3 Monitorowanie odchyiki pozycji w urzadzeniu Slave

Kolejna mozliwo$¢ monitorowania odchyiki pozycji w urzadzeniu Slave moze by¢ zrealizowana przez
parametr P630 ,Odchytka pozycji’. W tym przypadku przy aktywnej synchronizacji i uaktywnionym
urzgdzeniu nastepuje wzajemne poroéwnanie potozenia zadanego i rzeczywistego. Jezeli urzadzenie
Slave nie jest uaktywnione, pozycja urzgdzenia Master moze réznic¢ sie od pozycji urzgdzenia Slave
bez generowania odpowiedniego komunikatu o stanie.

4.9.6 Przesuw do punktu odniesienia osi urzgdzenia Slave w aplikacji synchronizaciji

Wykrywanie potozenia za pomocg enkodera absolutnego zwykle nie wymaga przesuwu do punktu
referencyjnego. Dlatego powinno by¢é zawsze preferowane w systemach, w ktérych nie powinno
wystepowac zukosowanie, tzn. odchytka potozenia miedzy urzgdzeniami Master i Slave, jak np. w
portalowym mechanizmie podnoszenia.

Jezeli do wykrywania potozenia jest stosowany enkoder przyrostowy, nalezy sporadycznie bazowaé
osie (Master i Slave) (Ed punkt 4.2.1.1 "Przesuw do punktu odniesienia").

Jezeli urzadzenia Master i Slave nie sg zukosowane wzgledem siebie, tzn. osie pracujg
synchronicznie, caly system jest bazowany. Oznacza to, ze urzadzenie Slave musi byé aktywnie
zsynchronizowane wzgledem urzgdzenia Master (synchronizacja jest wigczona). Przesuw do punktu
odniesienia nalezy przeprowadzi¢ za pomocg zewnetrznego sterownika w nastepujgcych krokach
wszystkie kroki z czasowym przesunieciem czasowym 20 ms):

—

Przesuniecie catego systemu do punktu odniesienia

Anulowanie aktywacji dla urzgdzenia Master

Anulowanie aktywacji dla urzgdzenia Slave

Wykonanie ,zerowania pozycji” dla urzagdzenia Master (P601master = 0, P602siave przetgcza sie)
Wykonanie ,zerowania pozycji” dla urzadzenia Slave (P602sjave = 0, P601sjave = 0)

oD~

Jezeli urzadzenia Master i Slave sg zukosowane wzgledem siebie, tzn. napedy nie pracujg
synchronicznie, nalezy dokonaé bazowania urzgadzenia Slave niezaleznie od urzgadzenia Master.
Nalezy pamieta¢, ze w trybie synchronizacji urzgdzenie Slave otrzymuje zadang predkos¢ obrotowg
od urzgdzenia Master jako poprawke. Jezeli urzagdzenie Master nie pracuje, przesyta wartos¢ ,0” jako
zadang predkosé obrotowg do urzadzenia Slave. Dlatego urzgdzenie Slave nie moze dokonaé
przesuwu do punktu odniesienia. Aby zapewni¢ dla urzgdzenia Slave odpowiednig wartos¢ zadang
predkosci obrotowej dla przesuwu do punktu odniesienia, nalezy dokona¢ dodatkowych ustawien. Do
tego nalezy zastosowac¢ dodatkowy zestaw parametréw (np. zestaw parametréw 2). Nalezy pamietaé,
ze najpierw wszystkie ustawienia w tym zestawie parametrow, jak np. parametry silnika, nalezy
przejg¢ z 1. zestawu parametréw. Nastepnie nalezy dopasowaé wymagane parametry w 2. zestawie
parametréw dla przesuwu do punktu odniesienia dla urzadzenia Slave.

1. Okresli¢ predkos¢ obrotowg dla przesuwu do punktu odniesienia (Frer)
Fref = Fmin (P104) = Fmax (P105) # 0 (np. wprowadzi¢ wartos¢ 5 (= 5 Hz))
2. Wytgczy¢ dodawanie czestotliwosci (P546 ,Funkcja wartos¢ zadana magistrali”)

Aby uruchomié¢ przesuw do punktu odniesienia dla urzadzenia Slave, nalezy aktywowaé odpowiedni
zestaw parametrow (w tym przyktadzie zestaw parametréw 2).

Urzgdzenie Slave nalezy zawsze bazowac po urzadzeniu Master.

W systemach synchronizacji, w ktérych urzgdzenia Master i Slave nie mogg pracowaé niezaleznie od
siebie, jest wymagana indywidualna strategia na wypadek zukosowania.

W przypadku przyrostowego wykrywania potozenia pozycja biezgca nie nadaje sie do okre$lania
zukosowania.
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4.9.7 Wiaczenie offsetu podczas pracy synchronicznej

Oprocz pozycji zadanej, ktéra jest przesytana przez ,CAN- Bus” od Master do Slave, mozna dodac
wzgledny offset potozenia do Slave za pomocg ,tablicy inkrementéw”. Za pomoca kazdego zbocza 0
- 1 na odpowiednim wejsciu mozna przestawi¢ pozycje zadang o warto$¢ ustawiong w parametrze
P613 [-01]...[-06].

Nie mozna przestaé offsetu bezposrednio przez magistralg polowg za pomocg ,stowa danych
procesu”. W tym celu nalezy stosowa¢ odpowiednio sparametryzowane wejscia cyfrowe lub
Bus IO In Bits.

4.9.8 Latajaca pita (rozszerzona funkcja pracy synchronicznej)

Specjalnym przypadkiem regulacji synchronizaciji jest tryb ,Latajgca pita” (P610, ustawienie 5). Oprocz
wiasciwej regulacji synchronizacji naped Slave jest zdolny do ,podigczenia sie” do juz dziatajgcego
napedu, tzn. do synchronizacji ruchéw z urzgdzeniem Master. Stosowanie enkodera jako enkodera
wiodgcego nie jest mozliwe. Jako urzgdzenie Master nalezy stosowaé odpowiednig przetwornice
czestotliwosci.

Funkcja technologiczna ,Latajgca pita” jest sterowana w urzadzeniu Slave przez trzy funkcje cyfrowe
(P420 lub P480). W tym celu naped musi by¢ uaktywniony.

* Funkcja Digital In 64: ,,Start latajacej pity”

Aktywowany naped znajduje sie w pozycji oczekiwania. ,Proces ciecia” zostanie uruchomiony za
pomocg zbocza 0 > 1 na wejsciu. Wejscie ,Wytgczenie synchronizacji” nie musi by¢ ustawione.
Naped przyspiesza do pozycji ustawionej w parametrze P613 [-63]. Czas rozpedzania jest
obliczany w taki sposdb, ze predkos¢ odniesienia napedu Master (np. przenosnika tasmowego)
zostanie osiggnieta po osiggnieciu pozycji docelowej. Niezaleznie od predkosci urzadzenia Master
droga rozpedzania pozostaje zawsze stata, dzieki czemu punkt, w ktérym rozpoczyna sie przesuw
synchroniczny, zawsze znajduje sie w tej samej pozycji. W tym punkcie rozpoczyna sie wiasciwa
faza synchronizaciji.

Jest dostepny komunikat o stanie (ustawienie 27), ktéry mozna ustawi¢ przez wyjscie cyfrowe
(P434) lub Bus IO Out Bit (P481). Komunikat ten sygnalizuje, ze faza synchronizacji zostata
pomysinie zakohczona i ze naped Slave jest zsynchronizowany z urzgdzeniem Master. Sygnat ten
mozna np. wykorzysta¢ do rozpoczecia wtasciwej czynnosci roboczej (np. opuszczenie ,pity” lub
uruchomienie ,procesu ciecia”).

* Funkcja Digital In ,,63”: ,,Synchronizacja wyt.”

Synchronizacja jest utrzymywana, dopdki zbocze 0 > 1 jest wykrywane na wejsciu ,Synchronizacja
wyt.”. Proces ciecia jest zakonczony, naped pity (Slave) powraca do pozycji ,0”. Punkt odniesienia
mozna okresli¢ dowolnie za pomocg offsetu (P609). Nastepny proces mozna uruchomié dopiero po
osiggnieciu ,pozycji zero”. Za pomocg zbocza 0->1 funkcji ,Synchronizacja wyt.” zostanie
réwnoczesnie zresetowana pozycja zadana (P602) napedu Master.

* Funkcja Digital In ,,77”: , Latajaca pita zatrz.”

Synchronizacja jest utrzymywana, dopdki zbocze 0 >1 jest wykrywane na wejsciu ,Latajgca pita
zatrz.”. Proces ciecia jest zatrzymany, naped pity nie powraca jednak do pozycji ,0”, ale zatrzymuje
sie. Po ponownym zboczu na wejsciu ,64” ,Start latajgcej pity” naped Slave rozpoczyna ponowng
synchronizacje z urzgdzeniem Master.
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| Pozycja INI = 2 x P613[-63]

Pozycja oczekiwania
urzgdzenia Slave (pita)

Punkt poczatkowy

/ procesu ciecia

Naped Slave

'€ P613[-63

Naped Master i

Wejscie ,,Startilatajqcej pity”

1
Wejscie ,Synchronizacja wyt.”

1
Wyiscie ,Synchronizacja latajacej

iy’

| NSlave= NMaster

Rozpoczyna slie rozpedzanie

Hamowanie i powrét do pozycji poczatkowej
Nslave=0 T P pozycip a ) T

P

Rysunek 4: Latajgca pita, przyktad zasady dziatania
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4.9.8.1 Okreslanie drogi rozpedzania i pozycji czujnika

Odlegtos¢ czujnika od punktu, w ktérym ma rozpoczgé sie proces ciecia, odpowiada podwojnej
wartosci drogi rozpedzania dla napedu pity (Slave). Podczas procesu rozpedzania naped pasowy
(Master) pokonuje wstecz podwdjng droge w poréwnaniu do napedu pity (Slave).

Podczas obliczania pozycji czujnika nalezy uwzgledni¢ odpowiednie przetozenia miedzy napedami i
wspotczynnikami reduktora. Minimalng droge rozpedzania nalezy wprowadzi¢ do P613 [-63].

Obliczanie minimalnej drogi rozpedzania

P613 [-63] > 0,5 * nsiave_max * TRozruchu

Trozruchu = P102 * FSIave_max / P105
Fsiave_max / liczba par biegunéw

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

APNnie = 2% P613 [-63] * 11 *Dsiave / URreduktor Siave

n = Predkos$¢ obrotowa [rev/s]

G = Czas]|s]

F = Czestotliwosé [Hz]

P = Przetozenie

D = Srednica wyjscia reduktora
AP = Minimalna odlegtos¢ od czujnika

Jezeli ustawiona droga rozpedzania jest mniejsza od wymaganej, aktywny jest komunikat o btedzie
E13.5 ,Rozpedzanie latajgcej pity”. Nalezy rowniez sprawdzi¢, czy znak drogi rozpedzania pasuje do
znaku predko$ci urzgdzenia Master. Jezeli tak nie jest, aktywowany jest komunikat o btedzie E13.6
~Nieprawidiowa wartos¢ latajgcej pity” po aktywacji polecenia uruchomienia.
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4.9.8.2 Pila diagonalna

Szczegdlnym przypadkiem ,latajgcej pity” jest pita diagonalna. W tym przypadku nie ma rdznicy
miedzy osig Slave i osig obrébkowg. Synchronizowana 0$ przemieszcza sie przy zdefiniowanym kacie
(np. 30°) poprzecznie do kierunku materiatu. Ruch skfada sie z wektoréw w kierunku wzdtuznym i
poprzecznym. Dlatego w przypadku przetozenia miedzy urzgdzeniami Master i Slave nalezy
dodatkowo uwzglednic¢ kat.

=

Naped Master

Vslave

Vy = Vsiave * sin(a)

Vx = Vslave * cOS(Q)

Naped Slave

Rysunek 5: Latajgca pila, pita diagonalna

Obliczanie przetozenia dla pity diagonalnej
P608 [-XX] / P607 [-XX] = (UReduktor Slave * DMaster) / (UReduktor Master * DSIave) * COS(G)

a = Katkierunku ruchu urzadzenia Slave wzgledem kierunku ruchu urzadzenia Master [°]
P = Przetozenie
D = Srednica wyjscia reduktora

W przypadku pity diagonalnej posuw pity odbywa sie proporcjonalnie do predkosci tasmy. Dlatego nie
mozna wybraé niezaleznie od siebie posuwu pity i predkosci tasmy (dopoki kat jest staly). W
przypadku ,normalnej’ latajgcej pity posuw pity jest sterowany przez osobng o$ niezaleznie od
predkosci tasmy lub predkosci przemieszczania.

Niezaleznie od ustawienia w parametrze P600 funkcja technologiczna ,Latajgca pita” jest zawsze
wykonywana z liniowymi rampami i predkoscig przemieszczania z czestotliwoscig maksymailna.
Dlatego obowigzuje zasada: Powrét pity zawsze odbywa sie z ustawiong czestotliwoscig maksymalng,
co generalnie odpowiada maksymalnej predkosci podczas przesuwu synchronicznego.
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4.10 Komunikaty wyjsciowe

Przetwornica czestotliwosci dostarcza rézne komunikaty o stanie dla funkcji pozycjonowania. Mogag

by¢ wyprowadzane fizycznie (np. przez wyjscie cyfrowe,
Bus IO Out Bit (P481).

P434...) Ilub alternatywnie jako

Aby wykorzysta¢ Bus IO Out Bits, nalezy ustawi¢ jedng z wartosci

rzeczywistych magistrali (P543...) na funkcje ,BuslO Out Bits 0-7”.

m Informacja

Dostepnosé¢ komunikatéw o biedach

Komunikaty o stanie sg dostepne réwniez wtedy, gdy regulacja pozycji nie jest wigczona (P600 =
ustawienie ,wytgczone”).

Funkcja
(ustawienie)

Opis

Odniesienie
(20)

Komunikat jest aktywny, gdy wystepuje prawidtowy punkt odniesienia.

Sygnat jest anulowany podczas uruchamiania przesuwu do punktu odniesienia.

Stan sygnatu po wigczeniu napiecia zasilajgcego jest zalezny od ustawienia w parametrze

P604 "Typ enkodera”. W przypadku ustawienia dla enkodera przyrostowego Zapisanie z

pozycjg i dla enkodera absolutnego stan sygnatu po wigczeniu jest ,aktywny (wysoki)’, a w
przeciwnym wypadku - ,niski”.

Pozycja kohcowa
(21)

Za pomoca tej funkcji przetwornica czestotliwosci sygnalizuje osiggniecie pozycji zadane;j.
Komunikat jest aktywny, gdy odchylenie miedzy pozycjg zadang i rzeczywistg jest mniejsze
od wartosci ustawionej w parametrze P625 ,Histereza przek.”, a aktualna czestotliwosc¢ jest
mniejsza od czestotliwosci ustawionej w parametrze P104 ,Czestotl. minimalna” + 2 Hz.
Podczas synchronizacji jako warunek nie obowigzuje czestotliwos¢ ustawiona w parametrze
P104, ale wartos¢ zadana czestotliwosci.

Pozycja odn.
(22)

Komunikat jest aktywny, gdy pozycja rzeczywista jest wieksza lub réwna parametrowi P626
~,Pozycja odn. wyj.”. Sygnat jest anulowany, gdy pozycja rzeczywista jest mniejsza od P626
minus histereza (P625). Znak jest uwzgledniony.

Sygnat wyjsciowy 0 2> 1 (,wysokKi”): przecz 2 Ppor

Sygnat wyjsciowy 1 = 0 (,niski”): przecz < Ppor - Phist

Wartos¢ pozyciji
odn.
(23)

Niniejsza funkcja odpowiada funkcji 22 ,Pozycja odn.” z tg réznica, ze pozycja rzeczywista
jest traktowana jako warto$¢ absolutna (bez znaku).

Sygnat wyjsciowy 0 2> 1 (,wysokKi”): |Przecz| = ppor

Sygnat wyjsciowy 1 > 0 (,niski”): |Przecz|< |Ppor| - Phist

Tablica pozyc;ji
abs.
(24)

Komunikat jest aktywny, gdy pozycja ustawiona w parametrze P613 zostanie osiggnieta lub
przejechana. Funkcja ta jest zawsze dostepna niezaleznie od ustawienia w parametrze
P610.

Pozycja odn.
osiggnieta
(25)

Komunikat jest aktywny, gdy wartos¢ réznicy miedzy pozycjg rzeczywistg i wartoscig
ustawiong w parametrze P626 ,Pozycja odn. wyj.” jest mniejsza od wartosci ustawionej w
parametrze P625 ,Histereza przek.”.

Sygnat wyjsciowy 0 2> 1 (,wysoKi”): |Ppor- Przecz| < Phist

Wartos$¢ pozyciji
odn. osiggnieta
(26)

Komunikat jest aktywny, gdy wartos¢ réznicy miedzy wartoscig pozycji rzeczywiste;j i
wartoscig ustawiong w parametrze P626 ,Pozycja odn. wyj.” jest mniejsza od wartosci
ustawionej w parametrze P625 ,Histereza przek.”.

Sygnat wyjsciowy 0 2> 1 (,wysoki”): |(|ppor|.- |Przecz|)] < phist

Synchronizacja
latajgcej pity
(27)

Komunikat jest aktywny, gdy naped Slave w funkgji ,Latajgca pita’ zakonczyt faze startowsq i
jest zsynchronizowany z osig Master z uwzglednieniem ,Histerezy przek.” ustawionej w
parametrze P625.

Tabela 13: Cyfrowe komunikaty wyjsciowe dla funkcji pozycjonowania
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5 Uruchomienie

Podczas uruchamiania aplikacji POSICON zaleca sie przestrzeganie okreslonej kolejnosci. Ponizej sg
opisane poszczegodlne czynnosci.

Uwagi dotyczgce specjalnych obrazéw bteddw. punkt 7 "Komunikaty o stanie pracy".

Krok 1: Uruchomienie osi bez regulacji

. Niebezpieczenstwo odniesienia obrazen
A OSTRZEZENIE spowodowane przez nieprzewidziane przebiegi
funkcji

Podczas uruchamiania moze dojs¢ do nieprzewidzianych przebiegow funkc;ji.

Przed pierwszym wigczeniem mechanizméw podnoszenia nalezy podjgé dziatania zapobiegajgce upadkowi
tadunku.

Upewnic sie, czy wytacznik awaryjny i obwody bezpieczenstwa sg sprawne!

Po wprowadzeniu wszystkich parametréw nalezy uruchomiC¢ o$ najpierw bez regulacji pozycji i
predkosci obrotowej.

+ P300 ,Tryb serwo”, ustawienie 0 (,Wyt.” lub ,VFC open-loop”)
+ P600 ,Regulacja pozycji”, ustawienie 0 (,Wyt.”)

W przypadku mechanizméw podnoszacych z regulacjg predkosci obrotowej w celu podejmowania
obcigzenia nalezy zoptymalizowa¢ parametry P107 ,Czas reakcji hamulca” i P114 ,Czas zwolnienia
hamulca” dopiero po ustawieniu regulacji predkosci obrotowe;.

Krok 2: Uruchomienie regulatora predkosci obrotowej

Jezeli regulacja predkosci obrotowej nie jest pozgdana lub enkoder przyrostowy nie jest dostepny,
krok ten mozna omingé. W przeciwnym wypadku nalezy wigczy¢ tryb serwo. Eksploatacja w trybie
serwo wymaga ustawienia doktadnych parametréw silnika (parametr P200 i nastepne) i prawidtowe;j
rozdzielczo$ci / liczby impulséw enkodera przyrostowego (parametr P301).

Jezeli po witgczeniu trybu serwo silnik pracuje tylko z matg predkoScig i z duzym poborem pradu,
przewaznie wystepuje btgd w okablowaniu lub parametryzacji enkodera przyrostowego. Najczestszg
przyczyng jest nieprawidtowe przyporzadkowanie kierunku obrotu silnika do kierunku zliczania
enkodera. Optymalizacja regulatora predkosci obrotowej jest dokonywana dopiero po uruchomieniu
regulatora pozycji, poniewaz na zachowanie obwodu regulacji pozycji mozna wptywac przez zmiane
parametréw regulatora predkosci obrotowe;.

Krok 3: Uruchomienie regulatora pozycji

Po ustawieniu parametréw P604 ,Typ enkodera” i w razie potrzeby P605 ,Enkoder absolutny” nalezy
sprawdzi¢, czy pozycja rzeczywista jest prawidtowo rejestrowana. Pozycja rzeczywista jest
wyswietlana w parametrze P601 ,Pozycja biezaca”. Warto$¢ musi by¢ stabilna i wieksza, gdy silnik
jest wigczony przy prawych obrotach. Gdy warto$¢ nie zmienia sie podczas przemieszczania osi,
nalezy sprawdzi¢ parametryzacje i podigczenie enkodera. To samo dotyczy przypadku, gdy
przeskakuje wartos¢ wyswietlana pozycji rzeczywistej, chociaz os$ nie przemieszcza sieg.

Nastepnie nalezy ustawi¢ pozycje zadang w poblizu pozycji biezacej. Jezeli po aktywacji o$
przemieszcza sie od pozycji zamiast do pozycji, przyporzadkowanie miedzy kierunkiem obrotu silnika i
kierunkiem obrotu enkodera jest nieprawidtowe. Nalezy wtedy zmieni¢ znak przetozenia.
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Gdy wykrywanie pozycji biezgcej dziata prawidtowo, mozna zoptymalizowac¢ regulator pozycji. Wraz
ze wzrostem wzmocnienia P 0$ staje sie ,sztywniejsza”, tzn. odchylenie od pozycji zadanej jest
mniejsze niz w przypadku braku wzmocnienia.

Wielkos¢ wzmocnienia P, ktdrg mozna ustawi¢ w parametrze P310 regulatora pozycji, zalezy od
dynamicznego zachowania catego systemu. Obowigzuje zasada: Im wigksze sg masy i im mniejsze
jest tarcie w systemie, tym wieksza jest tendencja systemu do oscylacji i tym mniejsze jest
maksymalne mozliwe wzmocnienie P. W celu okreslenia wartosci krytycznej nalezy zwiekszaé
wzmocnienie, az naped bedzie oscylowat wokdt pozycii (opusci¢ na krétko pozycje i ponownie zblizyé
sie do niej). Nastepnie ustawi¢ wzmocnienie na 0,5 do 0,7-krotnosci wartosci.

W przypadku aplikacji pozycjonowania z podporzadkowanym regulatorem predkosci obrotowej (P300
.1Tyb serwo”) zalecane jest ustawienie regulatora predkosci obrotowej réznigce sie od ustawienia
standardowego.

— P310,P - Regul. predk.” = 100% ... 150%
— P311 ]l - Regul. predk.” = 3%/ms ... 5%/ms
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6 Parametry

Ponizej przedstawiono tylko parametry oraz opcje wys$wietlania i ustawiania przeznaczone dla funkg;ji
technologicznych POSICON. Szczegdtowy przeglad wszystkich dostepnych parametrow znajduje sie
w podreczniku przetwornicy czestotliwosci (BU0500 / BU 0505).

(il Informacja Podwdjne przedstawienie parametrow

Struktura poszczegolnych parametrow rézni sie w przetwornicach czestotliwosci wersji SK 53xE i wersji SK 54xE.
Z tego wzgledu odpowiednie opisy parametrow sg w dalszej czesci przedstawione podwojnie, ale indywidualnie
oznaczone.

6.1 Opis parametréw

P000 (numer parametru) Wyswietlanie (nazwa parametru) xx" S P
Zakres nastawczy Prezentacja typowego formatu Powigzane parametry: Wykaz innych parametréw,
lub zak swietlani wys$wietlania, np. (bin = binarnie), ktére majg bezposredni

( ub zakres wyswie ama) mozliwego zakresu nastawczego i liczby zwigzek
pozycji po przecinku

Tablice [-01] Prezentacja wielopoziomowej podstruktury parametréw.

Ustawienia fabryczne {0} Ustawienie standardowe, ktére posiada parametr w stanie z momentu dostawy urzgadzenia lub

ustawienie po dokonaniu ustawienia fabrycznego (patrz parametr P523).

Zakres stosowania Prezentacja wariantéw urzadzenia, dla ktérych obowigzuje dany parametr. Gdy parametr obowigzuje
ogodlnie, tzn. dla catej serii, wiersz ten nie wystepuje.

Opis Opis, sposob dziatania, znaczenie itp. parametru.

Uwaga Dodatkowe uwagi dotyczgce parametru

Wartosci nastawcze Wykaz mozliwych warto$ci nastawczych z opisem funkciji

(lub wartosci wyswietlane)

1)  xx = pozostate oznaczenia

Rysunek 6: Objasnienie opisu parametréow

m Informacja

Zbedne informacje nie sg podawane.

Uwagi / objasnienia
Oznaczenie Nazwa Znaczenie
S Parametr systemowy Parametr mozna wyswietli¢ lub zmodyfikowac tylko wtedy,
gdy zostat ustawiony odpowiedni kod systemowy (patrz
parametr P003).
P Zaleznie od zestawu Parametr oferuje r6zne mozliwosci ustawiania, ktére sg
parametrow zalezne od wybranego zestawu parametréw.

70 BU 0510 pl-1620




NoR®

DRIVESYSTEMS 6 Parametry

6.1.1 Wyswietlanie wartosci roboczej

P001 Wartos¢ wyswietlana
Opis Wybdr wyswietlania panelu ControlBox / SimpleBox z wy$wietlaczem 7-segmentowym.
Wartosci nastawcze Wartosé ‘ Znaczenie

0 Czestotliwos¢ biezaca Aktualna podawana czestotliwo$¢ wyjsciowa

16 Pozycja zadana Potozenie zadane (pozycja zadana)

17 Pozycja biezagca Aktualne potozenie rzeczywiste (pozycja biezgca)

50 Biez. poz. przyrost. Aktualna pozycja biezgca enkodera przyrostowego

51 Biez. poz. absolut. lub

biez. poz. CANopen Aktualna pozycja biezgca enkodera absolutnego CANopen

52 Biez. rézn. pozycji Aktualna réznica potozenia miedzy potozeniem zadanym i
rzeczywistym

53 Biez. rézn. abs/prz Aktualna réznica potozenia miedzy enkoderem absolutnym i
przyrostowym (patrz P631)

54 Biez rézn. licz/mierz Aktualna réznica potozenia miedzy obliczong i zmierzong wartoscig

enkodera (patrz P630)

55 Biez. poz. uniw. enk Aktualna pozycja biezgca enkodera uniwersalnego (enkoder
absolutny, z wyjgtkiem CANopen); od SK540E

6.1.2 Parametry regulacji

P300 Tryb serwo P

Opis Aktywacja regulacji predkosci obrotowej z pomiarem predkosci obrotowej za pomocg
enkodera przyrostowego. Zapewnia to bardzo stabilng predko$¢ obrotowg, az do
zatrzymania silnika.

Uwaga Konieczny enkoder przyrostowy
Wartosci nastawcze Wartosé Znaczenie
0 Wyt. (VFC open-loop) Regulacja predkosci obrotowej bez sprzezenia zwrotnego sygnatu
enkodera
1 WH. (CFC closed-loop) Regulacja predkosci obrotowej ze sprzezeniem zwrotnym sygnatu
enkodera
2 Obs (CFC open-loop) Regulacja predkosci obrotowej bez sprzezenia zwrotnego sygnatu
enkodera
P301 Enkoder przyrostowy
Opis Wprowadzenie liczby impulséw na obrét podtaczonego enkodera przyrostowego.

Jezeli kierunek obrotu enkodera nie jest identyczny jak silnika, mozna to
skompensowac przez wyboér odpowiedniej ujemne;j liczby impulséw 8...16.

Uwaga Konieczny enkoder przyrostowy

Wartosci nastawcze Warto$é | Znaczenie H Wartosé Znaczenie
0= | 500 impulséw 8 = | - 500 impulséw
1= 512 impulséw 9=1-512 impulséw
2 = 1000 impulséw 10 = | - 1000 impulsow
3 =] 1024 impulsy 11 =| - 1024 impulsy
4 =1 2000 impulséw 12 = | - 2000 impulsow
5= | 2048 impulséw 13 = | - 2048 impulsow
6 = | 4096 impulséw 14 = | - 4096 impulsow
7 = | 5000 impulséw 15 = | - 5000 impulsow

17 = | 8192 impulsy 16 = | - 8192 impulsy
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6.1.3 Zaciski sterujace

P400 Funkcja we. an. 1 P
Zakres stosowania SK 53xE
Opis Przypisanie funkcji do wejscia analogowego
Wartosci nastawcze Wartosé Znaczenie
0 Wiyt Wejscie nie jest stosowane.

42 Przesuw do punktu odniesienia

43 Punkt odniesienia
44 Teach - In
45 Wyjscie z Teach In

Funkcje cyfrowe, objasnienie, patrz parametr P420

47 Przektadnia napedu Wspétcz. przetozenia przektadni. Ustawienie przetozenia miedzy
Master i Slave

58 Pozycja zadana W granicach P615 i P616 mozna zada¢ pozycje zadang przez
wejscie analogowe.

P610 nalezy ustawi¢ na ,Zewn. zadanie wart.”.

W tym przypadku nie jest wykonywane monitorowanie potozenia
pod katem minimalnej i maksymalnej pozycji.

75 Bit O tabl. poz/prz.
76 Bit 1 tabl. poz/prz.
77 Bit 2 tabl. poz/prz.
78 Bit 3 tabl. poz/prz.

81 Zerowanie pozycji

Funkcje cyfrowe, objasnienie, patrz parametr P420

82 Tablica poz. synch.

P400 Funkcja wej. analog. P
Tablice [-01] ... [-08]
Zakres stosowania SK 54xE
Opis Przypisanie funkcji do wejscia analogowego
Wartosci nastawcze ‘ Wartosé Znaczenie
0 Wyt Wejscie nie jest stosowane.
47 Przektadnia napedu Wspétcz. przetozenia przektadni. Ustawienie przetozenia migdzy
Master i Slave
56 Czas rozpedzania Dopasowanie czasu do procesu rozpedzania. 0% odpowiada
najkrotszemu mozliwemu czasowi, 100% odpowiada P102 "
57 Czas hamowania Dopasowanie czasu do hamowania 0% odpowiada najkrétszemu
mozliwemu czasowi, 100% odpowiada P103 '
58 Pozycja zadana W granicach P615 i P616 mozna zada¢ pozycje zadang przez

wejscie analogowe.

P610 nalezy ustawi¢ na ,Zewn. zadanie wart.”.

W tym przypadku nie jest wykonywane monitorowanie potozenia
pod katem minimalnej i maksymalnej pozycji.

1) Zalezenie od odcinka drogi dla pozycjonowania. Gdy odcinek drogi nie jest wystarczajacy, proces
rozpedzania zostanie zakonczony przedwczesnie.

P405 Funkcja we. an. 2 P
Zakres stosowania SK 53xE

Opis Przypisanie funkcji do wejscia analogowego

Uwaga Identyczny sposoéb dziatania do wejscia analogowego 1, patrz parametr P400
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P418

Zakres stosowania
Opis

Wartosci nastawcze

Funkcja we. an. 1

SK 53xE
Przypisanie funkcji dla wyjscia analogowego

P

P418

Tablice

Zakres stosowania
Opis

Wartosci nastawcze

Wartos¢ Znaczenie

0 Wyt Wyijscie nie jest stosowane.

29 Pozycja biezaca W granicach P615 i P616 wyjscie analogowe sygnalizuje pozycje
biezgca.

34 Odniesienie

35 Pozycja koncowa

36 Pozycja odn.

37 Warto$¢ pozycji odn. Funkcje cyfrowe, objasnienie, patrz parametr P434

38 Tablica pozycji abs.

39 Pozycja odn. osiaggnigta

40 Wart. pozycji odn. osiggnieta

Funkcja wyj. analog. P

[-01] ... [-03]

SK 54xE

Przypisanie funkcji dla wyjscia analogowego

‘ Wartos¢ Znaczenie

0 Wyt Wyijscie nie jest stosowane.

29 Pozycja biezaca W granicach P615 i P616 wyjscie analogowe sygnalizuje pozycje
biezgca.

34 Odniesienie

35 Pozycja koncowa

36 Pozycja odn.

37 Warto$¢ pozycji odn. Funkcje cyfrowe, objasnienie, patrz parametr P434

38 Tablica pozycji abs.

39 Pozycja odn. osiagnigta

40 Wart. pozycji odn. osiggnieta
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P420 Wej. cyfrowe 1
Zakres stosowania SK 53xE
Opis Przypisanie funkcji dla wejscia cyfrowego
Wartosci nastawcze Wartosé Znaczenie
0 Wiyt Wejscie nie jest stosowane.
22 Przesuw do punktu odniesienia Uruchomienie przesuwu do punktu odniesienia high
(C punkt 4.2.1.1)
23 Punkt odniesienia Punkt odniesienia osiggniety high
(&J punkt 4.2.1.1)
24 Teach - In Uruchomienie funkcji Teach — In high
(E&J punkt 4.4)
25 Wyijscie z Teach In Zapisanie aktualnej pozycji Zbocze
(CY punkt 4.4) 0->1
55 Bit O tabl. poz/prz. Bit 0 tablica pozyciji / tablica inkrementoéw pozycji high
(E&J punkt 4.3)
56 Bit 1 tabl. poz/prz. Bit 1 tablica pozycji / tablica inkrementéw pozycji high
(L punkt 4.3)
57 Bit 2 tabl. poz/prz. Bit 2 tablica pozyciji / tablica inkrementoéw pozycji high
(CY punkt 4.3)
58 Bit 3 tabl. poz/prz. Bit 3 tablica pozyciji / tablica inkrementéw pozycji high
(L punkt 4.3)
59 Bit 4 tabl. poz/prz. Bit 4 tablica pozycji / tablica inkrementéw pozycji high
(L punkt 4.3)
60 Bit 5 tabl. poz/prz. Bit 5 tablica pozyciji / tablica inkrementoéw pozycji high
(CY punkt 4.3)
61 Zerowanie pozyciji Resetowanie aktualnej pozycji Zbocze
(L0 punkt 4.2.1.2) 0>1
62 Tablica poz. synch. Przejgcie wstepnie wybranej pozycji Zbocze
(E&J punkt 4.3) 0->1
63 Synchronizm wyt. W przypadku funkcji P610 = 2 ,Synchronizacja”

synchronizacja zostanie przerwana, ale naped
pozostanie w trybie regulacji pozycji. Za pomoca
zbocza 0->1 zostanie zresetowana pozycja zadana high
(P602) przez naped Master. Naped przemieszcza sie
z powrotem do pozycji ,0” lub do pozycji zapisanej w
offsecie potozenia (P609) i pozostaje tam.

W przypadku funkcji P610 = 5 ,Latajaca pita” Slave
przemieszcza sie z powrotem do pozycji startowej i
pozostaje tam do nastgpnego polecenia ,Start
latajacej pity”. Nowe polecenie uruchomienia zostanie | Zbocze
przyjete dopiero po osiaggnieciu przez Slave pozyc;ji 0>1
poczatkowej. Za pomocg zbocza 0> 1 zostanie
zresetowana pozycja zadana (P602) przez naped

Master.

64 Start latajgcej pity Polecenie uruchomienia napedu Slave w celu Zb
synchronizacji z Master. 0;)1(:ze
(EJ punkt 4.9.8)

77 Latajgca pita zatrz. Funkcja ,Latajgca pita” zostanie przerwana. Zbocze
(C punkt 4.9.8) 0->1

78 Pozost. $ciezka wyz. W przypadku funkcji P610 = 10 ,Pozycjonowanie na
podstawie pozostatej Sciezki” naped przetgcza sie do Zb
pozycji regulacji i przemieszcza si¢ o ustawiong 0 ;)1(:26

,Pozostatg $ciezke”.
(L punkt 4.8)
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P420 Wejscia cyfrowe
Tablice [-01] ... [-10]
Zakres stosowania SK 54xE
Opis Przypisanie funkcji dla wejscia cyfrowego
Wartosci nastawcze ‘ Wartosé Znaczenie
0 Wyt Wejscie nie jest stosowane.
22 Przesuw do punktu odniesienia Uruchomienie przesuwu do punktu odniesienia high
(&J punkt 4.2.1.1)
23 Punkt odniesienia Punkt odniesienia osiggniety high
(CY punkt 4.2.1.1)
24 Teach - In Uruchomienie funkcji Teach — In high
(E&J punkt 4.4)
25 Wyjscie z Teach In Zapisanie aktualnej pozycji Zbocze
(L) punkt 4.4) 0>1
55 Bit O tabl. poz/prz. Bit 0 tablica pozyciji / tablica inkrementoéw pozycji high
(CY punkt 4.3)
56 Bit 1 tabl. poz/prz. Bit 1 tablica pozyciji / tablica inkrementéw pozycji high
(E&J punkt 4.3)
57 Bit 2 tabl. poz/prz. Bit 2 tablica pozycji / tablica inkrementéw pozycji high
(EJ punkt 4.3)
58 Bit 3 tabl. poz/prz. Bit 3 tablica pozyciji / tablica inkrementéw pozycji high
(LA punkt 4.3)
59 Bit 4 tabl. poz/prz. Bit 4 tablica pozyciji / tablica inkrementéw pozycji high
(E&J punkt 4.3)
60 Bit 5 tabl. poz/prz. Bit 5 tablica pozycji / tablica inkrementéw pozycji high
(E&J punkt 4.3)
61 Zerowanie pozyciji Resetowanie aktualnej pozycji Zbocze
(L) punkt 4.2.1.2) 0->1
62 Tablica poz. synch. Przejecie wstepnie wybranej pozycji Zbocze
(L) punkt 4.3) 0>1
63 Synchronizm wyt. W przypadku funkcji P610 = 2 ,Synchronizacja”

synchronizacja zostanie przerwana, ale naped
pozostanie w trybie regulacji pozycji. Za pomoca

,Pozostatg Sciezke”.
(L punkt 4.8)

zbocza 0->1 zostanie zresetowana pozycja zadana high
(P602) przez naped Master. Naped przemieszcza sie
z powrotem do pozyc;ji ,0” lub do pozycji zapisanej w
offsecie potozenia (P609) i pozostaje tam.
W przypadku funkcji P610 = 5 ,Latajaca pita” Slave
przemieszcza sie z powrotem do pozycji startowej i
pozostaje tam do nastepnego polecenia ,Start
latajgcej pity”. Nowe polecenie uruchomienia zostanie | Zbocze
przyjete dopiero po osiagnieciu przez Slave pozycji 0->1
poczatkowej. Za pomocg zbocza 0-> 1 zostanie
zresetowana pozycja zadana (P602) przez naped
Master.
64 Start latajgcej pity Polecenie uruchomienia napedu Slave w celu Zbocze
synchronizacji z Master. 051
(£ punkt 4.9.8)
77 Latajgca pita zatrz. Funkcja ,Latajgca pita” zostanie przerwana. Zbocze
(£ punkt 4.9.8) 0>1
78 Pozost. Sciezka wyz. W przypadku funkcji P610 = 10 ,Pozycjonowanie na
podstawie pozostatej $ciezki” naped przetacza sie do Zbocze
pozycji regulacji i przemieszcza sig o ustawiong 051

P421 Wej. cyfrowe 2

Zakres stosowania SK 53xE

Opis Przypisanie funkcji dla wejscia cyfrowego

Uwaga Identyczny sposob dziatania do wejscia cyfrowego 1, patrz parametr P420
P422 Wej. cyfrowe 3

Zakres stosowania SK 53xE

Opis Przypisanie funkcji dla wejscia cyfrowego

Uwaga Identyczny sposob dziatania do wejscia cyfrowego 1, patrz parametr P420
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P423 Wej. cyfrowe 4

Zakres stosowania SK 53xE

Opis Przypisanie funkcji dla wejscia cyfrowego

Uwaga Identyczny sposob dziatania do wejscia cyfrowego 1, patrz parametr P420

P424 Wej. cyfrowe 5

Zakres stosowania SK 53xE

Opis Przypisanie funkcji dla wejscia cyfrowego

Uwaga Identyczny sposob dziatania do wejscia cyfrowego 1, patrz parametr P420

P425 Wej. cyfrowe 6

Zakres stosowania SK 53xE

Opis Przypisanie funkcji dla wejscia cyfrowego

Uwaga Identyczny sposob dziatania do wejscia cyfrowego 1, patrz parametr P420

P434 Funkcja przek. 1 P
Zakres stosowania SK 53xE

Opis Przypisanie funkcji dla wyjscia 1 (wyjscie przekaznikowe K1)

Uwaga Parametry przyporzgdkowane do wyjscia w celu skalowania (P435) lub histerezy

Wartosci nastawcze

(P436) nie majg wptywu w przypadku stosowania funkgc;ji istotnych dla POSICON. W
tym przypadku histereza zostanie ustawiona za pomocg parametru P625.

‘ Wartos¢ ‘ Znaczenie

0 Wiyt.
20 Odniesienie

21 Pozycja koncowa

Wyijscie nie jest stosowane.

Punkt odniesienia jest dostepny / zostat zapisany

Pozycja zadana zostata osiggnieta

22 Pozycja odn. Warto$¢ pozycji w parametrze P626 zostata osiggnigta

23 Warto$¢ pozycji odn. Warto$¢ pozycji w parametrze P626 zostata osiggnieta (bez

uwzglednienia znaku)

24 Tablica pozycji abs. Warto$¢ ustawiona w parametrze P613 zostata osiggnieta lub

przekroczona.

Pozycja odn. zostata osiggnieta, jak funkcja 22, ale z
uwzglednieniem P625

25 Pozycja odn. osiagn.

26 Abs. p. odn. osiggn. Wartos$¢ pozycji odn. zostata osiggnieta, jak funkcja 23, ale z

uwzglednieniem P625

Naped Slave zakonczyt faze startowg funkcji ,Latajgca pita” i jest
teraz zsynchronizowany z osig Master.

Uwaga: Szczegdtowe informacje dotyczace komunikatow wyj$ciowych, patrz [1J punkt 4.10 "Komunikaty
wyjsciowe"

27 Synch pity latajgcej
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P434 Funkcja wy. cyfr. P
Tablice [-01] ... [-05]

Zakres stosowania SK 54xE

Opis Przypisanie funkcji dla wyj$cia cyfrowego

Uwaga Parametry przyporzgdkowane do wyjscia w celu skalowania (P435) lub histerezy

Wartosci nastawcze ‘ Wartosé

(P436) nie majg wptywu w przypadku stosowania funkgc;ji istotnych dla POSICON. W
tym przypadku histereza zostanie ustawiona za pomocg parametru P625.

Znaczenie

0 Wiyt. Wyjscie nie jest stosowane.

20 Odniesienie Punkt odniesienia jest dostepny / zostat zapisany

21 Pozycja koncowa Pozycja zadana zostata osiggnieta

22 Pozycja odn. Warto$¢ pozycji w parametrze P626 zostata osiagnigta

23 Warto$¢ pozycji odn. Warto$¢ pozycji w parametrze P626 zostata osiggnieta (bez

uwzglednienia znaku)

24 Tablica pozycji abs. Wartos$¢ ustawiona w parametrze P613 zostata osiggnieta lub

przekroczona.

25 Pozycja odn. osiggn. Pozycja odn. zostata osiggnieta, jak funkcja 22, ale z

uwzglednieniem P625

26 Abs. p. odn. osiagn. Warto$¢ pozycji odn. zostata osiggnieta, jak funkcja 23, ale z

uwzglednieniem P625

27 Synch pity latajacej Naped Slave zakonczyt faze startowg funkgji ,Latajgca pita” i jest

teraz zsynchronizowany z osig Master.

Uwaga: Szczegdtowe informacje dotyczgce komunikatéw wyjsciowych, patrz £2 punkt 4.10 "Komunikaty
wyjsciowe"

P441

Zakres stosowania

Funkcja przek. 2 P
SK 53xE

Opis Przypisanie funkcji dla wyjscia 2 (wyjscie przekaznikowe K2)
Uwaga * ldentyczny sposéb dziatania do wyjscia przekaznikowego 1, patrz parametr P434
» Parametry przyporzadkowane do wyjscia w celu skalowania (P442) lub histerezy
(P443) nie majg wptywu w przypadku stosowania funkcji istotnych dla POSICON.
W tym przypadku histereza zostanie ustawiona za pomoca parametru P625.
P450 Funkcja przek. 3 P
Zakres stosowania SK 53xE

Opis Przypisanie funkcji dla wyjscia 3 (wyjscie cyfrowe DOUT1)
Uwaga » Identyczny sposob dziatania do wyjscia przekaznikowego 1, patrz parametr P434
» Parametry przyporzgdkowane do wyjscia w celu skalowania (P451) lub histerezy

(P452) nie majg wptywu w przypadku stosowania funkcji istotnych dla POSICON.
W tym przypadku histereza zostanie ustawiona za pomocg parametru P625.

P455 Funkcja przek. 4 P

Zakres stosowania SK 53xE

Opis Przypisanie funkcji dla wyjscia 3 (wyjscie cyfrowe DOUT1)

Uwaga * ldentyczny sposéb dziatania do wyjscia przekaznikowego 1, patrz parametr P434

» Parametry przyporzadkowane do wyjscia w celu skalowania (P456) lub histerezy
(P457) nie majg wptywu w przypadku stosowania funkgciji istotnych dla POSICON.
W tym przypadku histereza zostanie ustawiona za pomoca parametru P625.
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P461
Opis

Wartosci nastawcze

Funkcja 2 enkodera

Ustawianie funkcji drugiego enkodera przyrostowego podtgczonego do przetwornicy
czestotliwosci (enkoder HTL przez wejscie cyfrowe DIN2 i DIN4).

Wartos¢ Znaczenie

0 Predkos$é serwo Wartos$¢ rzeczywista predkosci obrotowej silnika jest
wykorzystywana w trybie serwo przetwornicy czestotliwosci. Nie
mozna wylaczy¢ regulacji ISD. Regulacja pozycji jest mozliwa.

5 Pozycja biezaca Enkoder HTL jest stosowany do regulacji pozyciji, ale nie do
regulacji predkosci obrotowe;j.

P462
Opis

Wartosci nastawcze

Rozdzielcz. 2 enk.

Wprowadzenie liczby impulséw na obrét podtgczonego enkodera przyrostowego.
Jezeli kierunek obrotu enkodera nie odpowiada kierunkowi obrotu silnika, nalezy
zamieni¢ kanaty A i B.

16 ... 8192

P463
Opis

Uwaga
Wartosci nastawcze

Przetoz. 2 enk.

Ustawienie przetozenia miedzy predkoscig obrotowg silnika i predkoscig obrotowg
enkodera, gdy 2. enkoder przyrostowy nie jest zamontowany bezposrednio na wale
silnika.

P463 = Predkos¢ obrotowa silnika / predkos¢ obrotowa enkodera.
Nie dotyczy ustawienia P461 =0
0,01 ... 100,00

P470

Zakres stosowania

Wejscie cyfrowe 7
SK 53xE

Opis Przypisanie funkcji dla wejscia cyfrowego
Uwaga Identyczny sposob dziatania do wejscia cyfrowego 1, patrz parametr P420
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P480 Funk. BuslO In Bits S
Tablice [-01] ... [12]

Opis Przypisanie funkcji dla Bus IO In Bits. Bus |10 In Bits sg traktowane przez przetwornice

Wartosci nastawcze

czestotliwosci jak wejscia cyfrowe.

‘ Wartos¢ Znaczenie

0 Wiyt Wejscie nie jest stosowane.

22 Przesuw do punktu odniesienia Uruchomienie przesuwu do punktu odniesienia high
(L0 punkt 4.2.1.1) 9

23 Punkt odniesienia Punkt odniesienia osiggniety high
(C3 punkt 4.2.1.1) 9

24 Teach - In Uruchomienie funkcji Teach — In high
(C3 punkt 4.4) 9

25 Wyjécie z Teach In Zapisanie aktualnej pozycji Zbocze
(CY punkt 4.4) 0->1

55 Bit O tabl. poz/prz. Bit 0 tablica pozyciji / tablica inkrementoéw pozycji high
(C3 punkt 4.3) 9

56 Bit 1 tabl. poz/prz. Bit 1 tablica pozycji / tablica inkrementéw pozycji high
(C3 punkt 4.3) 9

57 Bit 2 tabl. poz/prz. Bit 2 tablica pozyciji / tablica inkrementoéw pozycji high
(CY punkt 4.3) 9

58 Bit 3 tabl. poz/prz. Bit 3 tablica pozyciji / tablica inkrementoéw pozycji high
(C3 punkt 4.3) 9

59 Bit 4 tabl. poz/prz. Bit 4 tablica pozycji / tablica inkrementéw pozycji high
(C3 punkt 4.3) 9

60 Bit 5 tabl. poz/prz. Bit 5 tablica pozyciji / tablica inkrementoéw pozycji high
(CY punkt 4.3) 9

61 Zerowanie pozyciji Resetowanie aktualnej pozycji Zbocze
(L0 punkt 4.2.1.2) 0>1

62 Tablica poz. synch. Przejgcie wstepnie wybranej pozycji Zbocze
(E&J punkt 4.3) 0->1

63 Synchronizm wyt. W przypadku funkcji P610 = 2 ,Synchronizacja”
synchronizacja zostanie przerwana, ale naped
pozostanie w trybie regulacji pozycji. Za pomoca
zbocza 0->1 zostanie zresetowana pozycja zadana high
(P602) przez naped Master. Naped przemieszcza sie
z powrotem do pozycji ,0” lub do pozycji zapisanej w
offsecie potozenia (P609) i pozostaje tam.
W przypadku funkcji P610 = 5 ,Latajaca pita” Slave
przemieszcza sie z powrotem do pozycji startowej i
pozostaje tam do nastgpnego polecenia ,Start
latajacej pity”. Nowe polecenie uruchomienia zostanie | Zbocze
przyjete dopiero po osiaggnieciu przez Slave pozyc;ji 0>1
poczatkowej. Za pomocg zbocza 0> 1 zostanie
zresetowana pozycja zadana (P602) przez naped
Master.

64 Start latajgcej pity Polecenie uruchomienia napedu Slave w celu Zb
synchronizacji z Master. 0;)1(:ze
(EJ punkt 4.9.8)

77 Latajgca pita zatrz. Funkcja ,Latajgca pita” zostanie przerwana. Zbocze
(C punkt 4.9.8) 0->1

78 Pozost. $ciezka wyz. W przypadku funkcji P610 = 10 ,Pozycjonowanie na
podstawie pozostatej Sciezki” naped przetgcza sie do Zb
pozycji regulacji i przemieszcza sig o ustawiong O;fze
,Pozostatg $ciezke”.
(L punkt 4.8)
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P481 Funk. BuslO Out Bits S
Tablice [-01] ... [-10]

Opis Przypisanie funkcji dla Bus IO Out Bits. Bus IO Out Bits sg traktowane przez

Wartosci nastawcze

przetwornice czestotliwosci jak wyjscia cyfrowe.

‘ Wartos¢

Znaczenie

0 [wyt

Wyijscie nie jest stosowane.

20 Odniesienie

Punkt odniesienia jest dostepny / zostat zapisany

21 Pozycja koncowa

Pozycja zadana zostata osiggnieta

22 Pozycja odn.

Warto$¢ pozycji w parametrze P626 zostata osiggnigta

23 Wartos¢ pozycji odn.

Warto$¢ pozycji w parametrze P626 zostata osiagnigta (bez
uwzglednienia znaku)

24 Tablica pozycji abs.

Wartos$¢ ustawiona w parametrze P613 zostata osiggnieta lub
przekroczona.

25 Pozycja odn. osiggn.

Pozycja odn. zostata osiggnieta, jak funkcja 22, ale z
uwzglednieniem P625

26 Abs. p. odn. osiagn.

Warto$¢ pozycji odn. zostata osiggnieta, jak funkcja 23, ale z
uwzglednieniem P625

27 Synch pity latajacej

Naped Slave zakonczyt faze startowg funkcji ,Latajgca pita” i jest
teraz zsynchronizowany z osig Master.

Uwaga: Szczegdtowe informacje dotyczgce komunikatéw wyjsciowych, patrz £2 punkt 4.10 "Komunikaty

wyjsciowe"

6.1.4 Parametry dodatkowe

P502

Tablice
Opis

Uwaga

Wartosci nastawcze

Wartos¢ wiodaca

[-01] ... [-03] (SK 53xE / [-05] (SK 54xE)
Przypisanie funkcji wiodgcej dla wartosci wiodgcych w Master w przypadku

sprzezenia Master / Slave.

Za pomocg parametru P503 nalezy okresli¢, za pomoca ktérego systemu
magistralowego ma by¢ przestana wartos¢ wiodgca do Slave.

Wartos¢

Znaczenie

Wyt

Warto$¢ wiodaca nie jest stosowana.

Biez. poz. LowWord

Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji biezacej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci

7 Zad. poz. LowWord

Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci

10 Biez poz. prz. LowWord

Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji biezacej (pozycji wzglednej)
przetwornicy czestotliwosci

11 Zad. poz. prz. LowWord

Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji wzglednej)
przetwornicy czestotliwosci

13 Biez. poz. HighWord

Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji biezacej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci

14 Zad. poz. HighWord

Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci

15 Biez poz. prz. HighWord

Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji biezacej (pozycji wzglednej)
przetwornicy czestotliwosci

16 Zad. poz. prz. HighWord

Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji wzglednej)
przetwornicy czestotliwosci

80
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P503 Wyjscie w. wiodacej S

Opis Okreslenie, za pomocg ktérego systemu magistralowego Master ma wysta¢ stowo
sterujgce i wartosci wiodgce (P502) do podtgczonych do niego Slave .

Uwaga Istotne dla aplikacji Master — Slave, w Master.

Wartosci nastawcze

W Slave do ustanowienia komunikacji sg istotne parametry (P509, P510, P546...).

Wartos¢ ‘ Znaczenie |

0 Wiyt Brak wyprowadzenia stowa sterujgcego i wartosci wiodacych.

1 uss Wyprowadzenie stowa sterujgcego i wartosci wiodgcych na USS.

2 CAN Wyprowadzenie stowa sterujgcego i wartosci wiodgcych na CAN
(maks. 250 kboud).

3 CANopen Wyprowadzenie stowa sterujgcego i wartosci wiodgcych na
CANopen.

4 Systembus aktywny Brak wyprowadzenia stowa sterujgcego i wartosci wiodacych, ale

za pomocg panelu ParameterBox lub NORD CON sg dostepne
wszystkie urzadzenia, ktére sg ustawione na Systembus aktywny

5 CANopen+Systb. akt. Wyprowadzenie stowa sterujgcego i wartosci wiodgcych na
CANopen. Za pomoca panelu ParameterBox lub NORD CON sg
dostepne wszystkie urzadzenia, ktére sg ustawione na Systembus
aktywny.

P514
Opis
Uwaga

Wartosci nastawcze

Predkos¢ CAN
Ustawienie szybkosci transmisji (szybkosci przesytania) przez interfejs CANbus.

Wszystkie urzgdzenia magistrali muszg pracowac z takim samym ustawieniem
szybkosci transmisiji.

Wartos¢ Znaczenie H Wartos¢ | Znaczenie
0= 10 kboud 4 = | 125 kboud
1= 20 kboud 5= 250 kboud
2 = | 50 kboud 6 =| 500 kboud
3 =100 kboud 7 = | 1 Mboud (nie gwarantuje niezawodnej
eksploatacji dlatego stosowacé tylko do
celéw testowych!)

P515

Zakres nastawczy
Tablice

Opis

Adres CAN

0...255

[-01] = Adres Slave, podstawowy adres odbiorczy CAN + CANopen

[-02] = Adres Slave Broadcast, Broadcast — adres odbiorczy dla CANopen (Slave)
[-03] = Adres Master, Broadcast — adres nadawczy dla CANopen (Master)
Ustawienie adresu CANbus
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P543
Zakres stosowania
Opis

Wartosci nastawcze

Bus wart. biez. 1

SK 53xE
Przypisanie funkcji do wybranej wartosci rzeczywistej. Wartos¢ rzeczywista jest

przesytana przez przetwornice czestotliwosci za posrednictwem aktywnego systemu
magistralowego.

S

Wartos¢

Znaczenie

Wiyt

Warto$¢ wiodaca nie jest stosowana.

Biez. poz. LowWord

Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji biezacej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci

7 Zad. poz. LowWord Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci

10 Biez poz. prz. LowWord Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji biezgcej (pozycji wzglednej)
przetwornicy czestotliwosci

11 Zad. poz. prz. LowWord Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji wzglednej)
przetwornicy czestotliwosci

13 Biez. poz. HighWord Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji biezgcej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci

14 Zad. poz. HighWord Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci

15 Biez poz. prz. HighWord Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji biezgcej (pozycji wzglednej)
przetwornicy czestotliwosci

16 Zad. poz. prz. HighWord Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji wzglednej)

przetwornicy czestotliwosci

P543

Tablice
Zakres stosowania
Opis

Uwaga

Wartosci nastawcze

Bus wart. biez.
[-01] ... [-05]
SK 54xE

Przypisanie funkcji do wybranej wartosci rzeczywistej. Warto$¢ rzeczywista jest
przesytana przez przetwornice czestotliwosci za posrednictwem aktywnego systemu
magistralowego.

S

Wyprowadzone wartosci liczbowe odpowiadajg liczbie obrotéw enkodera na 1000.
Przyktad: Wyswietlana warto$¢ 1246 odpowiada 1,246 obrotu enkodera.

Wartos¢

Znaczenie

Wyt

Warto$¢ wiodaca nie jest stosowana.

Biez. poz. LowWord

Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji biezacej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci

7 Zad. poz. LowWord Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci

10 Biez poz. prz. LowWord Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji biezgcej (pozycji wzglednej)
przetwornicy czestotliwosci

11 Zad. poz. prz. LowWord Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji wzglednej)
przetwornicy czestotliwosci

13 Biez. poz. HighWord Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji biezgcej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci

14 Zad. poz. HighWord Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci

15 Biez poz. prz. HighWord Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji biezgcej (pozycji wzglednej)
przetwornicy czestotliwosci

16 Zad. poz. prz. HighWord Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji wzglednej)

przetwornicy czestotliwosci

P544

Zakres stosowania
Opis

Uwaga

Bus wart. biez. 2

SK 53xE
Przypisanie funkcji do wybranej wartosci rzeczywistej. Wartos¢ rzeczywista jest
przesytana przez przetwornice czestotliwosci za posrednictwem aktywnego systemu
magistralowego.

S

Identyczny sposob dziatania do Bus wart. biez. 1, patrz parametr P543
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P545 Bus wart. biez. 3 S P
Zakres stosowania SK 53xE

Opis Przypisanie funkcji do wybranej wartosci rzeczywistej. Warto$¢ rzeczywista jest

przesytana przez przetwornice czestotliwosci za posrednictwem aktywnego systemu
magistralowego.

Uwaga Identyczny sposob dziatania do Bus wart. biez. 1, patrz parametr P543
P546 F. wart. zad. Bus 1 S P
Zakres stosowania SK 53xE
Opis W tym parametrze podczas sterowania magistralg podanym wartosciom zadanym
zostanie przyporzadkowana funkcja.
Wartosci nastawcze Wartosé Znaczenie
0 Wyt Warto$¢ zadana magistrali nie jest stosowana.
17 BuslO Out Bits 0-7 BuslO Out Bits 0-7 przetwornicy czestotliwosci
21 Zad. poz. LowWord Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci
22 Zad. poz. HighWord Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci
23 Zad. poz. prz. LowWord Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji wzglednej)
przetwornicy czestotliwosci
24 Zad. poz. prz. HighWord Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji wzglednej)
przetwornicy czestotliwosci
47 Przektadnia napedu Ustawienie przetozenia migdzy Master i Slave
P546 F. wart. zad. bus S P
Tablice [-01] ... [-05]
Zakres stosowania SK 54xE
Opis W tym parametrze podczas sterowania magistralg dostarczonym warto$ciom
zadanym zostanie przyporzadkowana funkcja.
Uwaga Wyprowadzone warto$ci liczbowe odpowiadajg liczbie obrotéw enkodera na 1000.
Przyktad: Wyswietlana wartos¢ 1246 odpowiada 1,246 obrotu enkodera.
Wartosci nastawcze Wartosé Znaczenie
0 Wiyt Warto$¢ zadana magistrali nie jest stosowana.
17 BuslO Out Bits 0-7 BuslO Out Bits 0-7 przetwornicy czestotliwosci
21 Zad. poz. LowWord Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci
22 Zad. poz. HighWord Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji absolutnej)
przetwornicy czestotliwosci
23 Zad. poz. prz. LowWord Nizsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji wzglednej)
przetwornicy czestotliwosci
24 Zad. poz. prz. HighWord Wyzsza warto$¢ 16-bitowa pozycji zadanej (pozycji wzglednej)
przetwornicy czestotliwosci
47 Przektadnia napedu Ustawienie przetozenia migdzy Master i Slave
P547 F. wart. zad. Bus 2 S P
Zakres stosowania SK 53xE
Opis W tym parametrze podczas sterowania magistralg podanym wartosciom zadanym
zostanie przyporzadkowana funkcja.
Uwaga Identyczny sposob dziatania do F. wart. zad. Bus 1, patrz parametr P546
P548 F. wart. zad. Bus 8 S P
Zakres stosowania SK 53xE
Opis W tym parametrze podczas sterowania magistralg podanym wartosciom zadanym

zostanie przyporzadkowana funkcja.
Uwaga Identyczny sposob dziatania do F. wart. zad. Bus 1, patrz parametr P546
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P552

Zakres nastawczy
Tablice

Ustawienie fabryczne

Cykl CAN Master S

0...100
[-01]1 = Funkcja CAN Master, czas cyklu CANopen/ CAN-BuUS funkcja Master
[-02] = Enk. abs. CANopen, czas cyklu CANopen enkoder absolutny

{0}

Opis Ustawienie czasu cyklu w trybie Master czasu cyklu CANopen/ CAN-Bus lub dla
enkodera absoluthego CANopen

Uwaga W przypadku ustawienia ,0” jest stosowana warto$¢ domysina, ktéra zalezy od
wybranej szybkosci transmisji (P514). (Informacje szczegotowe punkt 4.2.2.1
"Ustawienia uzupetniajgce: Enkoder absolutny CANopen")
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6.1.5 Pozycjonowanie
P600 Regulacja pozycji S P

Zakres nastawczy

Ustawienie fabryczne

Opis
Uwaga

Wartosci nastawcze

0..

{0}

Aktywacja regulacji pozycji.

4

Informacje szczegotowe punkt 4.6.1 "Regulacja pozycji: Warianty pozycjonowania

(P600)"
‘ Wartos¢ Znaczenie
0 Wyt Regulacja pozyciji jest wytagczona

1

Rampa lin. (Vmax)

Regulacja pozyciji jest aktywna z rampg liniowg i maksymalng
czestotliwoscig

2 Rampa lin. (Vzadana) Regulacja pozyciji jest aktywna z rampg liniowg i czestotliwoscig
zadang

3 S-Rampa (Vmax) Regulacja pozycji jest aktywna z rampg S i maksymalng
czestotliwoscig

4 S-Rampa (Vzadana) Regulacja pozyciji jest aktywna z rampg S i czgstotliwo$cig zadang

P601

Zakres wyswietlania
Opis

Pozycja biezgca

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

Wyswietlanie aktualnej pozycji rzeczywistej.

P602

Zakres wyswietlania

Biez. poz. odniesienia
- 50000,000 ... 50000,000 rev.

Opis Wyswietlanie aktualnej pozycji zadane;j.

P603 Biez. roznica poz. S
Zakres wyswietlania -50000,000 ... 50000,000 rev.

Opis Wyswietlanie aktualnej ré6znicy miedzy pozycjg zadang i rzeczywista.

P604 Typ enkodera S
Zakres nastawczy 0...15

Ustawienie fabryczne {0}

Opis

Uwaga

Wartosci nastawcze

Wybér enkodera stosowanego do wykrywania potozenia (warto$¢ rzeczywista
pozyciji).
Przed aktywacja enkodera absolutnego za pomocg parametru P604 nalezy ustawic
rozdzielczo$¢ enkodera absolutnego w parametrze P605. Patrz uwaga w parametrze

P605.

Szczegoétowe informacje punkt 4.2.4 "Metoda pozycjonowania liniowa lub z

optymalng drogg"

Wartos¢ Znaczenie

0 Przyrost. Wykrywanie potozenia za pomocg enkodera przyrostowego

1 Absol. CANopen Wykrywanie potozenia za pomocg enkodera absolutnego typu
CANopen, konfiguracja automatyczna

2 Przyr.+ zapis poz. Wykrywanie potozenia za pomocg enkodera przyrostowego, z
zapisem pozycji

3 Przyrost. absol. Wykrywanie potozenia za pomocg enkodera przyrostowego, z
emulacjg jednoobrotowego enkodera absolutnego dla
pozycjonowania z optymalng droga

Przyr. absol.+ zapis ... jak 3, z zapisem pozycji
CANopen opt. way Wykrywanie potozenia za pomocg enkodera absolutnego typu

CANopen, dla pozycjonowania z optymalng droga, konfiguracja
automatyczna

6 CANopen absol. man. Wykrywanie potozenia za pomoca enkodera absolutnego typu
CANopen, konfiguracja reczna (2 punkt 4.2.2.4 "Reczne
uruchamianie enkodera absolutnego CANopen")

7 CANopen wayopt. man. ... jak 6, dla pozycjonowania z optymalng droga
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... ustawienia 8 .. 15: od SK 540E
SSI Wykrywanie potozenia za pomocg enkodera absolutnego typu SSI
SSI opt. drogi ... jak 8, dla pozycjonowania z optymalng droga
10 BISS Wykrywanie potozenia za pomocg enkodera absolutnego typu
BISS
11 BISS opt. drogi ... jak 10, dla pozycjonowania z optymalng drogg
12 Hiperface Wykrywanie potozenia za pomocg enkodera absolutnego typu
Hiperface
13 Hiperface opt. dr. ... jak 12, dla pozycjonowania z optymalng drogg
14 EnDat Wykrywanie potozenia za pomocg enkodera absolutnego typu
EnDat
15 EnDat opt. dr. ... jak 14, dla pozycjonowania z optymalng drogg
Uwaga: Jezeli enkoder przyrostowy TTL jest stosowany do wykrywania potozenia, obowigzuje

(ustawienie (0), (2), (3) lub (4)) parametru P604. W parametrze P618 nalezy stosowac¢
ustawienie (0).

Jezeli enkoder przyrostowy HTL jest stosowany do wykrywania potozenia, nalezy
pozostawié parametr P604 w ustawieniu (0). W parametrze P618 nalezy stosowac
ustawienie (1). Wybér modutu dla pomiaru drogi odbywa sie w parametrze P619.

P605

Zakres nastawczy
Tablice

Ustawienie fabryczne
Opis
Uwaga

Wartosci nastawcze

Enkoder absolutny S

0 ... 24 bity
[-01] = Rozdzielczos¢ wieloobrotowa, liczba mozliwych obrotéw enkodera
[-02] = Rozdzielczos¢ jednoobrotowa, rozdzielczo$¢ na obrét enkodera

[-03] = Sin/Cos Period.Hyper, Sin/Cos — okresy na obrét enkodera, tylko dla enkodera Hiperface
- od SK 540E

{wszystko 10}
Ustawienie rozdzielczosci enkodera absolutnego.

Jezeli stosowany jest enkoder jednoobrotowy, nalezy ustawi¢ w tablicy [-01]
odpowiednio wartos¢ ,0”

Przed aktywacjg enkodera absolutnego (P604) nalezy prawidtowo ustawic
rozdzielczo$¢ enkodera absolutnego w parametrze P605. W przeciwnym wypadku
moze sie zdarzy¢, ze wartosci, ktére sg wprowadzone w parametrze P605 mogg
zosta¢ przestane do enkodera absolutnego.

Konwersja rozdzielczosci enkodera (bit - wartos¢ > wartos¢ dziesietna):

Ustawienie [bit] 0123456 7 8 9 10 11 12
Rozdzielczos¢ 124 8 16 32 64 128 256 512 1024 2048 4096

Przykfad
— Enkoder absolutny o rozdzielczosci jednoobrotowej 12 bitow:
P605[-01] =0

P605 [-02] = 12

— Enkoder absolutny o rozdzielczosci 24 bity, z tego rozdzielczosé¢
jednoobrotowa 12 bitéw:
P605 [-01] = 12
P605 [-02] = 12
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P607 Przetozenie S
Zakres nastawczy -2 000000 ... 2000 000
Tablice [-01] = Enkoder przyrostowy

[-02] = Enkoder absolutny, (tylko CANopen)

[-03] = Warto$¢ zadana / wartos¢ rzeczywista

[-04] = Enkoder uniwersalny, (tylko SSI, BISS, EnDat i Hiperface), od SK 540E

Ustawienia fabryczne

[-05] = Synchronizacja, od SK 540E
{wszystko 1}

Opis Ustawienie przetozenia. (1 punkt 4.5 "Przetozenie wartosci zadanych i
rzeczywistych")
Uwaga Przestrzegaé parametru P608.
P608 Przetozenie red. S
Zakres nastawczy -1...2000000
Tablice [-01] = Enkoder przyrostowy
[-02] = Enkoder absolutny, (tylko CANopen)
[-03] = Warto$¢ zadana / wartos¢ rzeczywista
[-04] = Enkoder uniwersalny, (tylko SSI, BISS, EnDat i Hiperface), od SK 540E
[-05] = Synchronizacja, od SK 540E
Ustawienia fabryczne {wszystko 1}
Opis Ustawienie przetozenia. (1 punkt 4.5 "Przetozenie wartosci zadanych i
rzeczywistych")
Uwaga Przestrzegaé parametru P607.
P609 Offset pozycji S
Zakres nastawczy - 50000,000 ... 50000,000 rev.
Tablice [-01] = Enkoder przyrostowy
[-02] = Enkoder absolutny, (tylko CANopen)

Ustawienie fabryczne
Opis

[-03] =
{wszystko 0}

Enkoder uniwersalny, (tylko SSI, BISS, EnDat i Hiperface), od SK 540E

Ustawienie offsetu dla absolutnego i wzglednego ustawiania pozyciji.
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P610

Zakres nastawczy
Ustawienie fabryczne
Opis

Uwaga

Wartosci nastawcze

Tryb wart. zadanej
0...10
{0}

S

Wprowadzenie pozycji zadanej (typ i zrédto)

Szczegotowe informacje LU punkt 4.3 "Ustawianie wartosci zadanej", 4.9 "Regulacja

synchronizac;ji"

Wartos¢ ‘ Znaczenie

0 Tablica pozycji Absolutne ustawianie pozycji "

1 Tablica przyr. poz. Wzgledne ustawianie pozycji

2 Synchronizacja Ustawianie pozyciji przez naped Master (przestrzegaé P509)2
3 Bus ... jak 0, przez Bus (przestrzega¢ P509)

4 Bus przyrost. ... jak 1, przez Bus (przestrzega¢ P509)

5 Latajgca pita ... jak 2, ale rozszerzone o funkcje ,Latajgca pita”?

6 Zewn. zadanie wart. ... jak 0, w granicach P615 i P616 przez sygnat analogowy

(ustawienie P400 na funkcje ,Pozycja zadana”)

7 Poz. przyr. relatywna

... jak 1, w tym przypadku polecenie przemieszczenia odnosi si¢
do aktualnej pozycji biezgcej — pozycja zadana zostanie
rozszerzona relatywnie do aktualnej pozycji biezgcej o wymagany
inkrement.

Poz. przyr. rel. Bus

... jak 7, przez Bus (przestrzega¢ P509)

Zarezerwowane

10 Pozost. $ciezka poz.

Ustawianie pozycji dla trybu ,Pozycjonowanie na podstawie
pozostatej Sciezki” (L2 punkt 4.8)

1) Ewentualna warto$¢ zadana z magistrali (przestrzega¢ P509, P546...) zostanie dodana!

2) Ewentualnie zaprogramowany inkrement potozenia przez wejscia cyfrowe lub Bus 10 In Bits zostanie

dodany!

P611

Zakres nastawczy
Ustawienie fabryczne

P - Regulator poz.
0,1 ... 100,0%
{5}

S

Opis Dopasowanie wzmocnienia proporcjonalnego (wzmocnienie P) regulacji pozycii.
Sztywnos$¢ osi podczas postoju wzrasta wraz ze wzrostem wartosci P.
Uwaga * Zbyt duze wartosci prowadzg do przeregulowania.
» Zbyt mate wartosci prowadzg do niedoktadnego osiggniecia pozyciji.
P612 Okno celu S
Zakres nastawczy 0,0 ... 100,0 rev.
Ustawienia fabryczne {0}

DRIVESYSTEMS

Opis Wielko$¢ okna celu umozliwia ruch petfzajgcy na koricu procesu pozycjonowania.
Okno celu odpowiada punktowi poczgtkowemu ruchu petzajgcego.

Uwaga W oknie celu lub podczas ruchu petzajgcego predkos¢ jest okreslona przez parametr
P104 (Czestotliwosé minimalna), a nie przez czestotliwo$¢ maksymalng lub zadang.
Jezeli P104 = 0, ruch petzajgcy jest realizowany przy 2 Hz.
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P613

Zakres nastawczy
Tablice

Ustawienie fabryczne

Pozycja S pP*
- 50000,000 ... 50000,000 rev.

[-01] = Pozycja 1, element tablicy pozycji 1 lub element tablicy inkrementow 1
[-02] = Pozycja 2, element tablicy pozycji 2 lub element tablicy inkrementéw 2

[-06] = Pozycja 6, element tablicy pozycji 6 lub element tablicy inkrementéw 6
[-07] = Pozycja 7, element tablicy pozycji 7

[-63] = Pozycja 63, element tablicy pozycji 63
{wszystko 0}

Opis Ustawienie roznych wartosci zadanych pozyciji, ktére mozna wybra¢ przez wejscia
cyfrowe lub magistrale polowa.
Uwaga « Dla pozycjonowania za pomocg absolutnych pozycji zadanych (patrz P610) sg
dostepne wszystkie tablice (element tablicy pozycji 1 ... 63).
» Dla pozycjonowania za pomocg wzglednych pozycji zadanych (patrz P610) jest
dostepnych pierwszych 6 tablic (element tablicy inkrementéw pozycji 1 ... 6). W
przypadku zmiany sygnatu na wejsciu cyfrowym z ,0” na ,1” wartos¢
przyporzadkowana do wejscia cyfrowego jest dodawana do wartosci zadanej
pozyciji. Dotyczy to réwniez sterowania za pomocg magistrali.
W urzadzeniach wersji SK 540E / SK 545E parametr ten jest zalezny od zestawu
parametréw. Dzieki temu dostepna jest 4-krotna liczba na wzglednych (24) lub
absolutnych pozycjach (252).
P615 Poz. maksymalna S
Zakres nastawczy -50000,000 ... 50000,000 rev.
Ustawienia fabryczne {0}

Opis

Uwaga

Wartosci nastawcze

Ustawienie gornej granicy wartosci zadanej dopuszczalnego zakresu pozycji. W
przypadku przekroczenia granicy wartosci zadanej aktywny jest komunikat o btedzie
E14.7.

* Osie obrotowe (,Aplikacje ze stotem obrotowym”)
Parametr P604: jezeli jest ustawiona jedna z funkdji ,Przyrost. absol.”, ,Przyrost.
absol. z zapisem” lub ,,... optymalna droga”, parametr P615 przejmuje funkcje
punktu przepetnienia osi obrotowe;.
Ustawiona wartos¢ musi by¢ zawsze wielokrotnoscig wartosci 0,250.

SK 54xE: Gdy wykrywanie potozenia odbywa sie za pomocg enkodera
przyrostowego HTL, tzn. gdy parametr P604 zostat ustawiony na funkcje (0)
.Przyrost.”, P618 na (1) i P619 na (2) lub (3), parametr P615 nie ma zadnego
wplywu. Punkt przepetnienia jest wtedy definiowany za pomoca parametru P620.

* Pozycjonowanie za pomocg enkodera przyrostowego
Parametr P604: jezeli zostata ustawiona jedna z funkcji ,Przyrost.” ,0” lub
~Przyrost. absol.” ,3”, to funkcja monitorowania jest aktywna tylko wtedy, gdy
dokonano bazowania enkodera przyrostowego. Oznacza to, ze po kazdym
wigczeniu przetwornicy czestotliwosci konieczne jest bazowanie enkodera
przyrostowego.
Natomiast w przypadku ustawienia ,2” i ,4” (,Przyrost. ... z zapisem pozycji’)
pierwsze bazowanie po uruchomieniu jest wystarczajgce, aby wykorzystaé¢ funkcje
réwniez po ponownym wigczeniu przetwornicy czestotliwosci.

0 = Monitorowanie jest wytgczone
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P616 Poz. minimalna S
Zakres nastawczy - 50000,000 ... 50000,000 rev.

Ustawienie fabryczne {0}

Opis

Uwaga

Wartosci nastawcze

Ustawienie dolnej granicy wartosci zadanej dopuszczalnego zakresu pozycji. W
przypadku przekroczenia granicy wartosci zadanej aktywny jest komunikat o btedzie
E14.8.

» Osie obrotowe (,Aplikacje ze stotem obrotowym”)
Parametr P604: jezeli jest ustawiona jedna z funkcji ,Przyrost. absol.”, ,Przyrost.
absol. z zapisem” lub ,,... optymalna droga”, parametr P616 nie petni zadnej
funkciji.

SK 54xE: Dotyczy to rowniez wykrywania pozycji za pomocg enkodera
przyrostowego HTL, gdy parametr P604 zostat ustawiony na funkcje (0)
.Przyrost.”, P618 na (1) i P619 na (2) lub (3).

* Pozycjonowanie za pomocg enkodera przyrostowego
Parametr P604: jezeli zostata ustawiona jedna z funkcji ,Przyrost.” ,0” lub
~Przyrost. absol.” ,3”, to funkcja monitorowania jest aktywna tylko wtedy, gdy
dokonano bazowania enkodera przyrostowego. Oznacza to, ze po kazdym
wigczeniu przetwornicy czestotliwosci konieczne jest bazowanie enkodera
przyrostowego.
Natomiast w przypadku ustawienia ,2” i ,4” (,Przyrost. ... z zapisem pozycji’)
pierwsze bazowanie po uruchomieniu jest wystarczajgce, aby wykorzystaé funkcje
réwniez po ponownym witgczeniu przetwornicy czestotliwosci.

0 = Monitorowanie jest wytgczone

P617

Zakres nastawczy
Ustawienie fabryczne
Zakres stosowania
Opis

Wartosci nastawcze ‘ Bit

Typ enkodera SSI S
000 ... 111 (binarnie)

{010}

SK 54xE

Ustawienia protokotu dla enkodera SSI.

Znaczenie

0 Btad zasilania Bit Aktywowac bit, gdy w protokole transmisji jest zawarty bit btedu
zasilania (PFB). Gdy PFB zmienia sie na wartos¢ 1, jest

generowany komunikat o btedzie E 25.4.

1 Gray=1/Binarny=0 Format danych dla przesytania pozycji

2 Multiply-Transmit Enkoder obstuguje komunikacje ,Multiple Transmit’, ktéra stuzy
zwigkszeniu niezawodnosci przesytania przez 2-krotng transmisje

danych pozycji w odbiciu lustrzanym.

P618

Zakres nastawczy
Ustawienie fabryczne
Zakres stosowania
Opis

Uwaga

Wartosci nastawcze

Enkoder przyrostowy S P
0...1

{0}

SK 54xE

Wybér typu sygnatu stosowanego enkodera przyrostowego.

Istotny tylko, gdy P604 zostat ustawiony na jedng z funkcji (0), (2), (3) lub (4).

0=
1= Enkoder HTL DIN2+4, podigczenie do bloku zaciskow sterujacych X5, wejscie cyfrowe 2 + 4

Enkoder przyrostowy TTL, podtaczenie do bloku zaciskéw sterujgcych X6
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P619 Tryb enkodera HTL S
Zakres nastawczy 0...3

Ustawienie fabryczne {0}

Zakres stosowania SK 54xE

Opis Wybér trybu dla wykrywania potozenia (wartos$¢ rzeczywista pozyciji), gdy jest
stosowany enkoder przyrostowy HTL (P618 ustawienie (1)).
Uwaga Funkcja analogicznie do P604. P604 nalezy pozostawi¢ w ustawieniu fabrycznym.
Wartosci nastawcze Wartosé ‘ Znaczenie
0 Przyrost. Wykrywanie potozenia za pomoca enkodera przyrostowego (HTL)
1 Przyr.+ zapis poz. ... jak 0, z zapisem pozycji
2 Przyrost. absol. ... jako 0, z emulacjg jednoobrotowego enkodera absolutnego dla
pozycjonowania z optymalng droga
3 Przyr. absol.+ zapis ... jak 2, z zapisem pozycji
P620 Maks. pozycja HTL S
Zakres nastawczy -50000,000 ... 50000,000 rev.
Ustawienie fabryczne {0}
Zakres stosowania SK 54xE

Opis Definicja punktu przepetnienia dla funkcji pozycjonowania osi obrotowej / stotu
obrotowego za pomocg enkodera przyrostowego HTL.

Uwaga Istotny tylko, gdy P619 w ustawieniu (2) lub (3). Patrz P615.

Wartosci nastawcze 0 = przyjmuje sie zakres wartosci £ 0,5 rev. (0,5 obrotu).

P622 Shift pozycja SSI S

Zakres nastawczy 0...7

Ustawienia fabryczne {0}

Opis

Wartosci nastawcze

W przypadku enkoderéw SSI pozycja jest zazwyczaj przesytana z pierwszym bitem.
Istniejg jednak enkodery SSI, w ktorych przed przestaniem pozycji sg przesytane
niektore inne bity.

Za pomocg tego parametru mozna zdefiniowa¢ offset, aby ukryé nadmiarowe bity.

Wartos¢ Znaczenie
0 Bez offsetu
1.7 Offset telegramu 1 (... 7) bit

Uwaga: Parametr ten obowigzuje tylko dla SK 54xE.

P625 Histereza przek. S

Zakres nastawczy 0,00 ... 99,99 rev.

Ustawienie fabryczne {1}

Opis Réznica miedzy punktem witgczenia i wytgczenia w celu unikniecia oscylacji sygnatu
wyjsciowego.

Uwaga Istotny w przypadku komunikatéow wyjsciowych POSICON. Parametry P436 ... lub
P483 ... nie majg zadnego wptywu. (EJ punkt 4.10 "Komunikaty wyjsciowe")

P626 Przekaznik poz. S

Zakres nastawczy - 50000,000 ... 50000,000 rev.

Ustawienie fabryczne {0}

Opis
Uwaga

Pozycja odniesienia dla cyfrowych komunikatéw wyjsciowych.

Istotny w przypadku komunikatéw wyjsciowych POSICON. (EJ punkt 4.10
"Komunikaty wyjsciowe")
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P630 Odchytka pozyciji S
Zakres nastawczy 0,00 ... 99,99 rev.

Ustawienie fabryczne {0}

Opis

Uwaga

Wartosci nastawcze

Dopuszczalne odchylenie miedzy szacowang i rzeczywistg pozycja. W przypadku
przekroczenia dopuszczalnego odchylenia aktywny jest komunikat o btedzie E14.5.
Gdy zostanie osiggnieta pozycja docelowa, szacowana pozycja zostanie ustawiona
na aktualng pozycje rzeczywistg.

Szacowang pozycje okresla sie na podstawie obliczonej pozycji, ktéra wynika z
aktualnej predkosci obrotowe;.

0 = Monitorowanie jest wytgczone

P631

Zakres nastawczy
Ustawienia fabryczne
Opis

Wartosci nastawcze

Odchytka p. abs/prz S
0,00 ... 99,99 rev.
{0}

Dopuszczalne odchylenie zmierzonych pozycji miedzy enkoderem absolutnym i
przyrostowym. W przypadku przekroczenia dopuszczalnego odchylenia aktywny jest
komunikat o bfedzie E14.6.

SK 54xE: W przypadku stosowania enkodera uniwersalnego do wykrywania
potozenia (P604) jest on poréwnywany z enkoderem przyrostowym. We wszystkich
innych przypadkach jest stosowany enkoder absolutny CANopen.

0 = Monitorowanie jest wytgczone

P640

Zakres nastawczy
Ustawienie fabryczne

Jednostka pozycji S
0..9
{0}

Opis Przypisanie jednostki miary do wartosci pozycji.
Uwaga Informacje szczegotowe punkt 4.5 "Przetozenie wartosci zadanych i
rzeczywistych"
Wartosci nastawcze Wartosé Znaczenie
0 rev Obroty
1 ° Stopien
2 rad Radian
3 mm Milimetr
4 cm Centymetr
5 dm Decymetr
6 m Metr
7 in Cal
8 ft Stopa
9 (brak jednostki) Brak jednostki
P650 Status enk. uniwers. S

Zakres wyswietlania
Tablice

Zakres stosowania

-32768 ... 32767

[-01] = Biezacy btad, kod btedu enkodera

[-02] = Biezace ostrzezenie, kod ostrzezenia enkodera

[-03] = Jakos$¢ sygnatu, liczba zakiécen komunikacyjnych od ostatniej komunikaci
SK 54xE

Opis Status podtgczonego enkodera uniwersalnego.

Uwaga W przypadku btedu enkodery Hiperface i EnDat wyprowadzajg specyficzny kod, ktory
jest przesytany do wyswietlenia w tablicach [-01] lub [-02]. Przyczyna komunikatu jest
podana w dokumentacji enkodera.

W przypadku btedu enkodery BISS wyprowadzajg jedynie wartos¢ 1, ktéra jest
przesyfana do wyswietlenia w tablicach [-01] lub [-02].
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P660

Zakres wyswietlania
Tablice

Zakres stosowania
Opis
Uwaga

Pozycja enkodera S

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

[-01] = Enkoder TTL, warto$¢ z enkodera przyrostowego typu TTL

[-02] = Enk. abs. CANopen, warto$¢ z enkodera absolutnego typu CANopen
[-03] = Enkoder absolutny, warto$¢ z enkodera absolutnego interfejsu enkodera uniwersalnego
[-04] = Enkoder HTL, warto$é¢ z enkodera przyrostowego typu TTL

SK 54xE

Wyswietlanie pozycji aktualnie zmierzonej przez enkoder.

Sposob dziatania parametru P660 jest porownywalny do sposobu dziatania parametru
P601. Jednak mozna odczyta¢ za pomoca tablic parametru P660 aktualne pozycje
wszystkich podigczonych enkoderdow.
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7 Komunikaty

o stanie pracy

Wiekszos¢ funkcji i parametrow eksploatacyjnych przetwornicy czestotliwosci jest stale monitorowana
i jednoczesnie poréwnywana z warto$ciami granicznymi. W przypadku stwierdzenia odchylenia
przetwornica czestotliwosci reaguje za pomocg ostrzezenia lub komunikatu o usterce.

Podstawowe informacje znajdujg sie w instrukcji obstugi urzgdzenia.

Ponizej sg wymienione wszystkie btedy lub przyczyny, ktére prowadzg do blokady wigczenia
przetwornicy czestotliwosci i sg zwigzane z funkcjg POSICON.

7.1 Komunikaty

Komunikaty o zaktéceniach

Wyswietlacz panelu
SimpleBox / ControlBox

Zaktécenie

. Przyczyna
Grupa Szczegély w gpls tekstowy na panelu + S$rodek zaradczy
P700 [-01] / arameterBox
P701
E013 13.0 Biad enkodera Brak sygnatow z enkodera
« Sprawdzi¢ czujnik 5 V, o ile wystepuje
* Sprawdzi¢ napiecie zasilajgce enkodera
13.1 Roéznica obrotéow Zostata osiggnieta warto$¢ graniczna réznicy obrotéw
»R6znica obrotéw” + Zwiekszy¢ wartos¢ nastawy w parametrze P327
13.2 Monitorowanie wytaczenia Zadziatata kontrola wytgczenia, silnik nie nadgza za
wartoscig zadang.
» Sprawdzi¢ parametry silnika P201-P209! (wazne dla
regulatora pradu)
» Sprawdzi¢ uktad potgczen silnika
» Sprawdzi¢ ustawienia enkodera P300 i nastepne
parametry
+ Zwiegkszy¢ wartos¢ nastawy ograniczenia momentu
w parametrze P112
»  Zwiekszy¢ warto$¢ nastawy ograniczenia pragdu w
parametrze P536
» Sprawdzi¢ czas hamowania P103 i w razie potrzeby
wydtuzy¢
13.3 Odchytka ,.kier. obr.” * Kierunek obrotu enkodera nie odpowiada
,Odchytka kierunku obrotu” oczekiwaniom.

13.5 Przysp. pity lataj. Droga rozpedzania ustawiona w parametrze P613 [-63] jest
,Przyspieszenie latajgcej pity” | zbyt mata.

13.6 Wartos¢ bt. pity lat. Znak drogi rozpedzania (P613 [-63]) nie pasuje do znaku
.Nieprawidtowa wartos$¢ predkosci napedu Master.
latajacej pity”

13.8 Potozenie koncowe prawe Podczas przesuwu do punktu odniesienia zostat osiggniety
prawy wytgcznik krancowy, chociaz nie jest to
dopuszczalne.

13.9 Potozenie koncowe lewe Podczas przesuwu do punktu odniesienia zostat osiggniety
lewy wytgcznik krancowy, chociaz nie jest to dopuszczalne.
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EO014 14.2

Btad p. odniesienia

Przesuw do punktu odniesienia zostat przerwany bez
znalezienia punktu odniesienia.

* Sprawdzi¢ wytgcznik punktu odniesienia i sterowanie

14.4

Predkosé¢ enk. abs

Uszkodzony enkoder absolutny lub zaktécenie potgczenia
(komunikat o btedzie jest mozliwy tylko w przypadku
aktywnego pozycjonowania)
* Sprawdzi¢ enkoder absolutny i prowadzenie
przewodoéw
* Sprawdzi¢ parametryzacje w przetwornicy
czestotliwosci
» Pie¢ sekund po wigczeniu przetwornicy
czestotliwosci nie ma kontaktu z enkoderem
» Enkoder nie odpowiada na polecenie SDO z
przetwornicy czestotliwosci
» Parametry ustawione w przetwornicy czestotliwosci
nie odpowiadajg mozliwosciom enkodera (np.
rozdzielczo$¢ w parametrze P605)
* Przetwornica czestotliwosci nie otrzymuje w ciggu
50 ms zadnych warto$ci pozyc;ji

14.5

Rézn. poz. <> predk.

Zmiana potozenia i predkos$¢ obrotowa nie pasujg do siebie

* Sprawdzi¢ ustawienie w parametrze P630 i
wykrywanie pofozenia

14.6

Roéznica enk abs-prz

Réznica miedzy enkoderem absolutnym i przyrostowym

* Sprawdzi¢ ustawienie w parametrze P631 i
wykrywanie potozenia

* Zmiany potozenia dla enkodera absolutnego i
przyrostowego nie pasujg do siebie

» Sprawdzi¢ przetozenie, przetozenie red. i offset obu
enkoderéw w P607 ... P609

14.7

Przekr. poz. maks.

Zostato przekroczone maksymalne potozenie

» Sprawdzi¢ ustawienie w parametrze P615 i
ustawienie wartosci zadanej

14.8

Przekr. poz. min.

Nie zostato osiggniete minimalne potozenie

* Sprawdzi¢ ustawienie w parametrze P616 i
ustawienie wartosci zadanej
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E025 25.0

Hiperf.Abs/Ink biad

Enkoder Hiperface, monitorowanie wykryto btgd podczas

synchronizacji danych miedzy sygnatami przyrostowymi i

absolutnymi. (pozycja absolutna rézni sie od przyrostowej)
* Nieprawidtowe ekranowanie przewodoéw

» Sygnaty Sin/Cos nie sg podigczone lub sg
uszkodzone. Sprawdzi¢ za pomocg P709 [-09] i [-10]

251 Uni.Enkod. komunik. Btad komunikacji interfejsu enkodera uniwersalnego (btad
sumy kontrolnej CRC)
* Nieprawidtowe ekranowanie przewodow
* Rozdzielczos¢ enkodera nie zostata prawidtowo
ustawiona. (BISS, SSI)
» SSI nie obstuguje Multiply Transmit
25.2 Brak odpow. uniw enk Brak potgczenia z wybranym enkoderem uniwersalnym
« Enkoder lub przewody do transmisji danych
nieprawidtowo podfgczone
* Brak zasilania napieciem enkodera
* Nieprawidtowo ustawiony typ enkodera
25.3 Rozdz. uniw. enkod. Ustawiona rozdzielczo$¢ enkodera nie jest zgodna z
wysytang przez enkoder
25.4 Btad uniw. enkod. Enkoder uniwersalny sygnalizuje btad wewnetrzny na

przetwornicy czestotliwosci
* Ponowne uruchomienie enkodera

(il Informacja

Kontrola jakosci sygnatu

W parametrze P650 [-03] sg zliczane zaktdcenia transmisji do enkodera uniwersalnego od momentu wigczenia.
Wysoka warto$¢ wskazuje na prawdopodobnie nieprawidtowo ekranowany przewdd enkodera.

Zaktécenia transmisji nie musza prowadzi¢ do btedu. Dopiero gdy nie powiedzie sie kolejno kilka transmisji, jest
generowany komunikat o btedzie.
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Komunikaty blokady wlaczenia

Wyswietlacz panelu

SimpleBox /
ControlBox

Grupa  Szczegoly
w P700
[-03]

Przyczyna

Opis tekstowy na panelu
ParameterBox

Przyczyna

Srodek zaradczy

1014 14.4

Predkosé¢ enk. abs

Uszkodzony enkoder absolutny lub zaktécenie potgczenia

Sprawdzi¢ enkoder absolutny i prowadzenie
przewodéw

Sprawdzi¢ parametryzacje w przetwornicy
czestotliwosci

Pie¢ sekund po wigczeniu przetwornicy
czestotliwosci nie ma kontaktu z enkoderem
Enkoder nie odpowiada na polecenie SDO z
przetwornicy czestotliwosci

Parametry ustawione w przetwornicy czestotliwosci
nie odpowiadajg mozliwosciom enkodera (np.
rozdzielczo$¢ w parametrze P605)

Przetwornica czestotliwosci nie otrzymuje w ciggu
50 ms zadnych wartosci pozyciji

1)  Oznaczenie stanu pracy (komunikatu) na panelu ParameterBox lub na wirtualnym panelu obstugi programu NORD CON: ,,Nie gotowy”
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7.2 Najczesciej zadawane pytania dotyczgce zaktécen w pracy

Ponizej sg przedstawione typowe zaktécenia w pracy i zrodta bteddéw, ktére sg zwigzane z regulacjg
pozycji i predkosci obrotowej. Podczas wyszukiwania btedéw zalecamy zachowanie takiej samej
kolejnos$ci jak podczas uruchamiania. Najpierw nalezy sprawdzi¢, czy odpowiednia o$ pracuje bez
regulacji. Nastepnie nalezy przetestowac regulator predkosci obrotowej i pozyciji.

7.21 Eksploatacja ze sprzezeniem zwrotnym sygnatu predkosci obrotowej, bez

regulacji pozyciji

Symptom

Przyczyna

» Silnik obraca sie tylko powoli
* Silnik szarpie

Nieprawidtowe przyporzadkowanie kierunku obrotu silnika do

kierunku zliczania enkodera przyrostowego

— Zmieni¢ znak w P301

Nieprawidtowy typ enkodera przyrostowego (brak wyj$¢ RS422)

Przerwany przewdd enkodera

— Sprawdzi¢ réznice napiecia miedzy kanatem A i B za pomocg
parametru P709

Brak zasilania napieciem enkodera

Ustawiona nieprawidtowa liczba impulsow

— Sprawdzi¢ rozdzielczos¢ w P301

Nieprawidtowe parametry silnika

— Sprawdzié P200 i nastepne

Brak $ciezki enkodera

» Silnik obraca sie prawidtowo przy
aktywnym sprzezeniu zwrotnym
sygnatu predkosci obrotowe;j (tryb
serwo wigczony), ale szarpie przy
matych predkosciach obrotowych

* Wylgczenie spowodowane
przecigzeniem przy wyzszych
predkosciach obrotowych

Nieprawidtowo zamontowany enkoder przyrostowy
Zakidcenia sygnatdéw enkodera

* Wyigczenie spowodowane
przecigzeniem podczas hamowania

W przypadku ostabienia pola w trybie serwo nie wolno
przekroczyé ograniczenia momentu 200%

7.2.2 Eksploatacja z aktywng regulacja pozyciji

Symptom

Przyczyna

* Pozycja docelowa przejechana

Wzmochienie regulatora pozycji P znacznie za duze

— Sprawdzi¢ P611

Regulator predkosci obrotowej (tryb serwo) nie jest optymalnie
ustawiony

— Ustawi¢ wzmocnienie | na ok. 3% / ms

— Ustawi¢ wzmocnienie P na ok. 120%

* Naped oscyluje na pozycji docelowej

Wzmochnienie regulatora pozycji P zbyt duze
— Sprawdzi¢ P611

* Naped przemieszcza sie w
nieprawidtowym kierunku (od pozyciji
zadanej)

Kierunek obrotu enkodera absolutnego nie jest zgodny z
kierunkiem obrotu silnika
— Ustawi¢ ujemng warto$c¢ dla przetozenia (P607)

* Naped obniza sie po wytgczeniu
aktywacji (mechanizm podnoszenia)

Brak opdznienia wartosci zadanej (parametr sterujgcy)
W trybie serwo = ,Wyl.” nalezy natychmiast zablokowa¢ regulator
w przypadku zdarzenia ,Potozenie koricowe osiggniete”
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7.2.3 Regulacja pozycji za pomoca enkodera przyrostowego

Symptom

Przyczyna

* Pozycja odsuwa sie

* Impulsy zakidcajgce w przewodzie enkodera

» Brak doktadnos$ci powtarzania
podczas zblizania sie do pozycji

* Dla kazdej predkosci
— Impulsy zaktécajgce w przewodzie enkodera
« Tylko przy wysokiej predkosci (n > 1000 min)

— Zbyt duza liczba impulséw enkodera w potgczeniu z dtugoscig
kabla enkodera, typem kabla enkodera - zbyt duza
czestotliwos¢ impulséow

— Enkoder nieprawidtowo zamontowany / luzny

7.2.4 Regulacja pozycji za pomocg enkodera absolutnego

Symptom

Przyczyna

* Wartosc¢ rzeczywista pozycji zawsze
dochodzi do tej samej wartosci, a
nastepnie nie zmienia sie

* Nieprawidtowe podigczenie enkodera

* Pozycja nie zawsze znajduje sie w
tym samym miejscu, 0$ czasami
przeskakuje tam i z powrotem

» Utrudniony ruch osi
* 0OS$ zakleszcza sie
« Enkoder nieprawidtowo zamontowany / luzny

*  Wartosc¢ pozycji przeskakuje lub nie
jest zgodna z liczbg obrotéw
enkodera

* Enkoder uszkodzony
Sprawdzi¢ enkoder absolutny:
—  Wymontowac¢ enkoder
— Ustawi¢ przetozenie i przetozenie red. na ,1” (P607, P608)
— Obréci¢ rekg wat enkodera. Wyswietlona pozycja musi by¢
zgodna z liczbg obrotéw enkodera, w przeciwnym wypadku
wystepuje uszkodzenie enkodera.
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7.2.5 Inne bledy enkodera — (interfejs enkodera uniwersalnego)

Symptom

Przyczyna

* Enkoder Hiperface
Po aktywacji przetwornica
czestotliwosci przechodzi w stan
awarii z btedem E25.0.

» Sygnaty Sin/Cos nie sg prawidtowo podigczone.
— Sygnat napiecia mozna sprawdzi¢ za pomocg P709.

* Enkoder SSI

Pozycja przeskakuje zbyt wczesnie
na wartos¢ 0.

Multiply Transmit (OFF), PBF (OFF). Kodowanie jest binarne.
» Jest ustawiona zbyt mata rozdzielczos¢.

Pozycja nie jest odliczana
réwnomiernie, lecz przeskakuje.

Multiply Transmit (OFF), PBF (OFF).

» Kodowanie pozycji (Gray, binarne) jest ustawione nieprawidtowo.

* Rozdzielczos¢ jest ustawiona nieprawidtowo, w szczegoélnosci w
przypadku kodowania Gray.

Pozycja przeskakuje do potegi 2.

Multiply Transmit (OFF), PBF (OFF). Kodowanie jest binarne.
» Jest ustawiona zbyt duza rozdzielczos¢.

Stale wystepujgcy bfad Multiply
Transmit.

+ Enkoder obstuguje Multiply Transmit

« Enkoder BISS

Btad komunikacji, chociaz enkoder
zostat prawidtowo podtgczony.

* Nieprawidtowo ustawiona rozdzielczos¢

Btad komunikacji po aktywaciji.

* Nieprawidtowo ustawiona rozdzielczos¢

Wystepuje przetozenie, chociaz nie
zostato ustawione.

* Nieprawidtowo ustawiona rozdzielczos$¢

* Enkoder uniwersalny sygnalizuje btad
wewnetrzny lub ostrzezenie

Jezeli enkoder sygnalizuje btad wewnetrzny, nalezy okresli¢
przyczyne btedu z wykorzystaniem przyczyny wprowadzonej w
parametrze P650 [-01] na podstawie dokumentacji producenta
enkodera.

Ostrzezenie wewnetrzne nie jest krytyczne dla pozycjonowania i

jest podane w parametrze P650 [-02].

» Enkoder Biss sygnalizuje tylko 1 jako przyczyne ostrzezenia /
btedu. Taki komunikat oznacza, ze wystgpito ostrzezenie lub btad
od ostatniej inicjalizacji. Jezeli komunikat nie znika samoczynnie,
nalezy odigczy¢ zasilanie napieciem enkodera na 1 min, aby
zresetowac komunikat.

« Jezeli po diugiej i bezawaryjnej pracy wystepujg czeste btedy i

ostrzezenia, $wiadczy to o zblizajgcej sie awarii enkodera!
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8 Dane techniczne

Funkcja POSICON ma nastepujgce dane techniczne.

Typ enkodera
Przyrostowy SK53xE: TTL / SK54xE: TTL, HTL
Absolutny SK 53xE: CANopen / SK 54xE: CANopen, SSI, BISS, EnDat, Hiperface
Liczba pozycji
absolutna SK 53xE: 63 / SK54xE: 252
wzgledna SK53xE: 6 / SK54xE: 24
Rozdzielczo$¢ pomiarowa 1/1000 pozycji
Wiasciwosci * Pozycjonowanie absolutne
* Pozycjonowanie wzgledne
» Pozycjonowanie na podstawie pozostatej Sciezki
» Pozycjonowanie stotu obrotowego / osie modutowe (optymalna droga)
* Przesuw do punktu odniesienia
» Zerowanie pozycji
« Synchronizacja pozycji (Master - Slave)
— Latajgca pita
— Pita diagonalna
Ustawianie wartosci zadanej *  Wejscia cyfrowe
* Bus IO In Bits
+ Wejscia analogowe
* Wartosci zadane magistrali
Komunikaty o stanie » Pozycje zadane / rzeczywiste i odchylenia potozenia
» Status operacyjny
— Pozycja koncowa
— Dostepny punkt odniesienia
Rodzaje przyspieszania * Z maksymalng predkoscig
» Ze stalg lub zmienng wartoscig zadang predkosci
.. opcjonalne z ,rampg S” (wygtadzenie przebiegu)
Monitorowanie » Komunikacja
— Do enkodera
— Miedzy Master i Slave
» Charakterystyka robocza
— Okno celu / dopuszczalny zakres pozycji (min./maks. pozycja)
— Odchytka pozyciji
~ Obliczona warto$¢ w poréwnaniu do wartosci rzeczywistej enkodera
~ Zmierzona warto$¢ miedzy dwoma enkoderami
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9 Zalacznik

9.1 Wskazéwki serwisowe i dotyczgce uruchamiania
W przypadku problemow, np. podczas uruchamiania, nalezy skontaktowac sie z naszym serwisem:
& +49 4532 289-2125

Nasz serwis jest dostepny przez catg dobe (24 h / 7 dni) i moze udzieli¢ najlepszej pomocy, gdy
uzytkownik przygotuje nastepujgce informacje o urzadzeniu i jego akcesoriach:

* Oznaczenie typu
* Numer seryjny
» Wersja oprogramowania sprzetowego

9.2 Dokumenty i oprogramowanie

Dokumenty i oprogramowanie mozna pobraé z naszej strony internetowej www.nord.com .

Dodatkowo obowiazujace i inne dokumenty

Dokumentacja Spis tresci

BU 0500 Instrukcja przetwornicy czestotliwosci NORDAC PRO SK 500E ... SK 535E
BU 0505 Instrukcja przetwornicy czestotliwosci NORDAC PRO SK 540E ... SK 545E
BU 0000 Instrukcja obstugi programu NORD CON

BU 0040 Instrukcja obstugi paneli ParameterBox firmy NORD

Oprogramowanie

Oprogramowanie | Opis

NORD CON Oprogramowanie do parametryzacji i diagnostyki
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9.3 Indeks stéw kluczowych

Enkoder absolutny,
jednoobrotowy

Enkoder absolutny,
wieloobrotowy

Rozdzielczos¢
(rozdzielczo$¢ enkodera)

Szybkos¢ transmisji

Kod binarny

Bit / bajt

Broadcast

Magistrala CAN

CANopen
Enkoder obrotowy

Doktadnos¢
Rozdzielczos¢ catkowita
Enkoder przyrostowy

Jitter

Enkoder wieloobrotowy
Zerowanie pozycji

Enkoder jednoobrotowy
Liczba impulsow

Enkoder, ktory dla kazdego kroku pomiarowego podczas jednego obrotu
wyprowadza jednoznaczna, kodowang informacje. Dane pozostajg
zachowane réwniez po zaniku napiecia. Dane s3 rejestrowane nawet w
przypadku braku zasilania.

... jak enkoder absolutny, jednoobrotowy, ale dodatkowo jest
rejestrowana liczba obrotéw.

W przypadku enkoderéw jednoobrotowych rozdzielczo$¢ okresla liczbe
krokéw pomiarowych na obroét.

W przypadku enkoderéw wieloobrotowych rozdzielczo$¢ okresla liczbe
krokéw pomiarowych na obrét pomnozong przez liczbe obrotéw.
Szybkos¢ transmisji dla interfejséw szeregowych w bitach na sekunde
Oznaczenie kodu, ktéry przesyta wiadomosci za pomocg sygnatéw ,0” i
o1

Bit (cyfra dwdjkowa) jest to najmniejsza jednostka informacji w systemie
binarnym, jeden bajt ma 8 bitéw.

W sieci wszystkie urzgdzenia Slave sg réwnoczes$nie adresowane przez
Master.

CAN = (Controller Area Network)

Oznacza system magistralowy Multi-Master z fgczem dwuprzewodowym.
Jego praca jest zorientowana na zdarzenia i wiadomosci. Obecnie
standardowe protokoty CAN sg okreslone w CANopen.

Oznacza protokét komunikacyjny oparty na CAN.

Urzadzenie elektroniczne lub optomechaniczne do rejestracji ruchéw
obrotowych. Wyrdznia sie enkoder absolutny i przyrostowy.

Odchylenie miedzy rzeczywistg i zmierzong pozycja.
Patrz Rozdzielczo$¢

Enkoder, ktory dla kazdego kroku pomiarowego wyprowadza impuls
elektryczny (High/Low).

Oznacza niewielkie wahanie doktadnosci podczas transmisji lub
zmienno$¢ czasu transmisji pakietéw danych.

Patrz ,Enkoder absolutny, wieloobrotowy*

Funkcja ustawiania punktu zerowego (lub offsetu) w dowolnym miejscu
zakresu rozdzielczosci enkodera bez jego mechanicznej regulaciji.

Patrz ,Enkoder absolutny, jednoobrotowy*

Na tarczy impulsowej ze szkta jest umieszczony szereg
jasnych/ciemnych segmentow. Segmenty te sg skanowane w enkoderze
przez promien swietlny i okreslajg mozliwg rozdzielczos¢ enkodera.
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9.4 Skroéty

* Abs Absolutny

 AIN Wejscie analogowe

« AOUT Wyjscie analogowe

* DIN Wejscie cyfrowe

« DOUT Wyjscie cyfrowe

* FU Przetwornica czestotliwosci

* GND Ground

¢ Inc/Ink Przyrostowy

« 10 IN / OUT (wejscie / wyjscie)

e P Parametr zalezny od zestawu parametroéw, tzn. parametr, ktéremu w kazdym z 4
zestawow parametrow przetwornicy czestotliwosci mozna przypisac rézne funkcje lub
wartosci.

* Pos Pozycja

e S Parametr systemowy, tzn. parametr, ktory jest dostepny tylko wtedy, gdy w
parametrze P003 jest wprowadzony prawidtowy kod systemowy.
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Spis haset

Spis haset

A Enkoder przyrostowy (P618) ...........ccccuuuee. 90
Adres CAN (P515) ....vveoooeeeeeeeoeseeeee e 81 Enkoder SIN/COS........ocociveiiiee e, 30
Aplikacja ze stotem obrotowym Enkoder SinuS........cccceeveeiiiieee e 30

Jednoobrotowa ...........ccc.evecueveveeieecean. 44 Enkoder Sinus / COSINUS ... 30

WiElOODIOtOWY -...e.orveeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 45 Enkoder SSI......cccooviiiieiiiee e 33
B Enkoder TTL ..o, 20, 29
Bazowanie F
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