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1 Inledning

Ecodrive - den intelligenta 16sningen for ekonomisk automation.

Ecodrive dr en kompakt och universellt tillimpbar servoforstirkare for ndra nog alla omraden
inom automationsteknik déar rorelseforlopp skall styras och regleras. Integrerade funktioner och
hoga prestanda sékerstiller bésta tidnkbara ekonomi for dig som maskinbyggare eller
slutanvindare — fran projektledning till daglig produktion. Utnyttja fordelarna med Ecodrive och
sdkra din framtid genom optimerad maskinkonstruktion, enkel montering och installation, snabb
igangkorning och produktion med bista ekonomi.

Denna inkopplings- och drifttagningsmanual skall underldtta och forenkla installationen och
igdngkorningen for er del. Manualen skall ses som en forkortad version av den engelska
dokumentationen i manualmappen, innehdllande Functional Description, Project Planning Manual,
Trouble Shooting Guide, Firmware Version Notes och Windows Help Systems. Beroende pa
forstarkarens funktion samt grénssnitt finns det olika tillhérande Firmware (mjukvara). Varje
servoforstirkare kraver en specifik firmware vilket askidliggors i nedanstdende tabell:

Servoforstarkare: Firmware
SMT02 | SMT20 | SGP03 | SGP20 | FGP03 | FGP20 | FLPO4
DKC11.3 Analog X X
DKCO01.3 Parallell X X
DKC02.3 SERCOS X X
DKCO03.3 Profibus
DKCO04.3 INTERBUS
DKCO05.3 CANopen
DKCO06.3 DeviceNet
DKC21.3 Parallell 2 X X X
DKC22.3 SERCOS X X

XXX X

Firmwaren &r inbyggd 1 programmeringsmodulen med displayfonster som é&r placerad pa
forstiarkarens front. Denna modul innehaller d&ven switcharna S2 och S3 dér fOrstirkarens adress
stélls in hdrdvarumassigt.

Programming module

N

Parameter module Firmware module

@

@s

53 S2

PR D

Manualen fokuseras pd kommunikation via féltbuss, det vill sdga grinssnitten Profibus, Devicenet,
Canbus och Interbus. I appendix finns tilligg for inkopplingen av det sd kallade parallell-
interfacet, for anvédndning av den inbyggda positioneringen.
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2 Viktiga anvisningar

For problemfri drift och for att eventuella garantiansprék skall beaktas maste instruktionerna och
anvisningarna i denna manual samt den engelska dokumentationen 1 manualmappen fo6ljas. Lés
dérfor dessa anvisningar innan forstérkaren tas i drift!

2.1 Sakerhetsanvisningar

Felaktig anvéndning av denna produkt, dvertrddande av sédkerhetsforeskrifter, manipulering av
produkten kan orsaka produktskador, personskador, svara elektriska skador samt dodsfall.

e Skadade produkter far aldrig installeras eller tas i drift. Meddela omedelbart transportforetaget
angdende eventuella transportskador.

e Installation, drifttagning och service fir endast goras av behorig fackman med adekvat
utbildning i enlighet med géllande foreskrifter.

o [ inkopplat tillstdnd finns farliga elektriska spidnningar pd utgangsplintarna och till dessa
anslutna kablar och motorplintar. Under drift méste skyddsholjet vara pamonterat.

e Innan skyddshéljet for spdnningsmatningen tas bort maste spanningen kopplas bort.
Livsfarliga spanningar kan dock finnas kvar upp till fem minuter efter franskiljning.
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3

Inkoppling

Servoforstarkaren Ecodrives universella uppbyggnad ger anvidndaren mdjlighet att vélja onskat
grinssnitt (interface) mot styrsystemet. Aterkopplingen till styrsystemet dr dven denna valbar, allt
for att motsvara de krav styrsystem eller PLC stiller. Dessa universella egenskaper medfor att
kontakteringen pa forstirkarens framsida dr omfattande. Nedan foljer en fysisk bild dver fronten
pa Ecodrivarna (40, 100 och 200 Ampere) samt ett Overskidligt kopplingsschema O&ver
forstarkarens kontaktering.
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Fysisk bild over fronten pd Ecodrive (16 Ampere) samt ett overskadligt kopplinésiséﬁérmiéré\}eir
forstarkarens kontaktering.
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Fysisk bild over fronten pa Ecodrive Cs med tabell Over plintarna samt ett Overskadligt
kopplingsschema &ver forstarkarens kontaktering.

=

O O
Reroth m"{’&ﬁ%i. Rexroih g,
EOORNE £ = | — ECOIRIVE s (o ~10 OUT3
. O Q - X6 . 9 IN7
— | = — 8 0V_sxt
u (N o 7 OV ext
mk= : e mains voltage L2 5 ING
7 Ee L Ls | 5INs
B :g a B control voltage 1 t;g o i :§§
~ TR T - [ 2 IN2
. K . reactance coil 1 gt; d . L 1IN
X2 H 0o ||* I [ RB1 (OO |* " — & Bb2
[k := = | w5 | braking resistor o RB3 1 ! 5 Bb1
L % - X5_2 L RB2 ; B j\ 4 OUTH
=] . || — - v @l | 3 OUT2
xa-{ B2 & i || - motor M T S
55 A w a3 ’ L 1 +24V_ext
L B @* _—X4 | ground L)Lg‘: ™ 4 BR-
— - = BR+
JT_ ®‘®! e ®‘®” 3 +24V_exi_brake
ﬂ J ﬂ ) L 1 OV_exi_brake
Beteckning | Kontakttyp
X1 Mains-, Control voltage
X2 Reactans coil, breaking resistor
X* Master communication
X3 Motor
X4 Encoder
X5 1 Digital inputs
X5 2 Digital outputs
X5 3 Holding break
X6 RS232
GND Ground
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3.1 Sékerhetskretsen

En mycket viktig del i inkopplingen ar sdkerhetskretsen. Darfor foreslds att en av véra

standardiserade kretsar enligt nedan anvénds.
MV DC

Hédstoppskrets 71_

Styrswstem wdo l ‘L

X306 1)

Trpckkrapp | Madstopp
4 e |

Tl Forklaring:

¥ 117 1)  For anslutning till 6vriga .
Relikontakt 2B servofOrstarkares nddstoppsingangar.
Klazsignal 1 DECC 2)  Reldkontakten kan bryta/sluta
S 24VDC/ 1A.
3)  For anslutning till 6vriga
Huwndkentaktor l’ Kl servoforstéirkares reldkontakter.
0v DC

3.2 Funktion och uppstartsfériopp

Ovanstadende 16sning bygger pa att forstdrkarens reldkontakt Bb sluter d& logikspidnningen
(24VDC) ir ansluten samt att inga fel forekommer. I andra fall 6ppnar reldkontakten.

Om flera forstarkare kopplas till samma styrsystem seriekopplas samtliga Bb reldkontakter. For att
huvudkontaktorn K1 skall kunna mandvreras krdvs att nodstoppskretsen ér sluten, styrsystemet
redo samt att samtliga forstirkares Bb kontakter &r slutna.

Innan enable mojliggdrs, maste en kvittens fran servot erhallas. Denna kvittens erhélls frén
fieldbus status word 15-16. For en komplett uppstartsprocedur ’signal sequence” hédnvisas ldsaren
till dokumentationen i ”Project Planning Manual”.

3.3 Andldgesbrytare

Det finns dven mojligheter att ansluta dndlégesbrytare till forstarkaren (X3/2 — X3/3) vilka normalt
bor vara med slutna kontakter av typen PNP. Ar servomotorn forsedd med absolutgivare (KG) 4r
gransldgesbrytare inte nddvindiga. Finns referensgivare (hemmaldgesgivare) rekommenderas
denna vara normalt 6ppen for att inte forvixlas med dndldgesbrytare. Vilj ocksa hér en brytare av
typen PNP.
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3.4 CE-Schema

For att utrustningen skall uppfylla EMC-normen och diarmed bli CE-godként kravs att ett natfilter
ansluts mellan inkommande matning och forstirkare samt 24VDC spinningsaggregat. Detta gors
for att undvika att stora samt att bli stord av omgivningen. Koppla darfor enligt nedanstaende bild,
en mer detaljerad beskrivning aterfinns i dokumentationen “’Project Planning Manual”.

' OO =g re
DC [ [ 77— Relay
NG LT TR
| T [i—= Series terminal
P n 7 I el Control lead
1 (supply lead)
11 L
NED c [T I m dlndindlns Mains contctors
o
= 1 Automatic fuse
| \--] £ J | or similar
H [
I = L] A
I | 3 .. air evacuation
& = duct
LI S 5 <
(r’ 2l i 2 > A-A
J E \ 1 I il I I 0 1 I 0 I 0
r.
I min. 200
i min. required space:
o 520 mm for DKCO40A
| 590 mm for DKC100A
I Cable channel
i \ | L+~ power supply
1 ol
Il &l
u 8 18]
| 3
] é j
__I_ = Feedback
¥t e e _—"" cable channel
i | I f )| min.100 | 11— PE rail 5)
ey
- Strain relief
} [ n 1 n . 1= rail
[} {1 T Y
. Control lead to
/e min. 400 > / \ y/ “"“““ PLC, CNC etc.
Power supply line min. 100
PE power supply min. 10 mm2 Motor power cable Feedback cable
@ Ground clip for shielded motor power cable connected over large surface |
O Strain relief for motor power and feedback cables ER0O0SF1.FHT
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For att anldggningen skall kunna EMC-godkénnas krévs att allt motorkablage kopplas direkt fran
forstarkare till motor utan avbrott for plintning. Kablagets skdarm ansluts till XS1 pé forstirkaren
med tillhoérande klimma enligt nedanstaende bild:

10
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4 DriveTop

Mjukvaran DriveTop anvénds for parametrering och dvervakning av servoforstirkaren Ecodrive.
DriveTop som dr menystyrd leder dig interaktivt och beroende pé driftsitt begdr programmet
automatiskt de data som behdvs. Virdena skrivs in med standardiserade enheter (t.ex. mm, tum),
vilket gor tidskrdvande omrdkningar onddiga. Detta kapitel beskriver nedan relevanta delar av
drifttagningsassistenten DriveTop.

4.1 Installation
Nedan foljer en kort version av installationen for DriveTop.

1. Néar CD-skivan matats in viljs installationsprogrammet via Windows start-meny.
2. Folj instruktionerna frén programmet.

3. D4 programmet installerats kan det startas via nedanstdende ikon pé skrivbordet.
i
)L

4. Nir DriveTop startats kommer foljande bild:

§4 select connection x|

' Online using R5232/485 [Drive]

" Online using SERCANS
" Dffline Simulation

™ Mo Connection

[ Show this dislog again next time

Help |

Vilj ”Online using RS232/485 (Drive)” och direfter “OK”. DriveTop soker nu efter forstirkare
knutna till datorns serieport. Forsta gangen detta gors soker programmet pa COMI. Om
programmet inte hittar ndgon fOrstirkare kan det vara nddvéindigt med omstéllning av
kommunikationsparametrarna. Detta gors genom att forst vilja Cancel” d& DriveTop soker efter
forstiarkare for att sedan gora instéllningarna enligt nésta sida.

11
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4.2 Kommunikation

Instillningar av kommunikationsparametrarna gors enligt nedan:

Extras | Options Help

Conneckion  » Setkings...

Language k

v online using RS2321485 (Drive)
Cnline using SERCANS
OFfline Simulation
Mo Connection

v Select connection kype at startup

j.l Communication Setkings 5'

—Baudrate:

| 153200 Baud =l

—R5232 / R5485 addresz
% Address switches

i~ Saftware IEEE

Advanced zettings... I

Tryck pa Advanced settings... I

3.

COM-Part | Timeoutsl Debugl

| E— Rexroth
COM-Por Bosch Group

¥ R5232
" R5485

Baudrate I‘ISEDD 'l Baud
Response delay I 103: s

0K I Cancel | Spply |
Om nya instéllningar gjorts, tryck pa ﬂl och dérefter Ll.

Mode

12
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4.3 Statusvisning
Da DriveTop hittat forstiarkare anslutna till aktuell serieport visas de i nedanstaende lista:

rDiives

A2 Contnl and power sections ready for operation

Scan dives... |

Nu kan en forstirkare viljas och sedan kan fOrstdrkarens statusbild visualiseras genom f6ljande
val:

Cverview  Extras  Oplions

B Plain wWindow
¥ System COwveryview

Drive skatus

Parameter group

Varpa foljande bild syns:

jJ DriveTop {Offline Simulation) - Drive status - Drive 5, FGPO3 Axis1 - |EI|5|
File Setup Drive Functions Owerview Extras Options Help

Dirive status: | A3 Ready for power on ;I Clear drive emror |

Firmware:| Fusa-ECODRI-FGP-03VRS Active peak curent: 40000 &
Amplifisr: | DK.CO3.3-040-7 Active duration current: 15993 A
Motor:| MEDO41B-144-GG1-KMN Braking resiztor load: 0

~Command values:

T arget pogition: 0.0000 Deg

I dive enable
[~ dive halt

[ power section enable

Poz -velocity: 100.0000 Rpm
Pos.-accel.: 1000.000 rad/s

™ control section enable

rMezzages: ~Inputs Positioning jerk: 0.000 rad/s™3
™ Standstil I~ FBG+
:: T;;::I:;]sitign F Eiip Feedrate Overide: 100.00 %
[~ Dvive interlock open || [ Cam

—actual values:

I” 90% Load I Cam Pos Enc.1: [ 0.0000 Deg
[~ aHD [~ Jog+ Pos.Enc.2: [ 00000 Deg
[~ Wact < ¥y [~ Jog- i reference: [
™ Wact =Vemd Welozity: ’w Fpm
™ Md_limit reached Toquedorce:| 00 %

13
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Forklaring till viktiga falt:

Drive status:
Command values:
Messages:

Inputs:

Actual values:

Indikering av status- eller felkod med textmeddelande.

Under denna rubrik visas nuvarande virden for aktuellt korsétt.
Detta falt indikerar vilka statusutgangar som &r aktiva.

Har indikeras vilka ingédngar som ar paverkade.

Detta falt visar aktuella virden for positioneringssystemet.

14
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4.4 Handhavande av mjukvaran DriveTop

Mjukvaran DriveTop ar lattforstddd och enkel att anvinda. Menyerna i DriveTop fungerar pa
liknande sdtt som andra PC-program. I mjukvaran finns en “Help” funktion som kan guida
anviandaren vid problem eller oklarheter. For anvindning att hjidlpfunktionerna i DriveTop krédvs

installation av separata hjélpfiler.

j.] DriveTop - Drive status - Drive2, Svetsrobot

File Setup Drive Functions Owerview Exktras  Options ﬂelpl

Musens hogerknapp kan forenkla arbetet 1 mjukvaran avsevirt. Vid ett knapptryck med hoger
musknapp pd “Pos. Enc. 1:” enligt nedanstdende fonster, visas vilken specifik parameter som
berors (i detta fall S-0-0051). Denna kan sedan véljas och redigeras frdn denna meny. Andra
parametrar kan dndras pé likvérdigt sétt. Genom att hogerklicka kan Ecodriven snabbt och enkelt
vixlas mellan ”Parameter mode” och ”Operating mode”. Vid ett hogerklick blir &ven hjdlpmenyn

atkomlig.

jll DriveTop {Offline Simulation) - Drive status - Drive 5, FGPO3 Axis1
File Setup Drive Functions Owerview Extras Options Help

=10l %]

ADDZ Communication phase 2

;I Clear drive eror |

Drrive shatus: |
Fimwsare: | Fu/A-ECODR3-FGP-O3VRS Active peak curent: [ 40.000 A
amplifier: | DkC03.3-040-7 Active duration current: 15999 A
Motor: MK D041 B 44-GGT-KN Brakingresistor load: | 0
: ) "Eommand values:
[ diive enable _.:F | — Do

[ drive halt
[~ power section enable

[~ contral section enable

HE o parameter mode
Operating mode

Help on parameter. .

~Messages: ~Inputs
[ Standstil [~ FEG+
[ in position I FEG-
[ Target position [~ EStop
™ Drive interlock open || I Cam
™ 90% Load ™ Cam
I~ &HO " Jog+
I Wact < W [~ Jog-
[~ Yact =vomd
™ Md_limit reached

Single parameter...
Clear error

Parameter info (3-0-0051) ...

Add to parameter group

100.0000 Rpm
. 1000.000 radds®
0.000 rad/s™3

Analog output. ..

100.00 %

Help

3

Pos. Enc. 1: 0.0000 Deg
Paz. Enc. 2: ’W Deg
i reference: [

Welocity: ’w Rpm
TD[tua"fUlCEZ’iﬂ.D 4
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4.5 Steg for steg vid parametrering

4.5.1 Generellt forfarande

Nedan foljer en kortfattad forklaring 6ver det generella forfarandet vid inkoppling och drifttagning
av en Ecodrive. Foljande steg finns forklarade mer detaljerat i detta kapitel.

1. Forst maste Ecodriven vara korrekt inkopplad. Dérefter maste DriveTop installeras och
kommunikation mellan DriveTop och Ecodriven skapas.

2. Sedan skall instdllningen av fdltbussen goras.
3. Instdllning av mekaniska data och momentbegransning

For att vara pa den sédkra sidan betraffande person- och maskinsdkerhet dr det lampligt att vara
insatt i applikationens mekaniska data. De viktigaste parametrarna och instillningarna att kdnna
till och justera i DriveTop foljer nedan:

Feed constant k: Stigning pa kulskruv eller omkrets pa drivande hjul.
Input rev nl/n2: Utvixling mellan motor och linjirmodul.

N1 ér antalet varv som krédvs for att N2 ska komma 1.
Positive/Negative position limit: ~ Slagldngd samt 6verlop.
Velocity limit: Modulens hastighetsbegransning.
Torque limit: Axeltappens eller vixelns storsta momenttalighet.

4. Nollpunktsinstillning

Applikationens nollpunkt dr viktig att stélla in och gors i enlighet med instruktionerna under
kapitlet ”Referenskorning”.

Detta &r det generella forfarandet vid inkoppling och drifttagning av en Ecodrive, men for att fa

systemet att fungera optimalt kan fler instdllningar i enlighet med denna manual vara nédvéndiga
att utfora.
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4.5.2 Steg for steg vid parametrering vid faltbussgranssnitt

Den funktion som presenteras nedan kan med fordel anvidndas vid instillning av
faltbussgrinssnittet "Drive controlled interpolation, lagless, encoder 17, vilket innebér att
forstarkaren positionerar sig direkt efter ett angivet borviarde. For att stélla in parametrarna véljs
”Drive Functions” och sedan ”Controller type” i DriveTop enligt nedan.

Setup |Drive Funckions Owerview Extras  Options  Help

Contraller type, .. r

Efter detta val startar en slinga dir instdllning av parametrarna kan genomforas. Det &r inte
nddvéndigt att gora justeringar i alla fonster och for enkelhets skull behandlas dédrfor endast de
mest visenliga i denna manual.

{4 Drive controller - Drive 2, Svetsrobot x|

Firnware versior: | ESM2.1-5MT-0237
Controller type: | DECOT.3-040-7
totor type: NKD 025B-144-KG1-KM

The following entry gives a name to the axis. Chooze az you please,
£.0. ¥-axis.

The name appears in the dialog captions alwaps with the drive address.
It helps you, to distinguish the drives located in the ring.

Mame of axis:

|Svetsr0b0t

< Back | Mest » I Exit | Help |

Aktuellt fonster visar automatiskt vilka produkter som programmet kommunicerar med.

Foljande instillningar finns att gora:

Name of axis:  Hér kan forstarkaren tilldelas ett valfritt namn.

Motor type: Om denna ar okédnd beror detta oftast pd att forstdrkaren larmar for UL. For
vidare forklaringar av larm hanvisas ldsaren till kapitlet “Felsokning” eller till
den engelska dokumentationen Trouble Shooting Guide”. Kvitteras detta larm

genom “Clear drive error” finner forstirkaren motorn om denna &r korrekt
inkopplad.

17
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Da forstirkaren hittar motorn kan motorns forutbestimda basparametrar laddas in 1 forstirkaren
enligt nedanstdende val:

|Fﬂe Setup  Drive Functions
Open projeck
Save project
Close project
Project Canfiguratat, ..

Load...
Save...
Prink. .,

parameter load

Exit
Efter detta kan motorns basparametrar dndras och modifieras via parametrering i DriveTop.

Ett annat anvindningsomrade for musens hogerknapp dr atkomsten av de olika parameterfonsterna
enligt att som nedan hogerklicka pa ”Next” knappen. Langre fram i1 parametreringen kan samma
sak goras pa ”Back” knappen for att snabbare hitta bland menyerna.

Fieldbus settings
Fieldbus process data

- = _ Operating mode seleckion
jJ Drive controller - Drive 2, Syetsrobot X y
2 Scaling/units

Mechnical gear
Mokor encoder

Firware versior: [ESM21-5MT-02v37 External encoder
Primary operation mode
Cantraller type: |D KCO1.3-040-7 Secandary operation mode |
Secondary operation mode 2
I otor type: NKDD2EB-‘I 44K G1-KM Secondary operation mode 3

Error handling Drive
Errar handling Supply madule
E-stop function
Position limits
QOther Limits
Automatic control loop setting
Control loop settings
The following entry gives a name to the axiz. Choose as you please, Cortrol loop monitaring

£.0. %-axls. 5 X 5 X X Homingf set absolute measurement: Motor encoder
The name appears it the dialog captions alwayps with the drive address. aiinEy St albsslie mEsmwEE:: Gk sy

It helps you, to distinguish the drives located in the ring. drive halt

Status messages
Mame of axis: Signal status waord
signal contral word
Dynamic drive paosition switch
Probe Function
Analog inputs
Encoder emulation
End of setup

Exit I Help | |

|S\retsrohot

< Back

Tryck pa Mest > | ndr alla instdllningar gjorts for att komma till ndsta fonster.
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4.5.3 Installning av profiltyp vid faltbuss

I detta fonster anges vilken typ av operation mode som skall utforas vid anvédndning av
faltbussgrianssnitt. Mer ingdende information presenteras i manualen ”Functional Description”.

§_'J Fieldbus settings - Drive 5, FGPO3 Axisl ﬂ

~Prafile type:

Free configurable mode j

10-Made with Process block aknowledge

——{10-Mode withcam switch state

10-tode with free configurable statug word and extendable realtime channel
~Set| Drive internal interpolation

velocity control

| Drive cortralled positioning
iFree configurable mode
Unknown Profile

Slave address 5
Bealtime input.. |

< Back I Mext > Exit Help

Foljande instillningar finns att gora:

Profile type: Vilj Free configurable mode” vilket ger anvdndaren mojlighet att
definiera egna instéllningar i den cykliska kanalen.

Length of parameter channel: Kommunikation via fdltbussen, hir anges ldngden i bytes pa
parameterkanalen, vilj 0 Byte.

Baudrate: Har bestdms baudraten over féltbussen i steg om 0,1 kBaud. Om
vald hastighet inte &r tilliten kommer fOrstarkaren sjdlv anpassa sig

efter filtbussens hastighet.

Slave address: Anger adressen pé forstarkaren. Fér ej anges som 0 eller 1. Rexroth
rekommenderar att anvénda en adress som &r 3 eller hogre.

Tryck pé Hewt > | ndr alla instédllningar gjorts.
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4.5.4 Konfiguration av realtidskanal

Realtidskanalen ingér 1 den cykliska datakanalen, vilken sdnder/mottager realtidsinformation som
skickas till och fran forstarkaren. Vilken information som skall skickas pa realtidskanalens in- och
utgangar beror pa vilken ”profile type” som valts. Det dr endast vid "Free configurable mode” som
anviandaren kan gora egna instéllningar, vid andra profiltyper kommer defaultparametrar att
definieras. Nedanstdende bild visar ett exempel pa instéllningar av realtidskanalen.

{7 Configuration realtime channel - Drive 5, FGPO3 Axisl x|
—FRealtime input object stucture: —————— ~Realtime output object structure:
[ Selection list: |«] | Selection list: [«
0-0012  Class 2 diagnostics — 00036 “Yelocity command value

5 5
5-0-0013 Clazs 3 diagnostice S5-0-0037 Additive velocity command value
S-0-0036  Yelocity command value S-0-0047 Position command value

S-0-0037  Additive velocity command value S5-0-0048  Position command value additional
S-0-0040  Velocity feedback value 5-0-0052 Reference distance 1

5-0-0047  Position command value S5-0-0054  Reference distance 2

5-0-0051 Pozition feedback 1 value - S5-0-0057 Position window -

Add to list I Bemaove | Femove |
[ teedback values canfigured: | [ command values configured: |
P-0-4078  Fieldbusz status word P-0-4077  Fieldbuz control word
S-0-0051 Position feedback 1 value S-0-0258 Target pozition
5-0-0330 Diaghostic meszage number 5-0-0259 Positioning Yelocity
Save list Dizscard changes | Save list I Dizscard changes |
< Back | Mext » | Exit | Help |
Real-time input:
e P-4078 (Obligatorisk) (Enkel ord)
e S-51 Position feedback 1 value (Dubbel ord)
e S-390 Diagnostic massage (Enkel ord)
Totalt 4 ord in (Kan utldsas ur P-4082)
Real-time output
e P-4077 (Obligatorisk) (Enkel ord)
e S-258 Target Position (Dubbel ord)

e S-259 Positioning Velocity (Dubbel ord)
Totalt 5 ord ut (Kan utldsas ur P-4087)

Real-time input object structure:

Data som skickas frén slav till master (frdn DK C:n till styrsystemet).
Real-time output object structure:

Data som skickas frdn master till slav (fran styrsystemet till DKC:n).
Den cykliska datakanalen bestar av:

Realtidskanal (Process data channel), maximalt 9 ord (18 byte) i varje riktning.

Parameterkanal (Parameter channel), maximalt 14 byte. Parameterkanalen uppdateras inte i
realtid utan kréver att PLC:n fér instruktion att ldsa av parameterkanalen.

Tryck pé Hewt > | nér alla instdllningar gjorts.
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Andra parameter P-0-4074 som bilden nedan visar genom att hogerklicka och vilja single
parameter, knappa darefter in P-0-4074. Vilj byteswapping i din PLC, detta for att fa enkel/dubbel
orden ritt (Géller Mitsubishi, exempelvis Q-system).

§_-J Display parameter ﬂ
Drive address: |3_
Murnber: IW
Name: Field bus data famat
Urit:
Data: [0=0001
Min. walue:  0x0000
Max. walue:  0x0003
ok I LCancel Help
Bit Name Definition Bit Name Definition
a bit change indicates (S-0-0346, Bit0) 0,1 |operating mode 10: Phase4 (operating mode)
0 [Setpoint acceptance |- a pos. block activated acknowledge 01: Phase3
— or position setting accepted 00: Phase 2 (parametrization mode)
0->1: change to operating mode 2 |In-reference 1: drive homed (S-0-0403, Bit0)
1 |operating mode set 3 |In standstill 1: drive stands (S-0-0013, Bit1)
1->0: change to parametrization mode 1: target position reached (S-0-0182, Bit10)
0->1: reference command "C6" start Exceptions:
2 |drive to zero point (S-0-0148 =11b) 4 |Setpoint reached -Profile type velocity control:
1->0: reference command "C6" end 1: setpoint velocity reached (S-0-0013, Bit 0)
(S-0-0148 = 0b) -Profile type cyclic position control
absolute / relative 0: S-0-0282, Positioning command value 1: In position (S-0-0013, Bit 6)
(only effective when [is processed as abs. target pos. in drive 5 |command change bit |1: if command status has changed
3 |used with S-0-0282, |1: S-0-0282, Positioning command value 0: if command status has not changed
Positioning is processed as rel. travel path in drive 6 |operating mode-error |1: error in transition command
command value) (S-0-0393, Bit3) 0: no error in transition command
Immediate block 0: S-0-0282, Positioning command value 7 |Status setpoint 1: drive does not follow setpoint
change not activated until target position is processing (e.g., if drive halt active)
4 |(only effective when [reached 0: drive follows setpoint
used with S-0-0282, |1: S-0-0282, Positioning command value 00: main mode
Positioning is immediately accepted after setpoint 8,9 |actual operating mode |01: 1st aux. mode (e.g., jog)
command value) acceptance is toggled 10: 2nd aux. mode
(S-0-0393, Bit4) 11: 3rd aux. mode (S-0-0135, Bit 8,9)
5 |error delete 0->1: clear error command "C5" start the drive acknowledges by toggling the bit
1->0: command "C5" end 10 |Setpoint acknowledge |(S-0-0419, Bit0) the acceptance of S-0-0282,
6 |jog forward 1: jog forward (P-0-4056, Bit0=1) Positioning command value
7 _liog backwards 1: jog backwards (P-0-4056, Bit1=1) 11 |Message ZKL3 the bit is set when a status
00: main mode (S-0-0134, Bit 8,9) class 3 message is present
8,9 |setpoint operating 01: 1st auxiliary mode (e.g., jog) 12 |warning ZKL2 the bit is set when a status
mode 10: 2nd auxiliary mode class 2 warning is present
11: 3rd auxiliary mode 13 |drive error ZKL1 the bit is set when a status class 1 error is
10, 11|reserved pending (drive locked) S-0-0135, Bit 13)
12 [IPOSYNC Interpolator cycle (only in cycl. pos. control) 00: not ready for power
toggles when new setpoint is transmitted 01: ready for power
13 |drive halt 1->0: Edge causes standstill of drive 14, 15|ready to operate 10: control and power sections ready and
(S-0-0134, Bit 13) torque free
15 |drive ON 1->0: Edge causes best possible standstill 11: in operation, with torque (S-0-0135, bits
as per P-0-0119 (S-0-0134, bit 15) 14,15)

Structure of P-0-4077, fieldbus control word in Rexroth Indramat profiles

Structure P-0-4078, fieldbus status word in Rexroth Indramat profiles

13 och 15 i control ordet sitts for att fa servot till ’AF” (enable, axel halt).

Tryck pa nér alla instdllningar gjorts.
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4.5.5 Korsatt

Nasta parametersteg dr instéllningar av korsétt (Operating mode selection).

§_'|] Operating mode selection - Drive 1, Default 5[

—Primary operation mode:

Position mode lagless, encoder 1

(KN

Pozition made with encoder 2
— | Paosition mode lagless, encader 1 ]
Geq Pasition maode |agless, encoder 2
Dirive contralled interpalation, encader 1
Drive controlled interpalation, encoder 2
Hn) coder |
Dirive controlled interpolation, lagless, encoder 2
_|Process block mode, encoder 1 —
Process block mode, encoder 2
Process block mode lagless. encoder 1
Frocess block mode lagless, encoder 2
Dirive contraled positioning / relative drive controlled interpolation, encoder 1
Dirive controled pogitioning / relative diive controlled interpolation, encoder 2
Drive controled positioning / relative drive contr. interpolation, enc. 1. lagless
Dirive controled pogitioning / relative drive contr. interpolation, enc. 2, lagless
582 jog mods

~Sec

unknown operating mode =
0g mode -
< Back I Mest » Euit Helg
Foljande instillningar finns att gora:
Primary operation mode: Har viljs vilket korsitt som skall anvdndas. Valet som gjorts i

ovanstdende exempel “Drive controlled interpolation, lagless*,
encoder 1” innebér att forstdrkaren positionerar sig direkt efter
ett angivet borvarde.

Secondary operation mode 1-3: Mode 1-3 kan dven dessa viljas enligt aktuellt korsitt, oftast ar
dessa instédllda pd manuellkérningsmode (JOG mode) i denna
typ av forstirkare.

For dvriga typer av korsétt hinvisas till manualen ”Functional Description”.

Tryck pa Mext > | nir alla instdllningar gjorts.

* Lagless = Mindre slép
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Mekaniska data
Foljande tvd parametersteg dr instdllningar av mekaniska data.

i‘J Scaling/units - Drive 2, Syetsrobot 5'

— Type of scaling:

 1atary

" non urifarm

& linear [translatary)

—Resolution ...

... of the position data: 0.0001  mm

... of the velocity data: 0.1 mmdmin
... of the acceleration data: 1 mmdg

e
& no

" non urifarm

—MNegation of position, velocity and torgue/force data:

< Back | Mext » Exit Help

Foljande instillningar finns att gora:

Typ of scaling:

Resolution:

Hér anges om positioneringen skall ske i ett begrinsat omrade “linear” eller
andlost 1 exempelvis ett rundmatningsbord “rotary”. Valet “non uniform”
innebdr en kombination mellan “linear” och “rotary” dar till exempel ”position
data” kan anges 1 Deg medan “’velocity data” och “acceleration data” anges i
mm.

Presenterar upplosningen av position, hastighet och acceleration.

Negation of position, velocity and torque/force data:

Advanced:

Markeras “yes” i denna ruta vdnds rotationsriktningen for all motorstyrning i
forhallande till grénssnittets riktningsval. Véljs “non uniform” kan till exempel
’position” vara i en riktning medan “velocity” och “torque/force” kan anges 1
motsatt riktning.

Om presentationsformatet i DriveTop inte godtas vad géller métenheter eller om
presenterade vdrden Onskas justeras med en konstant och/eller en exponent gors
det hér.

Tryck pa Mest » | ndr alla instéllningar gjorts.
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{7 Gear, mechanical - Drive 2, Svetsrobot

Drata with regpect to:
£ b ator, shaft
% Load

Paosition datain
% abeolute format
" modulo format

miaximun travel range |2
Feed constant k:

Input revolutions of load gear n1:

Output revalutions of load gear nz:

|2UU.UUUU iy
|5. 0aog mm/Rey {% | shortest path

|3ED. 0aoo i

b ode;

|—1 ) positive direction
|1— | neqative direction
< Back | Mest » | Exit | Helg |

Instédllningarna i detta fonster ar mycket viktiga, darfor maste detta goras noggrant enligt foljande:

Maximum travel range 1:

Feed constant k:

Input revolutions of load gear nl:

Output revolutions of load gear n2:

Data with respect to:

Position data in:

Hér  anges  storsta  mojliga  positioneringsomrade
(arbetsomrade) vid linjdra tillimpningar. Det omradde som dr
forinstéllt enligt basinstéllningarna &dr alldeles for stort och
méste dndras. En tumregel vid linjdra anvdndningsomraden &r
att linjirmodulens verkliga slaglaingd multipliceras med tre
och skrivs in hir.

Konstant for stigning pa kulskruv eller omkrets pa drivande
hjul i en omlankning.

Om en nedvéxling av motorns varvtal finns anges den hér
(annars 1).

Om en uppvixling av motorns varvtal finns anges den hir
(annars 1).

D4 “linear” valts enligt foregdende fonster kan endast “Load”
markeras vilket innebdr att alla positioneringsvirden é&r
relaterade till lasten och ej till motorn.

Vid anvindning av en linjdrmodul bor alltid “absolute
format” véljas, eftersom detta ger den bdsta kontrollen av
position (+/- 4096 motorvarv). Instdllningen “modulo
format” anvénds framst vid vridande eller roterande rorelser.

Alla parameterviarden kommer fortsdttningsvis vara relaterade till ovanstdende, darfor dr dessa

instéllningar mycket viktiga.

Tryck pa Mesxt > | ndr alla instédllningar gjorts.
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4.5.6 Kororder

I nedanstdende fonster specificeras korordern for valet ”Drive controlled interpolation, lagless,
encoder 1” vilket innebir att forstirkaren positionerar sig direkt efter ett angivet borvirde.

_ﬂ Primary operation mode - Drive 5, FGPD3 Axisl 5[

 Dirive internal interpolation:

Target pozition W Deg

¥ Keep target position
Positioning velocity: IW Fipm
Positioning acceleration: IW rad/s
Paositioning deceleration W rad/s
Pasitioning jerk: W radds™3
Feedrate-0veride: IW %
Pozition window: ,W Deg

Actual values:

Position mator: 0.0000 Deg
Fosition external: (. 0000 Deg

< Back | Mext » Exit Help

Foljande instdllningar finns att gora:

Target position: Instédllning av 6nskad position. En markering av ”Keep target position”
innebdr att applikationen positionerar sig efter virdet ”Target position”
nér denna kororder dr aktiv.

Positioning velocity: Har anges applikationens positioneringshastighet.

Positioning acceleration: Instillning av positioneringsaccelerationen.

Positioning deceleration: Hér anges positioneringsretardationen.

Positioning jerk: Instéllning av s-ramp.
Feedrate-Override: Har kan hastigheten begrénsas procentuellt.
Position window: Instillning av toleransnoggrannhet ndr forstarkaren skall anse att

positioneringskommandot ar utfort.

Actual values: Virdet ”Position motor” anger motorns verkliga position.

Tryck pé Next > | ndr alla instdllningar gjorts.

25


hedvhaeg
Stamp

hedvhaeg
Stamp


4.5.7 Manuellkérning

Specificering av virden vid manuellkérning.

jJ Secondary operation mode 1 - Drive 2, Svetsrobok ﬂ
—Jogging:
Jogaing speed IEDDD.D /it
Pogitioning
acoeleration I1 0oo mm/'s*
Poszitioning J ek ID /s 3
Feedrate Ovemrides |1 00.00 ES
< Back | Mest » Ezxit Help

Foljande instillningar finns att gora:

Jogging speed: Instillning av manuellkdrningshastigheten.
Positioning
Acceleration: Hiér visas manuellkérningsaccelerationen/retardationen.

Positioning Jerk:  Instéllning av s-ramp for manuellkdrning.

Feedrate Override: Har kan hastigheten for manuell- och refereskorning begriansas procentuellt.

Tryck pa Next > | nér alla instdllningar gjorts.
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4.5.8 Handelser vid fel/larm

Beroende pa applikationsforhdllande kan det i detta fonster bestimmas hur servosystemet skall
reagera vid fel eller larm.

E_IJ Error handling, Drive - Drive 2, Svetsrobok ﬂ

r~Reaction of diive to failures, which allow contraled deceleration

@ |mmediately "Method of best pozsible deceleration’

" na independent reaction for 20 sec, then best possible deceleration

Method of best possible deceleration:
¢ Yelocity command value equals zero
£~ Switch off curent [free wheeling)
" Welozity command value equals zero with command value ramp and filker

" Retum traverse movement

Deceleration time limit I ms

< Back | Mext > Exit Helg

Foljande instillningar finns att gora:
Reaction of drive to failures, which allow controlled deceleration:

Anger nir forstidrkaren skall bromsa motorn vid fel som tilldter kontrollerad retardation.
Markeras “Immediatley ’Method of best possible deceleration’ stoppas motorn enligt
instdllningen “Deceleration time limit:”

Method of best possible deceleration:

Hér anges hur forstirkaren skall bromsa motorn nir enable (X1/4) gar lag, icke fatala fel
uppstér samt vid nddstopp. “Velocity command value equals zero” innebdr att motorn
bromsas med hogsta tillitna moment under den tid som angivits enligt nedan. ”Switch off
current (free wheeling)” betyder att motorn sitts stromlds och tillats “rulla ut fritt”. Vid
”Velocity command value equals zero with command value ramp and filter” bromsas motorn
enligt de instdllningar av rampvérden som stélls in i fonstrets nederdel. ”Return traverse
movement” innebdr en relativ forflyttning vid larm, vilket forklaras mer ingdende 1 manualen
”Functional Description”.

Deceleration time limit:  Hér anges ldngsta tilldtna retardationstid for stopp enligt ovan.

Tryck pa Mewt > | nir alla instdllningar gjorts.
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4.5.9 Nodstoppsfunktion

Servoforstirkaren har en digital ingang for nodstopp (X3/6), vilken kan konfigureras i
nedanstdende fonster. Observera att om noddstoppsfunktionen anvénds, dr vald till “active”, sa
maste 24 VDC ligga pa (X3/6) for att servoforstarkaren skall fungera.

§_'|] E-stop function - Drive 2, Syetsrobot

~Evaluation of the E-Stop-gignal
= aclive

" not active

~E-Stop considered as...

@ Enmor F4/34. The eror must be reset.

wWaming E8434. Diive movable again after standstill.

~Feaction:

= Welocity command value equals zera

@ a3 defined by ‘method of best possible deceleration”

Mext » Euit Help

Foljande instillningar finns att gora:

Evaluation of the E-Stop-signal:

E-Stop considered as:

Reaction:

Markeras “active” skall nddstoppsingangen anvéndas. Vid val
av “not active” skall inte nodstoppsingadngen anvéndas.

Viljs “Error F4/34. The error must be reset.” genereras ett larm
vid nddstopp som maste kvitteras. Vid markering av "Warning
E8/34. Drive movable again after standstill.” genereras en
varning, men motorn skall dter vara korbar efter nedbromsning
och stillestand.

”Velocity command value equals zero” markeras da
forstarkaren skall bromsa motorn med de virden som angivits 1
det senast aktiva koruppdraget. Viljs “as defined by method
of best possible deceleration’ bromsar forstdrkaren enligt
tidigare instdllningar.

Tryck pé Mext > | nér alla instdllningar gjorts.
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4.5.10 Mekaniska begransningar

{7 Drive limitations, position limits - Drive 2, Svetsrobot |
Paosition limit contral % active
" not active
Position feedback walue [maotor encoder): 2100.8366 T
Positive position limit value: IZEUU. 0o0o Ty
Megative position limit value: |-5.DDDD T
Monitaring the travel range limit switch i aclive
% not active
Tihe travel range limit switches are: NG
= N/
Feaction when exceeding travel limit: " Warring
< Back | Mext » Exit Help

Foljande instidllningar finns att gora:

Position limit control:

Position feedback value (motor encoder):

Positive position limit value:

Negative position limit value:

Om motorn &r forsedd med en absolutgivarfunktion kan
arbetsomrddet begrinsas enligt f6ljande parametrar om
“active” markerats.

Anger aktuell position.

Aktuellt positioneringsomrdde (mjukvarugrinslige)
anges hér.

Aktuellt positioneringsomrdde (mjukvarugrinslige)
anges hér.

Forstarkaren kan anslutas till bdde induktiva och mekaniska gransldgesbrytare for indikering av

bade dndldgen och referenspunkt.

Monitoring the travel range limit switch:

The travel range limit switches are:

Reaction when exceeding travel limit:

Dé grinslidgesbrytare dr anslutna skall rutan “active”
markeras.

Anger om grinslédgesbrytare dr av slutande (N/O) eller
brytande (N/C) typ (bor vara brytande).

Hér anges vad som skall ske da ett griansldge paverkas.
Viljs "Warning” innebir detta att motorn fortfarande ar
spanningssatt och att den kan koras frdn pdverkat
gransldge. Markeras “Error” medfor pakorning att
spanningen till motor bryts, vilket medfor att den da
inte kan koras.

Tryck pa Next > | nér alla instdllningar gjorts.
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4.5.11 Mekaniska och elektriska begransningar

{7 Drive limitations, other limits - Drive 2, Svetsrobot

Bipalar velocity imit value:
Pozitioning velocity:

Bipolar acceleration limit walue:
Jerk bipolar:

Bipalar tarqueforce limit value:
Torquesforce peak. limit:

Acceleration dependant torgue limitation

Active peak current:
Active duration current:
Continuous current limit pre-warning at:

Cooling type

ISDDEI.D rarm/mir
ISDDD.D i mir
IBUUU s
ID— "3
ET I—

IEDD.D %
r

22.438 &
15.984 &
ISD 4

& without blower
€ with forced air flow

" water-cooled

< Back | Mext »

| Exit | Help |

Instédllningarna i detta fonster 4r mycket viktiga, darfor maste detta goras noggrant enligt foljande:

Bipolar velocity limit value:

Positioning velocity:

Bipolar acceleration limit value:

Jerk bipolar:

Bipolar torque/force limit value:

Torque/force peak limit:

Acceleration dependant torque limitation:

Active peak current:

Active Duration current:

Hér anges applikationens hastighetsbegransning.

Héar anges begrinsningen for
positioneringshastighet.

applikationens

Hér anges applikationens accelerationsbegransning.

Hér anges den s-ramp som anvédnds vid start och
stopp. Observera att ett lagt virde medfor en stor s-
ramp och vice versa.

Procentuell begriansning av maxvirdet pd mojligt
toppmoment vid acceleration samt retardation.

Héar véljs applikationens maxmomentbegriansning i
forhallande till motorns mirkmoment (nominellt
moment). Rekommenderas att stélla ner till berdknat
viarde for att mekaniken inte ska g& sonder vid
driftséttning.

En markering hir aktiverar den procentuella
begransningen av mojligt toppmoment.

Presenterar mojlig toppstrom for aktuell forstérkare
med tillhdrande motor.

Presenterar mdjlig kontinuerlig strom f{or aktuell
forstirkare.

30


hedvhaeg
Stamp

hedvhaeg
Stamp


Continuous current limit pre-warning at: ~ Héar anges pa vilken niva av nominell strom (moment)
som en varning via parameter E261 skall ges.

Cooling type: Har anges vilken typ av kylning motorn har.

Tryck pa Hest > | nér alla instdllningar gjorts.
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4.5.12 Reglerovervakning

Beroende pa applikation kan hdr bestimmas om hastighets- och/eller positionsregleringen skall
Overvakas och utldsa fel eller larm.

jll Control loop, Control loop monitoring - Drive 2, Svetsrobot il
—Yelocity control loop monitaring
= active
" not active
—Position loop monitaring:
4 aximum model deviation: 0.0000 mm
tonitoring window: |5. 0o0o mm
< Back | Mest » Exit Help

Foljande instillningar finns att gora:

Velocity control loop monitoring: Da “active” markerats blir motorn spianningslos da ett larm
genereras.

Position loop monitoring: Da aktuell position avviker med mer dn det angivna virdet
under “Monitoring window” orsakar det ett s& kallat slipfel,
vilket ger larm F228. ”"Maximum model deviation:” anger den
storsta eftersldpningen som uppkommit efter att knappen “set
to zero” paverkats.

Tryck pa Hest > | nér alla instdllningar gjorts.
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4.5.13 Referenskorning

{dHoming/ set absolute measurement: Motor encoder - Drive 2, 5\" x|

Abzolute encoder monitaring window: |1D. i} mnm
Fief. distance: ID. 0ooo i

Position encoder value: 2100.8367 i

—5Set abzolute measurement with ... ——————————————— ~5Storage absolute encoder offzet ...
" home switch & resident
@ Execute command " mot resident

Set abeolute measurement

¥ I reference

< Back | Mest » Exit Help

Foljande instillningar finns att gora:
Absolute encoder monitoring window:

Nér servoforstirkaren stings av lagras aktuell position i motorns interna minne. D&
forstarkaren dter spanningssétts jamfors aktuellt positionsvirde med minnet. Om avvikelsen dr
storre dn hir angivet varde resulterar detta i larm F276.

Ref. distance: Hér anges varde for kénd position.*
* Rutin for referenskdrning med absolutgivarfunktion.

Kor motorn manuellt (med eller utan spanning) till en position med ett kidnt positionsvirde
(métbart), skriv in detta kiinda vérde 1 ”Reference distance”. Se till att ”Set absolute measurement
with” &r instilld pad ”Execute command” samt att ”Storage absolute encoder offset” &r instélld pa
“resident”. Deaktivera Enableingdngen (om detta inte redan 4r gjort) samt sétt driven 1 P4
(Operating mode), paverka sedan knappen “Set absolute measurement”. Virdet i “Reference
distance” flyttas di till motorns absolutgivare och en markering blir synlig i rutan ”In reference”.
Nu accepteras det nya virdet. Aktivera sedan ater Enableingangen. Observera att vid instéllning av
“resident” maste man vara aktsam si att antal skrivningar till motorns interna minne inte
overskrids.

Tryck pa Mext > | nér alla instdllningar gjorts.
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4.5.14 Kriterier for statusbitar
I detta fonster presenteras de utgdngar som finns for att kontrollera servomotorsystemets status.

jJ Status messages - Drive 5, FGPO3 Axisl 5'

~Message "In position''

Position window: IU.1 000 Deg

Laoak in operation modes with Postion contral “haming*

~Message "In motion''

Standstill windows: I‘I 0.0000 Fipm
~Message "actual velocity < threshald ne"

Welocity threshald mex: I‘I 00.0000 Rpm
~Message “actual velocity = velocity command'*

Welocity windaw: I'I 00,0000 Rpm

Mext > Exit Helg

Foljande instillningar finns att gora:

Position window: Styrutgdngen InPosition (X15/20). Nér servomotorsystemet nitt
malposition med hér angiven avvikelse kommer utgdngen ga hog.

Standstill window: Styringdngen InMotion (X15/21). Da servomotorsystemet understiger har
angiven hastighet kommer utgdngen gi hog.

Velocity threshold nx: D4 hir angiven hatighet dr storre &n aktuell hastighet sitts bit 2 i
parameter S-0-0013 hog.

Velocity window: Niér skillnaden mellan aktuell hastighet och borvirdeshastighet dr lagre
an har angiven hastighet sétts bit 0 i parametern S-0-0013 hog.

Plint X15 finns endast pd parallell interface.

Tryck pé Mewt » | nér alla instédllningar gjorts.
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4.5.15 Spara installningar

Alla instillningar &r nu gjorda och forstirkaren dr redo for drifttagning. I nedanstaende fonster ar
det mojligt att spara instéllningarna till en fil. Detta dr att rekommendera, men vénta med detta
tills drifttagningen ar klar.

jJ Parameter setting - Drive 2, Svetsrobot 5'

The parameter setting of the dive selected iz

finished.
@ Prezz 'EXIT' to exit setting parameters,

'SAVE' to save the changed parameter set

Exit Save Help

Tryck pa Exit |
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5 Drifttagning
5.1 Driftlagen

Ecodrive arbetar i olika driftlagen eller enligt DriveTop i olika “mode”. De viktigaste &r
”parametermode” for instéllning av grundldggande parametrar och “operatingmode” for drift av
servomotorsystem. DriveTop informerar vilken av respektive mode som krivs. Det &r dock viktigt
att kinna till hur driftlage skiftas manuellt. Driftldge kan viljas enligt foljande meny:

File Setup Drive Functions Owerview | Extras ©Options Help

Parameter mode

v Operating mode
Switching communication phase. ..

Eller genom att hogerklicka pa musen:

Parameter mode
v Cperating mode

Single parameter ...
Clear error

Analog oukput, .,

Help 3

5.2 \Viktigt innan start

For att vara pd den sikra sidan betrdffande person- och maskinsdkerhet dr det [dmpligt med en
extra kontroll av viktiga parametrar och instéllningar.

Feed constant k: Stigning pa kulskruv eller omkrets pa drivande hjul.
Input rev nl/n2: Utvéxling mellan motor och linjirmodul.
Positive/Negative position limit: Slagldngd samt 6verlop.

Velocity limit: Modulens hastighetsbegriansning.

Torque limit: Axeltappens eller véixelns storsta momenttalighet.
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5.3 Installning av reglerparametrar

Ibland kan det vara nodvéndigt att justera reglerparametrarna i servoforstirkaren. Oftast dr det
varvtalsregleringens forstarkningsfaktor (S-0-0100) eller integrationstiden (S-0-0101) som behdvs
justeras. Forfarandet for detta finns narmre beskrivet i manualen ”Functional Description”.

Drive Furctions Owerview Extras  Options  Help

Controller tyvpe. ..
Command communication using parallel interface  #
Operation mode selection. ..
Scaling) Units. ..

Gear

Encoder systems
Oper akion modes

v v T w

Error handling

E-stop Function. ..

Drive limitations 3

Cantrol loop Aukoratic contral loop adjuskment. ..

Homing/set absalute measurement 3 Loop setking...
Drive halt... Loop monitoring. ..
Skatus messages. ..

Specialfoptional drive Functions 3

jJ Control loop, Control loop settings - Drive 2, Syetsrobot 5'

Ll
-

Rejection filker Current contr.

N e

Speed contr.

W Paszition contr.

w-commatd - -

SE— ] |500 Joz Kp |600 0| [13.00  Kpi
s-actual |15.D TH |D df |2.5 THi
n-act.[motor feedb. ) i-actual

m Selected parameter:

Mame: Acceleration feedforward gain

n-actual [ext. feedh.) Range: (0.0 to E25.8 mézectfrad

IU.EI %

Set default values (bazic load) I

< Back | Mext » Exit | Help
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6 Oscilloscope

Med “Oscilloscope function” kan ett antal médtningar goras, exempelvis hastighet, moment,
position och positionsfel. Resultatet kan visas grafiskt samtidigt som en utforlig rapport av

métningarna kan erhallas.

{7 Dscilloscope function[0ffline Simulation)
File

Meazurement  Ewvaluation Help

[l 5 |

Options: ESM21-SMT-02v34 . 03.02.2003. 12:15:54 | ne

—Selection —— mazkind : Welocity
feedback valus

& Diag1
© Diag2
rZoom
© Zoom
el e [
I 12 e o s e A o e sk SR
™ Cursar 0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
[ Tiace maskin : Torque/Force

command

m=
|||=I....'r'3

™

=
4500 5000

L
2500 3000 3500 4000

| | 1
0 500 1000 1500 2000

6.1 Measurement signal/trigger selection

Instéllningar som enkelt kan dndras for att erhalla ett optimalt resultat:

Trigger signal: ~ Anger vilken variabel som skall anvdndas som trigger.

Trigger slope:  Anger vilken flank triggningen skall borja pa.

Trigger level:  Anger vid vilket virde, pa vald parameter, som méatningen skall borja.
Trigger delay:  Tidsfordrojning vid triggningen.
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jJ Measurement signal-/ trigger selection ﬂ

Addr. | Axiz name Signal 1 Signal 2

n feedback 1 value Torgue/Force command

Change signals...

Trigger signal: | Pos. feedback value 1 or 2, dep. on operating mode j
Time resolution: Size of memary:
a 50000 100000 EDD s 1} 256 512 |51 2 Measurements
kIl | kIl
Fecording time: time resolution % size of memary = 256 ms
Mest » | Exit

jJ Measurement, trigger conditions ﬂ
r~ Trigger axiz:
Addr.: ,? Mame of axis: | FGPO3 &xis
Trigger signal: |F'os. feedback walue 1 or 2, dep. on operating mode
~ Trigger slope: Trigger level:
" positive slope Yalue: ID_DDDD Deqg
" negative slope Actual value:
" positive and negative slope Motor encoder: 0.0000 Deg
" Trigger level = trigger signal Extemnal encoder: (] Deg
r~ Trigger delay:
0 10 A0 30 40 20 B0 /0 g 30 100
Vo
| ] 4k
W 4 Trigger ID_ &
< Back Mest » Exit

Measurement, Control panel : ﬂ
r~ Trigger axiz:
Addr.: ,? Mame of axiz: | FGPO3 Axis
Trigger signal: | Pos. feedback value 1 or 2, dep. on operating mode
Trigger slope: | pogitive and negative slope
Meazt ks r~ Trigger level:
Size of memary: ’T Measurements Walue: W Deg
Time resolution: | 500 ps ~Actual value:

FRecording time: | 256 mg Motor encoder: 0.0000 Deg
External encoder: .00 [eg

—Measurement status:

7 Measurement started

" Measurement triggered Start measurement F2 |

& Measurement terminated

cBack | Bt |

Ytterliggare instéllningar finns beskrivna i manualen ”Functional Description”.
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7 Felsokning

For indikering av status och fel finns det en 2-siffrig display i modulen som é&r placerad pé
forstarkarens front. I nedanstaende tabell visas de vanligast forekommande meddelandena. Ovriga
felmeddelanden finns ndrmre beskrivna i ”Trouble Shooting Guide”.

Dispaykod Betydelse

Bb Driftklar

Ab Forstarkaren OK

AH Motorn stoppad och spanningssatt

AF Forstérkaren foljer styrsystemets kommando
UL Betyder oftast att motortypen ar okdnd

P2 Parameterlédge

FX/XX Felmeddelande

EX/XX Varningsmeddelande

C1/01 Kommandofel
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8 Kablage

8.1

Kommunikationskablage PC
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8.2 Motorkablage for MKD <==90
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8.3 Aterkopplingskablage fér MKD <==90
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9 Appendix

I detta appendix beskrivs inkopplingen av det sd kallade parallell-interfacet for anvindning av den
interna positioneringen. Inkoppling av Ecodriven sker pa liknande sétt som tidigare och
handhavandet av DriveTop &r samma som for faltbussgranssnittet. Fonsterna i DriveTop kommer
att se nagot annorlunda ut vid anvindandet av parallell-interfacet och i detta appendix behandlas
de visentligaste skillnaderna. Den funktion som presenteras i detta appendix kan med fordel
anvdndas vid instdllning av grénssnittet intern positionering med tillatelse av eftersldpning
(Process block mode, encoder 1).

9.1 Intern positionering over digitala ingangar

Da servoforstirkaren stills in for att arbeta 1 positioneringsmode (Process Block Mode) anvéinds
kontakten X15 for hantering av kororder. Valet gors bindrt dar PosS1 &r minst signifikanta bit.
Signaler mellan forstarkare och PLC betraktas som laga mellan -0,5 och 8V samt hoga mellan 16
och 30V. For inkoppling se schemat nedan.

Parallel interface

DKC01.3
device-external | davice-internal
default settings: o I x15
q
2 10
— = |1
Pasitioning —'%—JT
input signals | —t——=="r— 13
_|;__]_|_ 14
S B T

-q

Positioning bleck transfer —|—— 16

D:'

selection for going to the zerc point  ————H- I?
Jog mode { 1|:|
Stepper motor input { §m1 * PFin Inputs Fin Outputs
':'_' o 1 10 Pas 0 14 (] Pasd0
.M' GD & " Pas 1 1% o1 Pasti1
- Q1 3 1z Pos 2 6 | o2 Pos 2
AB;';‘;T:::ES I:. - ' NE Pas 3 7 | a3 Pas0 3
il I =
Q:} 3 14 Pas 4 18 a4 Pasil 4
InpU[ sig nals _l;ﬂ_—:ﬂ_ Qq E 15 Pas 5 19 (s}~ Posil &
5 [ [ [ 35 3
' a0 - Q5 7 16 Starl 20 | 06 | Endgosiion reached
2 j_ QB B i Stari homa 3 a7 slanchtil
: Qv =
Status messages 77 - @ 18 Jog + 2 [+F] n raferance
x ."H— 8 i a SO - 23 [+ 3] poaition awiching
_n_—24 __'3— Q9 paint
Stepper motor input < % 5 gﬂ? Bl w o
=

9.2 Ovriga signaler

Dé en kororder valts startas denna genom att ldgga Start” (X15/7) hog. Forstarkaren kraver
endast en puls pa ingangen for att ordern skall aktiveras. Korordern kan momentant stoppas
genom att dra ner ingangen “Axel stopp” (X1/3). For att kontrollera att servosystemet natt aktuell
slutposition anvédnds utgadngen “InPosition” (X15/20). Utgangen “InMotion” (X15/21) indikerar
att motorn roterar. Det finns dven kvittenssignaler (PosQn) pa valet av kororder, vilka &r
inverterade i forhéllande till ingdngarna for kdrorderval.
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9.3 Kororder

En kororder bestar av foljande:

Typ (Mode) Absolut eller relativ

Lankning (Following block)  Avsluta eller fortsétta pa nésta order
Position (Target position) Stracka eller position

Hastighet (Velocity) Hastighet

Acceleration (Acceleration) Acceleration och retardation

S-ramp (Jerk) S-rampsfunktion

9.3.1 Statusutgangar

De digitala signalerna péd anslutningen X15 (parallell interface) kan konfigureras, det vill sdga
dndras sa att de passar applikationen pa bésta sitt. Via nedanstdende fonster kan de ursprungliga
signalerna (default-vardena) for utgangarna (X15/14 — X15/23) dndras.

[dsignal status word - Drive 2, Svetsrobot x| Bit Anslutning
State signal status word Source parameter BitNo. 0 |X15/14
BtD: | 0 [Frocess block acquitance = o =] deete | - 1 | X15/15
2 | X15/16
Bt1: | 0 [Frocess block acquitance =] et | 3 1X15/17
Bt | 0 [Frocess block acquitance =2 =] deete | 4 | X15/18
Btd | 0 [Frocess block acquitance =3 =] deete | 5 |X15/19
B4 | 0 [Process biock scquitance = [s = deee | 6 |X15/20
BitS | 0 [Process block acquitance =[5 =] | deee | 7 | X15/21
Bit E: |T [ Marufacturer class 3 diagnostics Tz = delete | 8 |X15/22
Bit 7: |1_ | Status 'n_feedback = 0 lofo = dekete | 9 |X15/23
Bit & |1_ | Position feedback value status lofo = delete |
<Back | Mew> | Bt | Hep |

Langst till vénster visas ett bitnummer som ingar i parameter S-0-0144. Dessa bitar dr knutna till
fysiska utgéngar i parallell-granssnittet enligt tabellen till hdger om ovanstdende bild. Varje
utgangsbit kan definieras fritt genom att forst védlja en kéllparameter (Source parameter) och sedan
vilja en bit 1 vald parameter. Denna bit blir sedan representerad pa aktuell digital utgéng.
Observera att dndringarna i denna lista medfor att dokumentationen for anslutningsdonet X15 inte
langre stimmer.

Tryck pa Next > | nér alla instdllningar gjorts.
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9.3.2 Statusingangar

De digitala signalerna pa anslutningen X15 kan konfigureras, det vill siga éndras s att de passar
applikationen pa bidsta sdtt. Via nedanstdende fonster kan de ursprungliga signalerna (default-
varden) for ingadngarna (X15/1 — X15/10) dndras.

{3 signal control word - Drive 2, Svetsrobok x| Blt Anslutning
State zignal control word Target parameter Bit-Ma. O Xl 5/1
- 1 | X15/2
Bit 0: IT IProcess block selection j ID j delete | i
2 | X15/3
Bit 1: IT IProcess block selection j |1 j delste | 3 Xl 5/4
Bit 2: IT IProcess black. selection j |2 j delete | 4 X 1 5/5
Bit 3: IT IProcess black selection j |3 j delets | 5 X15/6
Bit 4 IT IProcess Black selection j |4 j delete — 6 X1 5/7
Bit 5: IT IProcess block selection j |5 j delete | 7 Xl 5/8
Bit B: IT IPositioning command strobe j IEI j delete | 8 Xl 5/9
_ : : 9 |X15/10
Bit ¥: IT IEEDD Drive controlled haming procedurs command j ID j delete |
Bit &: IT I.Jog inpLits j |D j delete |_l;|
< | | »
< Back | Mext » | Exit | Help |

Liangst till vanster visas ett bitnummer som ingar i parameter S-0-0145. Dessa bitar ar knutna till
fysiska ingéngar i1 parallell-granssnittet enligt tabellen till hoger om ovanstdende bild. Varje
ingéngsbit kan definieras fritt genom att forst vilja en kdllparameter (Source parameter) och sedan
vilja en bit i vald parameter. Denna bit blir sedan representerad pa aktuell digital ingdng.
Observera att dndringarna i denna lista medfor att dokumentationen for anslutningsdonet X15 inte
langre stimmer.

Tryck pé Hewt > | nér alla instédllningar gjorts.
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9.3.3 Kororder

I nedanstdende fonster specificeras alla kororder som anvands vid intern positionering.

jJ Primary operation mode - Drive 2, Svetsrobot

—Paositioning block rmode - adjustments

Block number ID vl Corresponding cam switch - Cam switch... |

tode I.&bsolute pozitioning

Following block INo change of etz

W

welocity profile n R
t

=
=
DD:S n delete set |

Actual pozition 1658.7758 mm

Teach inl "f |

Jerk ISDDDDD mm.z"3
Select block.... | I aximum positioning wvelocity 9000.0 mimy it

[ Limited to marimum positioning velocity

Target pozition IED.DDDD mm
Welocity |4DDDD. 0 .ty
Acceleration |3DDDD mms

Mext > | Exit | Helg |

Nedan foljer en dvergripande forklaring, for en mer detaljerad beskrivning hdnvisas till manualen

”Functional Description”.

Foljande instidllningar finns att gora:

Block number:

Corresponding cam switch:

Mode:

Following block:
Actual position:
Target position:
Velocity:

Acceleration:

Har anges vilken kororder som for ndrvarande editeras.

I detta falt anges om négon programmerbar griansldgesbrytare ar
kopplad till den aktuella kdrorderns mélposition.

“Absolute positioning” - kor till en fix punkt i forhallande till
nollpunkt. “Relative positioning without residual memory” - kor
till en position i forhallande till nuvarande position utan minne
for utgdngsposition. “Relative positioning with residual
memory” - kor till en position i forhdllande till nuvarande
position med minne for utgdngsposition. Detta innebér att en
relativ positionering kan aterstartas efter ett avbrott i korordern.
D4 en kororder utan minne for utgdngsposition avbryts kan
denna inte aterstartas, utan endast upprepas.“Travel in positive
direction” - kororder for kontinuerlig drift. “Travel in negative
direction” - kororder for kontinuerlig drift.

Forklaras ingédende under rubriken ”Léankade kororder™.
Servomotorsystemets aktuella position.

Hiér anges position eller stricka (mélposition) for korordern.
Hér anges kororderns maxhastighet.

Hér anges acceleration och retardation for korordern.
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Jerk:

Maximum positioning velocity:

Teach in!

Select block:

Har anges s-rampen for korordern. En tumregel r att detta varde
borde vara tio génger storre dn accelerationen.

Om “Limited to maximum positioning velocity” markeras
innebiar det att den maximala positioneringshastigheten
begrinsas till det vidrde som angivits under ’positioning
velocity” i fonstret ”Drive limitations - other limits”.

Da denna knapp péverkas flyttas aktuell drposition till "Target
position”.

Péverkas denna knapp kan blockens prioriteringsordning
konfigureras om.

Tryck pa Mewt > | nér alla instdllningar gjorts.
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9.3.4 Lankade kororder

I DriveTop finns mojligheten att ldnka flera kdruppdrag sé att de utférs 1 en sekvens med en
startsignal pa (X15/7). Koruppdraget kan niar som helst avbrytas genom att lata signalen ”Axel
stopp” (X1/3) ga lag. Beroende pa koruppdragets mode, fullfoljs eller avbryts uppdraget nir
signalen ”Axel stopp” dter gér hog. Det dr mojligt att utfora linkade kéruppdrag med bade absolut
och relativ positionering.

Fallowing block IEhange zet with new pogitioning velocity [mode 2] ﬂ

welocity profile

pos h

¥ ﬁi delete st |

n . n+1

Foljande instdllningar finns att gora:

Following block:

Exempel:
Block 0 (n)
Block 1 (n+1)

Block 2 (n+2)

Blocket ”Change set with old positioning velocity (mode 1)” startar
automatiskt nista kororder utan retardation/acceleration (utan stopp) vid
uppnadd maélposition eller mélsstricka. ”Change set with new positioning
velocity (mode 2)”  startar automatiskt ndsta  kororder  efter
retardation/acceleration (utan stopp) vid uppnddd malposition eller
maélsstricka. ”Change set with intermediate stop” startar automatiskt nésta
kororder efter retardation och stopp vid mélposition eller malstrdcka. ”Control
signal dependent change of sets” startar automatiskt nésta kororder efter
retardation/acceleration (utan stopp) vid paverkan av de digitala
probeingangarna 1 och 2 (X3/4 — X3/5). Forsta skiftet sker med ingang 1 och
ndsta sker med ingang 2. ”No change of sets” avslutar aktuell koérorder utan att
starta ndsta.

Mode: ”Relative positioning with residual memory”
Following block: “Change set with new positioning velocity (mode 2)”
Mode: ”Travel in positive direction”

Following block: Control signal dependent change of sets”

Mode: ”Relative positioning without residual memory”

Following block: No change of sets”

poz

pog h+]

r|+1 n+2

Malpos Probe 2
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9.3.5 Automatisk installning av reglerparametrar

Om de standardinstéllningar for reglering som finns i servomotorsystemet fran borjan visar sig
vara otillrackliga for aktuell applikation kan servoforstarkaren stdlla in dessa automatiskt. Rutinen
for detta beskrivs detaljerat i manualen ”Functional Description”.

jJ Control loop, Automatic control loop setting - Drive 2, Svetsrob: 5'

% Travel range input
€ Limit input

I travel range must be defined for the automatic control loop setting in which
the axis may move freely. Anupper and a lower limit position must be zet.
Froceed as follows for the setting:

1. Specify that walue for the travel path in which the asiz can freely
move when executing the command.

2. The lower limit [actual pogition - [travel path / 2)] and the upper limit
[actual position * (travel path / 2 ]] are computed automatically.

3. Preszs the ‘Teach-in' button, and the walue for the cument position is
entered ag the one for the lower position.

Mew iterns appear in the dialogue o that you can set the dynamic or maximum
positioning speed, for exampls.

<| | »

Set limits g

< Back | Mext » | Exit | Help

Tryck pa Newt > | ndr alla instdllningar gjorts.
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9.3.6 Programmerbara granslagesbrytare

Denna funktion anvinds for att simulera griansldgesbrytare (exempelvis induktiva givare) som gar
till och fran beroende pa servomotorns (linjirmodulens) eller den externa givarens position. |
nedanstaende fonster gors instéllningar for positioner och fordrojningstider. Statusvisning kan ske
genom val av tryckknapp ”Status of drive cam switches”.

{JDyn. drive position switch - Drive 2, Svetsrobot |

~Mode:

€~ Programmable limit switches not active

(% Reference value iz actual position feedback value 1 (motor encoder)

" Reference valus iz actual position feedback value 2 [optional Status of diive cam switches...
—Adjustment:

Switch On-threshold Qff-threshold Lead time Positioning block &

45 0000

= e RN —

. . . N e
4| | »

Delete cam switch | Chanhge... |

< Back I Mext » I Exit | Help |

Langst till vinster visas ett bitnummer ”Switch” som ingar i parameter P-0-0135. Dessa bitar kan
knytas till fysiska utgdngar i parallell-interfacet enligt kapitlet ”Statusutgdngar”. Mellan de virden
(positioner) som specificerats under rubrikerna “On-threshold” och “Off-threshold” kommer
tillhorande grinslage (Switch) vara hog. En tidsfordrdjning 1 (ms) for tillslag anges under rubriken
”Lead time”. Genom att dubbelklicka pa aktuellt gransldge kan detta redigeras enligt nedanstiende
bild:

gdChange cam switch x|
Cam switch Switch-on threshald Switch-off threzhald Lead time
jo =|l400000 mrn 45,0000 LT s
advanced »> I

ok I Lancel I Help

Tryck pa Nest > | ndr alla instillningar gjorts.
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9.3.7 Aterkoppling av position och/eller varvtal

For att styrsystemet (till exempel PLC eller CNC) skall fa ett besked om servosystemets aktuella
position krdvs det ndgon form av aterkoppling. Forstirkaren kan emulera pulsgivare eller
absolutgivare (SSI-format).

§JEncoder emulation - Drive 2, Svetsrobok x|

~Encoder emulation:

% Emulation of incremental encader
" Emulation of absolute encoder

€ Mo emulation

— Output of signal:

" Position command value

¥ Position feedback value [motor encader) [~ Deadtime compensation

" Position feedback value [external encader)

Resolution of encoder emulation |1 2 Striche/Urndr
Marker pulse offset ID.EI Deg

< Back | Mext > Exit Helg

Foljande instillningar finns att gora:

Encoder emulation:

Output of signal:

Deadtime compensation:

“Emulation of incremental encoder” innebdr emulering av pulsgivare.
“”Emulation of absolute encoder” innebdr emulering av absolutgivare.
”No emulation” innebédr ingen emulering (utgdngen avstingd).

Efter val av emuleringstyp specificeras optioner enligt foljande;
“Position feedback value (motor encoder)” emulerar pulsgivare
placerad direkt pa motorns axel. Ger ett drvirde med de fordréjningar
som elektroniken (cirka 1 ms) och reglerloopen tillfor. “Position
feedback value (external encoder)” emulerar pulsgivare placerade pa
den sekunddra givaringangen (X8). Ger ett drvirde med de
fordréjningar som elektroniken (cirka 1 ms) och reglerloopen tillfor.
“Positon command value” emulerar pulsgivare placerad innan
forstarkarens slutsteg. Ger alltsa ett borvirde utan den fordrojning som
reglerloopen bidrar med. Lampligt vid drift av slavaxel.

Den dodtid som uppstér i elektroniken (cirka 1 ms) kan kompenseras
bort genom en markering hér.

Resolution of encoder emulation:

Marker pulse offset:

Hér anges antal pulser som servoforstirkaren skall ge per motorvarv
(maximalt 65536). Tank pé att maxfrekvensen ar 512kHz.

Har kan nollpunktgenomgangens position modifieras.

Tryck pa Newt > | nér alla instillningar gjorts.
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9.3.8 Spara installningar

Alla instillningar &r nu gjorda och forstirkaren dr redo for drifttagning. I nedanstaende fonster ar
det mojligt att spara instéllningarna till en fil. Detta dr att rekommendera, men vénta med detta
tills drifttagningen ar klar.

jJ Parameter setting - Drive 2, Svetsrobot 5'

The parameter setting of the dive selected iz

finished.
@ Prezz 'EXIT' to exit setting parameters,

'SAVE' to save the changed parameter set

Exit Save Help

Tryck pé Ezit |
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