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1 Inledning

Detta &r en kortfattad hjélp for anvdndning av den integrerade oscilloscopefunktionen
med hjélp av IndraWorks Engineering.

Guiden &r baserad pa IndraWorks 09V 10, IndraDrive med firmware MPBOS5 och kan
avvika fran andra versioner men grundprincip och arbetssitt dr desamma.

For fler manualer besok
http://www.boschrexroth.se/BRC

Forslag pa forindringar och forbéttringar av detta dokument tas emot via E-post
lars-henric.ohlstroem @boschrexroth.se

1.1 Service och support
For att fa service och support finns foljande telefonnummer att anvinda.

Mindag - fredag k1 08"-16™ 08-727 91 60 Bosch Rexroth Sverige
Om det finns behov av support utanfor ordinarie arbetstid ring:
Joursupport alla dagar, aret runt kl 05°°-22% 08-727 92 60 Kalix T24

Ovrig tid +49 (0) 171 333 88 26  Service-Hotline Tyskland
+49 (0) 172 660 04 06

Bra att ha tillhands nir ni ringer supporten for att fa snabbare assistans &r:
Komplett forstirkarbeteckning t.ex (relevant servoparameter inom parentes) .

Kraftdel HCS02.1E-W0012-A-03-NNNN (se S-0-0140)
1.1.1.1 Kontrolldel
CSHO1.1C-PB-ENS-NNN-NNN-NN-S-NN-FwW (se P-0-1520)

Firmware FWA-INDRV*-MPH-05V12-D5-1-NNN-NN (se S-0-0030)
Komplett motorbeteckning t.ex.
MSKO030B-0900-NN-M1-UGO-NNNN (se S-0-0141)

2010-02-12 3(20)
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2 Handhavande av oscilloscopet i IndraWorks Engineering

1.

Starta oscilloscopet i IndraWorks Engineering under Diagnostics-menyn
IndraWorks Engineering - Startup

File Edit View Project HCS02.1 | Diagnostis| Tools Window Help
@ é{: @, KD W DeviceDiagnostics I_,I

©® Project Explorer Osgilloscope I

Startup
= Lampligt Projett Namn
= Eo HCS02.1 [2] BrafeelNamn_L1
b Power Supply
= fods [2] BrafwelMNamn_L1
T Local 1/0s Yoo
F HCS02.1 [3.1] BraAxelNamn_S1 5

Oppna dialogen for métsignalval med knappen Signals i oscilloscopefonstrets

nedre hogra horn
Irifervalue:

PreTrigger: Trigger:

100% Both edges
7 8 9 10 [~ Active measurement

= i

Status:
Not configured

= =

Vilj in de 6nskade signalerna genom att leta upp dessa i fonstrets vénstra del
och flytta 6ver dem till den hogra sidan.
Klicka sedan pa OK

Configure Signals

& 500011 Class 1 diagnostics - = & Axis [2] BrafeelNamn_L1( 3 used of 4)

o4 5-0-0012 Class 2 diagniostics = 44 P-Parameter’\P-0-0434 Postion command vz
&4 5-0-0013 Class 3 diagnostics 3 §.4 S-Parameter\S-0-0051 Posttion feedback 1
4 S-0-0036 Velocity command value 4 S-Parameter’ S-0-0040 Velocity feedback ve

&4 5-0-0037 Additive velocity command
4 5040038 Posttive velocity limit valus
& 5-0-0039 Negative velocity limit valu
o4 S-0-0047 Position command valus
&4 5-0-0053 Posttion feedback 2 value
& S-0-0060 Postion switch pairt 1 "0r
&4 5-0-0080 Torque.force command va
&4 5-0-0081 Additive torque/force comr
4 5-0-0082 Torquesforce limit value pe
&4 5-0-0083 Torque.force limit value ne
¥ | 5-0-0084 Torgue.force feedback va %
>

(o= )=

In

S
S
|
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4. Tryck pa Configure-knappen under Signal Trigger for att 6ppna dialogen for

oscilloscopets triggvillkor

Signal Trigger

Signal name

5-0-0040 Velocity feedback value

Actual value:

0.0000 LU/min

Trigger value:

PreTrigger: Trigger:

100% Both edges
=

0 0 ms | Active measurement

—
20000

Status:
Ready

Vilj Signal Trigger i valet for Trigger method

Configure Trigger
Trigger method:

I Signal Trigger

Pre Trigger (%)

6. Still in PreTrigger-reglaget pa ett “lagom” virde, 20% brukar vara ett bra

utgangsvirde

Configure Trigger
Trigger method:

|Signal Trigger £ |

Pre Trigger (%)

PreTrigger bestimmer hur stor del av mdtdata som ligger fore triggpunkten

7. Still in vilken parameter som ska starta métningen genom att trycka pa

...-knappen

Configure Trigger

Trigger method:

|Signal Trigger v |
PreTrigger (%)

Trigger signal:
S-Parameter'.S-0-0331 Status n_feedback = I E

2010-02-12
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Select Trigger Signal

.4 5-0-0258 Target position

&4 5-0-0259 Positioning velocity

o4 5-0-0260 Posttioning acceleration

o4 5-0-0261 Coarse position window

o4 S-0-0282 Posttioning command value

d.4 5-0-0315 Posttioning velocity > nlimit |

s 500223 Target posttion outside of trave

&4 5-0-0230 Message n_actual = n_commz
5-0-0331 Status 'n_feedback =0

o4 5-0-0332 Message nactual < rx’
$o4 500333 Message T = T
.4 5-0-0334 Message T == Tlimit"

|
I | <

<

9. Still in vid vilket virde pa parametern som mitningen skall startas,

troskelviirde
Trigger signal:
S-Parameter’\5-0-0331 Status n_feedback = 0"

L]

Current value: Threshold value (bin ):
O000.0000.0000.0000 - 0000000000000001

Edge: Maslk (bin ):

| ¥ Falling edge vl 0000000000000001

Formatet/enheten pa viirdet beror av vald parameter.

I ovanstaende exempel dr en statusbit vald varfor viirdet visas i bindr form
(med tillvalet triggermask). Om t.ex. S-0-0040 Hastighetsborvirde hade valts
som trigg-parameter hade formatet i stdllet varit mm/min eller varv/min och

valet av triggermask hade saknats.

Midtningen startas om triggparameterns vdrde blir lika med

eller storre dn troskelviirdet fran att forst ha varit ligre dn

Miditningen startas om triggparameterns virde blir mindre dn

troskelviirdet fran att forst ha varit lika med eller storre dn

Mditningen startas om nagot av ovanstdaende villkor uppfylls
Miditningen startas om triggparameters virde antar exakt

10. Vilj Edge for triggervillkoret enl. foljande
Rising edge
troskelviirdet
Falling edge
troskelviirdet
Both edges
Equal to
samma virde som troskelviirdet
Current value: Threshold value {bin }:
0000.0000.0000.0000 - [oooooooooooonoo | [ . ]
Edge: Mask {bin )
¥ Falling edge 0000000000000001
{ Falling edge
£t Both edges
== FEgual to
| o« |[ Cancel ][ Help

]

11. Tryck pa OK-knappen nir onskat triggvillkor stéllts in

2010-02-12
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12. Oppna instillningarna for métningens tidsupplosning och lingd genom att

trycka pa Configure-knappen under Configure measurement
(0 £ )E)X

Configure measurement

Recording time:
ms I Corfigure I
Memo%d%h:
Time period:
D—

Signal Trigger

Signal name:

S5-0-0331 Status n_feedback = I
Actual value (bin):

TWTWTRY WTRM TR W -

13. Still in mitningens upplosning i ms (hur ofta mitdata skall sparas)

Configure Measurement

Recording time:
ms

Memory depth:
8192
ID.S I ms

Lok J[ Goncel J[ tee ]

Den hogsta valbara upplosningen (kortaste tiden) som gar att viilja beror av
vilken typ av servo som anviinds (basic, dubbel eller advanced)

14. Stdll in antalet matpunkter, dvs hur lang métningen skall vara och tryck OK

Configure Measurement

Recording time:
ms
|3132 I

Time period:
o5 |

= 1le= )=

Memory depth anger antalet mdtpunkter, Time period anger hur lang tid det
ar mellan varje méitpunkt och Recording time visar hur lang tid mdtningen
strdacker sig over vid gdllande val av Memory depth och Time period

2010-02-12 7(20)
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15. Tryck pa Start-knappen under Active measurement for att aktivera métningen
ot LE Loy

ms Active measurement
Signals

Status:
Ready

Miditningen kommer att startas da triggervillkoret dr uppfyllt

3 Justeringar for visning av signaldata

3.1 Vilj farg pa signal
1. Hogerklicka i signallistan pa den signal som skall édndras och vilj Change
Signal Color i menyn som visas

EZ.dDDl | |
k + + + + + + + + + L
-102.5 1] 102.5 205 3075 410 5125 615 7175 820 ms
Mo Measu... | Signal Y at Cursor Unit Uit/ Div ~
atni. | Ads [2] Y1\S-0-0047 Positigassemmasd =
n 8 m itk Show Measurement Settings e 0.400
: ; 0o
6 “Lmatni...  Axs [2] Y1'5-0-0084 Toral  pelete Signal % 30.0 L
( Delete Measurement/Computation "B ad

-Meagure |J\natysns Bit Analysis | Frequency Response || Contour Emor || Contour Diagram || Circle Test

Custom colors:
I {
|

[ Define Custom Colors > ]

I 0K I Cancel
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3.2 Valj att inte visa signal
For att vilja bort signaler fran visningen klicka bort bocken i rutan framfor

respektive signal.

62.800 | w
£2.400 |
1025 0 1025 205 307.5 410 5125 615 7175 820 ms
Measu... | Signal Y at Cursor Unit Unit/Div A
*L*matni... Awis [2] Y1\.5-0-0047 Position command value mm
“L'matni... Aeds [2] Y11.5-0-0051 Position feedback 1 value mm 0.400
*L*matni... Auds [2] Y1\P-0-0045 Effective torque/force command value % 00
“L'matni...  Awdis [2] Y1\.5-0-0084 Torqueforce feedback value % 300 3
v
< | >
Measure |Anarysi5 Bit Analysis | Frequency Response | Contour Emor || Contour Diagram || Circle Test

3.3 Radera signal fran méatning
Hogerklicka i signallistan pa den signal som skall raderas och vilj Delete
Signal 1 menyn som visas

|

-1025 1] 1025 205 3075 410 5125 615 775 820 ms

62.400

No Measu...  Signal Y at Cursor

Show Measurement Settings

0-0051 Positi
Change Signal Color o 300

5 “L'matni... feds [2] Y1WP-0-0049 Effec
6 “Lmatni...  Ads [2] Y145-0-0084 Torg  pelete Signal
elete Measurement/Computation B

=]

Measure |Anah.'sis Bit Analysis | Frequency Response | Contour Emor || Contour Diagram || Circle Test

Obs! Det krdvs ingen bekrdftelse for raderingen, signalen raderas direkt
utan fragor

3.4 Ta bort en hel méatning fran visningen
Hogerklicka i signallistan pa en signal ur den métning som skall tas bort och
vilj Delete Measurement/Computation i menyn som visas

|

-1025 1] 1025 205 3075 410 5125 615 775 820 ms

62.400

Y &t Cursor Unit Uit/ Div 5

No Measu...  Signal

ow Measurement Settings
Change Signal Color o 300

a0

5 iti
5 “L'matni... feds [2] Y1WP-0-0049 Effec
[ uu

“Lmatni..  Ads [2] Y145-0-0084 Torgl  pelete Ssignal % 30.
I Delete Measurement/Computation I R

Measure |Anah.'sis Bit Analysis | Frequency Response | Contour Emor || Contour Diagram || Circle Test

=]

Obs! Det krdvs ingen bekrdftelse for raderingen, mdtningen raderas direkt
utan fragor

2010-02-12 9(20)
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4 Spara och 6ppna oscilloscopsinstéallningar

Oscilloscopsinstillningar kan sparas och 6ppnas sa att
standardinstéllningar for
olika mitsyften kan skapas.

4.1 Spara installningar
1. Oppna menyn Oscilloscope och vilj Save Measurement Settings...

j=§ dara ee De L DI aA
File View Project HCS02.1 | Osclloscope| Diagnostie Tools Window Help
@ 3 B« cu g Load Measurement Settings... ir ﬂ?
Save Measurement Settings...
Oscilloscope: Axis [2] BraAxel S |

Load Measurements...

n oo

Save Measurements...

1.000 Load Signal Data...

£dd Signal Data...

2. Viilj sokvig och filnamn for “instidllningsfilen” i sparadialogen som visas

4.2 Oppna instillningar

1. Oppna menyn Oscilloscope och vilj Load Measurement Settings...

j=§ dra e A Brah
File View Project HCS02.1 | Oscilloscope| Diagnostis Tools Window Help
el & B v el Load Measurement Settings... .

Save Measurement Settings...
Oscilloscope: Axis [2] BraAxelNa g

Load Measurements...

ALY

Save Measurements...

Load Signal Data...
Add Signal Data...

-1.000

2. Vilj sokvig och den instéllningsfil” som ska anvéndas fran
Oppnadialogen

2010-02-12 10(20)
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5 Spara matningar
1. Oppna menyn Oscilloscope och vilj Save Measurements. ..

IndraWorks Engineering - Oscilloscope: Axis [2] BraAxelNamn_L1

File View Project HCS02.1 | Oscilloscope | Diagnostie Tools Window Help
i3] _Tj & B v cul & Load Measurement Settings... s ﬁf[

Save Measurement Settings...

Oscilloscope: Axs [2] BaAxelNa

Load Measurements...

nnn
uu

Save Measurements...

Load Signal Data...
Add Signal Data...

-1.000

2. Vilj sokvig och filnamn att spara métningen under i sparadialogen som
visas

Tips! Ge ett langt beskrivande filnamn som innehdller axelnummer,
datum, maskin och mdtparametrar, alternativt reglerparameterinstdllning
om det dr en mdtning relaterad till reglerloopstrimmning.

Ex 1: #11_090504_Maskinnr_P434_S51_S84_5390.zip (Vanlig
mdtning)

Ex 2: #11_090429_Maskinbet_S100=0k2_S101=20_S104=1_P40=0.zip
(Reglerloops mditning)

6 Oppna och jamfér sparade métningar

En tidigare sparad mitning kan Oppnas pa tre sitt, visning som ersitter aktuell
mitdata, visning som 6ppnas ovanpa befintlig mitdata samt visning med
adoptering av métkonfiguration

6.1 Visa matning
1. Vilj Load Signal Data... fran Oscilloscope-menyn

= Indra o o ne: A Bral
File Wiew Project HCS02.1 | Osgilloscope| Diagnostie Tools Window Help
i _T] & R v cu Load Measurement Settings... i ﬂf [

5ave Measurement Settings...
Oscilloscope: Axis [2] BraAxelNa s

Load Measurements...

nnn
(IR

Save Measurements...

Load Signal Data... I
Add Signal Data...

-1.000

2. Viilj den mitning som ska visas i ppnadialogen som visas

2010-02-12 11(20)
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6.2 Jamfor matningar
1. Da en mitning redan visas i oscilloscopet vilj Add Signal Data... fran

Oscilloscope-menyn

=) dra

D
Do A BrafdxelMa

File Wiew Project HCS02.1 | Osgilloscope] Diagnostic Tools Window Help

i 3 B o oo Load Measurement Settings... .

Save Measurement Settings...

Oscilloscope: Axs [2] BraAxelNa|

Load Measurements...

0N

e Save Measurements...

Load Signal Data...
Add Signal Data... I

-1.000

2. Vilj den mitning som skall jimforas i Oppnadialogen som visas

3. Den nya mitningens signaler presenteras i signallistan under de métningar
som sedan tidigare &r aktiva i visningen.

l | | i A
-40.0000 . E
-1875 -118.75 50 1875 875 156.25 225 293.75 3625 43125 ms E
Stz
Mo Measu... | Signal Y at Cursor Unit Uniit./Div Al IR
E g B o
7 “LH#1_0 Fads Fods rce 40.0
[ Lol 0., fods [1] Aods 1P-ParsmeterP-0-0453 Integral-action compo._, % 40.0 =
9 UH1Z_ . Auds [12] Aads12%5-Parametert5-0-0084 Torqueforce feed % 400 I
< | &
Measure | Analysis | Bit Analysis || Frequency Response || Contour Emor | Contour Diagram || Circle Test

6.3 Oppna méatning med adoptering av métkonfiguration
1. Vilj Load Measurements... fran Oscilloscope-menyn

B dra

File View Project HCS02.1 | Osclloscope| Diagnostie Tools Window Help

5 % Bl v g Load Measurement Settings... o e ] &
Save Measurement Settings... -

Oscilloscope: Axis [2] BraAxel

Load Measurements...

nnon

o Save Measurements...

1.000 Load Signal Data...

Add Signal Data...

2. Vilj den mitning som ska visas i 6ppnadialogen

3. Nir métningen 6ppnats har signalval, trigger- och tidsinstillning
adopterats fran den 6ppnade métningen sa att en ny métning med samma

villkor kan startas
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7 Beréakningar i oscilloscopeverktyget
Da fliken Analysis &r vald i oscilloscopeverktyget kan
berdkningar/manipuleringar av mitdata goras.
70 0 7 10 210 280 350 2 ) %0 oms [

No Measur... | Signal Y at Cursor Uit Uit/ Diiv

1 “L"Cycle... IndraDrive'S-0-0040 Velocity feedback value Rpm D

2 “LCycle... IndraDrive5-0-0051 Posttion feedback 1value 9.9995000 Deg 300.0000000

I Measure Bit Analysis | Frequency Response || Contour Emor || Contour Diagram | Circle Test

7.1 Berakna en hastighetskurva fran en positionskurva

7.1.1  Roterande axel, position i grader hastighet i RPM

Klicka pa knappen Define computation i oscilloscopets hogra del
BEE

1.

yscope  Diagnostic  Tools Window Help

& =

—

I T T

'“:_f ’_| @ s

ler

Configure Computations

=

(553.302..., 2889.47..)

Y scaling

L]
dd
KR

Zoom

Curve representation

[

]
H

H
2

5

[

Define Computation ... I

Vil Computation Formula i den 6vre comboboxen

omputation formula

Description:

General calculation formula: cs=c1/c2*(f1(f2{Signal)).

3. For att konvertera fran grader till varv maste positionsvirdet divideras

med 360. Skriv diarfor in 360 som virde for c2.

Enter constants (c1/g2L
1 fl350

4. Hastighet dr definitionsméssigt positionsforandring over tid, dvs
positionens tidsderivata. For att fa tidsbasen minuter vilj funktion 1 till

2010-02-12

d/dt [1/min]
Enter constants (c1/c2):
1 |1]260 |
didt [1/min] - hd i
Select function2:
vl

13(20)
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5. Vilj den positionssignal som ni vill veta hastigheten for och klicka pa
OK

fB Configure Computations
Computation:

| Computation famula w |

Description:

General calculation formula: ce=clicZ*(f1(f2(Signal)).

Enter constants (c1/c2):
1 1360

Select function 1:

|dict [1/min] v|
Select function2:

L= o= )= ]

6. Resultatet av berdkningen ldggs till 1 signallistan och visas i
diagramfiltet

7 Oscil ‘

£9.5 05 05 1405 2105 2805 350.5 4205 4905 560.5 ms
No Measur. Signal Y at Cursor Unit Uit #Dive
[l “L*Cycle. IndraCrive’5-0-0040 Velocity feedback value Rpm
2 “LCycle...  Indralrive’\5-0-0051 Posttion feedback 1 value 9.99995000 Deg 300.0000000
3 "L Cycle...  UC: (1/360)7d/dt{{IndraCrive’\5-0-0051 Position feedback 1 va... - B800.0000000

2010-02-12 14(20)
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7.1.2  Linjdr axel, position i mm hastighet i mm/min
1. Klicka pd knappen Define computation i oscilloscopets hogra del

yscope  Diagnostic  Tools Window Help

o pim = S i A e e LG

Curve representation

e s ]

[ Define Computation ... I

tB Configure Computations

| Computation formula

Description:

General calculation formula: cs=c1/c2*(f1(f2{Signal)).

3. Hastighet dr definitionsméssigt positionsforindring over tid, dvs
positionens tidsderivata. For att fa tidsbasen minuter vilj funktion 1 till

dsdt [1/min]

.
didt [1imin] |

Select function2:
| vl

4. Vilj den positionssignal som ni vill veta hastigheten for och klicka pa
OK

Select function 1:
|didt [1/min] v
Select function2:

ok J[ Concel J[ kep

2010-02-12 15(20)
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5. Resultatet av berdkningen ldggs till i signallistan och visas i

diagramfiltet
=
{244.a|
85000.0000000 |
65000.0000000 I il
450000000000 |
25000.0000000 |
[
|
15000.0000000 |
35000.0000000 |
55000.0000000
75000.0000000 |
950000000000 |
250 0 250 500 750 1000 1250 1500 1750 2000 ms
Mo Mea... = Signal Y at Cursor Unit Unit./Cliv
11  *L*St.. HCSD2.1[18] MSKDSOC_\P-0-0434 Position c... mm
2 LS. HCS02.1[18] MSKDSO0C_\5-0-0051 Posttion f...  60.0001000 mm
3 cL°St..  UC: (1\(HCS02.1 [18] MSKOSOC_\S-0-0051 ... -

7.2 Berdkna en positionskurva fran en hastighetskurva

7.2.1  Roterande axel, position i grader hastighet i RPM
1. Klicka pa knappen Define computation i oscilloscopets hogra del

yscope  Diagnostic  Tools Window Help

P TN N e

1(553.302..., 2889.47..)

ler

Curve representation

e s ]

Define Computation ... I

Vilj Computation Formula 1 den dversta comboboxen

tB Configure Computations

| Computation formula

Description:

General calculation formula: cs=c1/c2*(f1(f2{Signal)).
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3. For att konvertera fran varv till grader maste positionsvirdet
multipliceras med 360. Skriv darfoér in 360 som virde for cl.

1ic2):
|3su f

4. Hastigheten dr angiven som varv per minut, vilj darfor funktion 1 till
Integr f{(t) dt [min] som anvinder minut som tidsbas.

{Tat i
|| Integr fitidt [min] ~|

Position kan bestimmas genom att multiplicera hastigheten med den tid
som hastigheten har hallits. Om hastigheten dndrar sig dver tiden mdste
man dela in hastighetskurvan i intervall med konstant hastighet, berdkna
strickan for varje sadant intervall och sedan summera alla sadana
delstrdckor. Matematiskt gor man detta enklast genom integration.

5. Vilj den hastighetssignal som ni vill berdkna positionen fran och klicka

6. Resultatet av berdkningen ldggs till i signallistan och visas i
diagramfiltet
- &

gt-?-ws
360.0000 -5p.25
T (245

(2815 ,118.4954 )

120.0000
T
-125 €25 0 625 125 1875 250 3125 37 4375 ms
No Mea... Signal Y at Cursor Unit Unit/Div
1 “LH1..  Auwis [1] Auds1\S-Parameter'S-0-0040 Velocity feedba...  0.0450 Rpm 40.0000
2 CLH1.. UC: (360)((feds [1] Axis 145-Parameter’,S-0-0040 Velo...  0.0163 - 40,0000
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7.2.2  Linjdr axel, position i mm hastighet i mm/min
1. Klicka pa knappen Define computation i oscilloscopets hogra del

yscope  Diagnostic  Tools Window Help

LT I .

P 0 O 2 ) (]

tB Configure Computations

| Computation formula

Description:

General calculation formula: cs=c1/c2*(f1(f2{Signal)).

3. Hastigheten dr angiven som mm per minut, vélj darfor funktion 1 till
Integr f{(t) dt [min] som anvinder minut som tidsbas.

{Tat i
|| Integr fitidt [min] ~|

Position kan bestimmas genom att multiplicera hastigheten med den tid
som hastigheten har hallits. Om hastigheten dndrar sig over tiden maste
man dela in hastighetskurvan i intervall med konstant hastighet, berdkna
strickan for varje sadant intervall och sedan summera alla sadana
delstrdckor. Matematiskt gor man detta enklast genom integration.

4. Vilj den hastighetssignal som ni vill beréikna positionen fran och klicka
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7.3

5. Resultatet av beridkningen liggs till i signallistan och visas i
diagramfiltet
-4

=

-51.5 i] 515 103 1545 206 2575 309 305 412 ms
MNa Mea... Signal Y at Cursor Uit Unit./Div
1 “L*5t...  HCS02.1[18] MSKD&0C_5-0-0040 Velocity feedbac...  13.7330000 mm./min 10000....

UC: (1y"(HCS02.1 [18] MSKOBOC_\S-0-0040 Velocity... | -0.0005508 - [i0.000..

Andra berakningar
Exempel pa andra berdkningar som kan goras i oscilloscopeverktyget dr

e Addition, subtraktion, multiplikation och division av tva signaler

¢ Flytande medelvirde pa en signal

e FFT-analys for att hitta frekvensspektra dér det finns risk for
sjalvsviangning i reglersystemet

® Frekvensrespons som ger en logaritmiskt skalad kurva av t.ex.
hastighetsirvirdet om insignalen (hastighetsborvirdet) dr en brussignal.
Resultatet blir nagot som kan liknas vid ett Bode-diagram.

8 Kontroll av moment-/kraftbehov med hjalp av

oscilloscope

1. Sétt upp en ny méitning enligt avsnitt 2

2. Isignalvalsdialogen (se steg 3 1 avsnitt 2) vilj
- S-0-0084, Torque/Force feedback value
- P-0-0444, Actual value peak torque limit
- S-0-0386, Active position feedback value
- S-0-0390, Diagnostic message number

3. Gor flera mitningar ndr maskinen gor sin cykel och kontrollera att S-0-0084
ar lika med eller mindre dn 100% under den storsta delen av cykeln samt
kontrollera om S-0-0390 ofta visar E§260
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9 Felsokning med hjalp av oscilloscope

1. Sétt upp en ny méitning enligt avsnitt 2

2. Isignalvalsdialogen (se steg 3 1 avsnitt 2) viilj
- S-0-0390, Diagnostic message number
- Vilj till 6vriga signaler som kan vara intressanta for det aktuella felet
(moment, eftersldp, motortemperatur, positionsbor och drvirden)

3. Sitt upp signaltrigger enligt avsnitt 2 punkt 4-11 och vilj S-0-0390 som
triggersignal och sitt pretrigger pa ca 80%

4. Skriv in den felkod som &r intressant for felet (E8260, F2074 etc) samt
triggermasken till samma felkod enligt exempel i bilden nedan

Configure Trigger

Trigger method:
|Signal Trigger W |
PreTrigger (%)
—
4 80%
Trigger signal:
S-Parameter.5-{0H1350 Diagnostic message number :]
Cument value: Threshold value | hex ):
000ADDD2 - |00F2028 o |
Edge: Mask (hex ):
== Equalto v | 000F2028 | [ . ]
| ok || Cancel || Heb

5. Vilj trigger edge till == Equal to sa att mitningen endast startas exakt den
onskade felkoden, varningen blir aktiv

6. Tryck OK och starta métningen enligt avsnitt 2 punkt 12 och frammat

2010-02-12 20(20)



	IndraDrive - Oscilloscope funktion
	Innehållsförteckning
	1 Inledning
	1.1 Service och support

	2 Handhavande av oscilloscopet i IndraWorks Engineering
	3 Justeringar för visning av signaldata
	3.1 Välj färg på signal
	3.2 Välj att inte visa signal
	3.3 Radera signal från mätning
	3.4 Ta bort en hel mätning från visningen

	4 Spara och öppna oscilloscopsinställningar
	4.1 Spara inställningar
	4.2 Öppna inställningar

	5 Spara mätningar
	6 Öppna och jämför sparade mätningar
	6.1 Visa mätning
	6.2 Jämför mätningar
	6.3 Öppna mätning med adoptering av mätkonfiguration

	7 Beräkningar i oscilloscopeverktyget
	7.1 Beräkna en hastighetskurva från en positionskurva
	7.1.1 Roterande axel, position i grader hastighet i RPM
	7.1.2 Linjär axel, position i mm hastighet i mm/min

	7.2 Beräkna en positionskurva från en hastighetskurva
	7.2.1 Roterande axel, position i grader hastighet i RPM
	7.2.2 Linjär axel, position i mm hastighet i mm/min

	7.3 Andra beräkningar

	8 Kontroll av moment-/kraftbehov med hjälp av oscilloscope
	9 Felsökning med hjälp av oscilloscope


