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Einleitung

Der Ein-Achs Positioniersteuerung der Serie PS312P ist eine
steckerfertige Positioniereinheit bestehend aus Steuer-, und 4Q-
Regelteil zur direkten Ansteuerung von birstenbehafteten, bzw.
birstenlosen DC Motoren.

Es kénnen bis zu 99 Programme und 3000 Datensatze, bestehend aus
Sollwert und Stiickzahl gespeichert werden.

Die sehr hellen, 14 mm hohen 7 Segmentanzeigen sind auch auf
groRRere Entfernung gut ablesbar.

In der Maximalausstattung stehen dem Benutzer 8 Ein-, und Ausgénge
fur die verschiedensten Funktionen zur Verfiigung.

Anderungen zu Version 75:

- Der motorische und pneumatische Rickzug kdnnen jetzt
auch beide zusammen erfolgen. (siehe P75 in der
Parameterebene Spezial)

- Zeitgesteuerter Regler mit sin2 Rampe eingefihrt

5 Geratebeschreibung
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1.2

Sicherheit

Diese Betriebsanleitung enthalt Anweisungen, welche sicheren und
ordnungsgemalen Einbau und Betrieb ermdéglichen sollen. Sollten
dabei Schwierigkeiten auftreten, die nicht mit Hilfe der
Betriebsanleitung geldst werden kdnnen, sind weitere Informationen
beim Maschinenhersteller oder —lieferanten zu erfragen.

Die Firma HEJM GmbH haftet nicht fir eventuelle Personen- oder
Sachschaden, die durch unsachgemafe Inbetriebnahme, falsche
Bedienung, Missverstandnisse oder Fehler innerhalb dieser
Beschreibung oder an der Steuerung auftreten.

Die Firma HEJM GmbH behélt sich das Recht vor, ohne vorherige
Ankiindigung technische Anderungen am Gerat oder an der
Bedienungsanleitung vornehmen zu dirfen. Daher kénnen Fehler bei
der Ubereinstimmung zwischen Gerat und Geratebeschreibung nicht
ausgeschlossen werden.

Auf Gefahrenhinweise ist in dieser Bedienungsanleitung besonders zu
achten.

Diese Geratebeschreibung ist vor der ersten Inbetriebnahme sorgfaltig
durchzulesen.

Der Gebrauch der Betriebsanleitung setzt eine Qualifikation des
Benutzers voraus.

Qualifiziertes Personal

Inbetriebnahme, Einbau und Betrieb dirfen nur von qualifiziertem
Personal durchzufiihren. Das Personal muss lber eine Qualifikation
verfligen, die seiner Funktion und Tatigkeit entspricht, wie z. B.:

e Unterweisung und Verpflichtung zur Einhaltung aller
einsatzbedingter, regionaler und innerbetrieblicher Vorschriften
und Erfordernisse.

e Ausbildung geméss den Standards der Sicherheitstechnik in
Gebrauch und Pflege angemessener Sicherheits- und
Arbeitsschutzeinrichtungen.

e  Schulungen in Erster Hilfe usw.

6 Geratebeschreibung
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1.3

1.4

N

Bestimmungsgemale Verwendung

Die Positioniersteuerung ist ausschlielich fir den Gebrauch an
Industriemaschinen entwickelt worden.

Die Steuerung ist als reine Ein-Kanalige Steuerung ausgefuhrt.

Obwohl sich diese Steuerung seit 2002 mit Stiickzahlen groRer
1000 Stuck, bei diversen Kunden im Einsatz befindet, kann eine
Fehlfunktion der Elektronik nicht ganz ausgeschlossen werden.

Eine Gefahrdung von Mensch und Maschine ist deshalb durch
geeignete MalRnahmen auszuschliel3en.

Jeder dariiber gehende Gebrauch gilt als nicht bestimmungsgemaRi.
Fir daraus resultierende Schaden haftet der Hersteller nicht. Das
Risiko tragt allein der Benutzer.

Sicherheitshinweise

In  der Geratebeschreibung werden folgende Symbole fir
Gefahrdungen und besonders wichtige Hinweise benutzt:

Das Symbol Gefahr warnt vor Fehlern und Gefahren bei der
Inbetriebnahme und Bedienung der Steuerung. Dieser Warnhinweis
bedeutet eine unmittelbar drohende Gefahr fur die Gesundheit von
Personen und beinhaltet besondere Angaben und Hinweise sowie
Gebote und Verbote zur Verhiitung von Personen- oder Sachschaden.

Das Symbol Achtung bedeutet eine moglicherweise gefahrliche
Situation und beinhaltet besondere Angaben und Hinweise sowie
Gebote und Verbote zur Verletzung- und Schadensverhitung.

Das Symbol Hinweis kennzeichnet wichtige und nitzliche
Informationen und gibt Anwendungstips.

7 Geratebeschreibung
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1.5

1.6

Sicherheitsvorkehrungen

Da das Gerat an 115V, bzw. 230V Spannungsversorgung betrieben
wird, ist strengstens darauf zu achten, den Schutzleiter anzuschlief3en
und das Gerat nach den jeweils geltenden Bestimmungen abzusichern.

Das Gerét darf nicht gedffnet und es dirfen keine Schrauben aus dem
Gehéause entfernt werden!

Das Gerat sollte nach Mdglichkeit auf einer Metallplatte befestigt, und
diese ebenfalls geerdet werden.
Garantie und Lieferbedingungen

Es gelten ausschlieBlich die allgemeinen Lieferbedingungen fir
Erzeugnisse und Leistungen der Elektroindustrie.

Auf dieses Produkt gewahrt die Firma hejm 2 Jahre Garantie nach
Auslieferung gemaf den allgemeinen Geschéaftsbedingungen.
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2. Technische Daten
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Spannungsversorgung

Stromaufnahme

Max. Motorstrom

Motorspannung

Anzeige

Eingangssignale

MeRsystem

Ausgangssignale

Betriebstemperatur
Lagertemperatur
Luftfeuchtigkeit
Einbaulage
Schutzart

Abmessungen

115V, bzw. 230 V AC + 10 %
bei Bestellung bitte angeben

Max. 200 mA ohne MelRsystem und
Motorstrom.

6 A Dauerstrom mit 30V AC
Standardtransformator

Optional 8A auf Anfrage moglich
42V bei 30V AC Transformator
34V bei 24V AC Transformator
3 x 7 dekadische LED Anzeige
Ziffernhéhe 14 mm

0-5V aktiv low
10-30V aktiv high

Inkrementales Mel3sytem mit Spuren
A, B, Z

24V DC Spannungsversorgung

8 CMOS Transistoren kurzschlussfest
max. 0,7 A/ 30V

0-40°C
-20-+ 65 °C
max. 90 %
Beliebig

IP 54

330x128x225mm3 (BxHxT)
Einbautiefe ohne Stecker

10
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3.
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3.1

3.2

Inbetriebnahme

Die meisten Gerateschaden treten durch fehlerhafte Verkabelung und
falsche Parameterwerte auf. Daher ist die Inbetriebnahme ist nur von
geschultem und sachkundigen Personal durchzufthren.

Einbau

Das Gerat wird kann tber zwei Schrauben M4, von der Unterseite an
eine Montageplatte befestigt werden.

Hierzu sind zwei Schrauben von dem Montagedeckel an der
Geréateunterseite zu entfernen und durch Befestigungsschrauben zu
ersetzen.

Es ist darauf zu achten dass diese Schrauben nicht weiter als

10 — 15 mm in das Gerét hineinragen.

Anschluss
Das Gerat wird mit 115V bzw. 230V Wechselstrom betrieben.

Es sind deshalb die jeweiligen Bestimmungen fur Berihrungsschutz zu
beachten, um Personenschaden zu vermeiden.

Elektrische Leitungen sind nach den jeweiligen Landesvorschriften zu
verlegen (z. B. VDE). Mess-, Signal- und Netzleitungen sind getrennt
voreinander zu verlegen.

Der Schirm sollte an einer oder an beiden Seiten geerdet werden.
Sollten trotzdem Stérungen auftreten, so kann der Schirm mit beiden
Seiten mit GND verbunden werden. Es ist darauf zu achten, dass keine
Masseschleifen entstehen.

11 Geratebeschreibung
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Stecker und Pinbelegung

Anschlussplan

CON1 Spannungsversorgung
Kaltgeratestecker mit Sicherung
Pin 1 L, 115V, bzw. 230V AC, max. 100 mA (Typenschild
beachten !)
Pin 2 N, 115V, bzw. 230V AC, max. 100 mA (Typenschild
beachten !)
Pin 3 Schutzleiter
CON2 MeRsystemeingang Standard (bei RS422 Signalen
siehe Con 9)
3,2° \ 7 polig Buchse
4!150 8
Pin 1 GND
Pin 2 + 24V Ausgang max. 150 mA
Pin 3 Spur A
Pin 4 Spur B
Pin 5 Spur Z
Pin 6 nc, nicht belegt
Pin 7 Erde
12 Geratebeschreibung
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CONS3 Stiickzahl-, Endschaltereingange
A 7 polig Stecker
392Q f
Pinl GND
Pin 2 + 24V Ausgang max. 50 mA
Pin 3 Endschalter hinten
Ist der Endschalter als Schliel3er geschalten, muss
dieser Eingang offen sein um eine Positionierung zu
starten.
Ist der Endschalter als Offner geschalten, muss
dieser Eingang geschlossen sein um eine Positionierung
zu starten.
Pin 4 Endschalter vorn
Funktion siehe oben.
Pin 5 Stiickzahl, Reglerfreigabe
Ist der Stlickzahleingang als SchlieRer geschalten, muss
dieser Eingang belegt sein um eine Positionierung zu
starten.
Ist der Stiickzahleingang als Offner geschalten, muss
dieser Eingang offen sein um eine Positionierung zu
starten.
Pin 6 GND
Pin 7 Erde
CON4 Bremse
¢ 8\ 4 polig Stecker
31
Pin 1 Nc, nicht belegt
Pin 2 Bremse auf/zu
Ausgang schaltet 24V bei aktiver Positionierung
Pin 3 GND
Pin 4 Erde
13 Geratebeschreibung
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CON5 Motoranschluss

4 polig Buchse

we N
Me | o
a

Pin 1 Motor +, bzw. Motor Phase T, bzw. W bei birstenlosen
Antrieben

Pin 2 Motor -, bzw. Motor Phase S, bzw. V bei birstenlosen
Antrieben

Pin 3 nc, bzw. Motor Phase R, bzw. U bei burstenlosen
Antrieben

Pin 4 Erde

CONG6 Schaltausgénge (Option)

D 3 polig Buchse
Pin 1 Arm vor (Sonderfunktion bei Rollenbahnen)
bzw. Hilfsfunktion 3 (P06 = 0, All)
Pin 2 Arm rick (Sonderfunktion bei Rollenbahnen)
bzw. Hilfsfunktion 4 (P06 = 0, All)
Pin 3 GND

CON7/CON11 RS232 (Option)

2/6 o3 .

le o 4 polig Buchse
Pin 1 Erde

Pin 2 RxD

Pin 3 TxD

Pin 4 GND

CON7/CON11 Scanner (Option)

2/6 &3 .

le o 4 polig Buchse

Pin 1 5V Versorgung fir Scanner (max. 250mA)
Pin 2 RxD

Pin 3 TxD

Pin 4 GND

Falls Con7 mit externem Not Aus belegt ist wird fur die seriellen
Schnittstellen CON11 verwendet.

14 Geratebeschreibung
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CONT7

2/6 o3
1994
Pin 1
Pin 2

Pin 3

Pin 4

bzw.

Externer + interner Not Aus (Option)

4 polig Buchse

Uber potentialfreien Kontakt mit Pin 4 verbinden, wenn
externer Not Aus genutzt wird.

Mit Pin 1 des internen Not Aus Schalters verbunden.
Potentialfrei, max. 24V. (Offner Kontakt)

Mit Pin 2 des internen Not Aus Schalters verbunden.
Potentialfrei, max. 24V. (Gemeinsame)

Uber potentialfreien Kontakt mit Pin 1 verbinden, wenn
externer Not Aus genutzt wird. (24V DC Ausgang)

Schaltausgéange (Option)

5 polig Buchse

nc, nicht belegt
nc, nicht belegt
GND

Arm heben (Sonderfunktion bei Rollenbahnen)
bzw. Hilfsfunktion 1 (P06 = 0, All)

Arm senken (Sonderfunktion bei Rollenbahnen)
bzw. Hilfsfunktion 2 (P06 = 0, All)

MeRsystemeingang bei RS422 Signalen

8 polig Buchse (nicht in Kombination mit Birstenlosen
Antrieben)

Der Schirm ist im Stecker auf das Gehause zu legen.

Pin 1 GND

Pin 2 +24V bzw. +5V Typenschild beachten.
Pin 3 Signal A

Pin 4 Signal A/

Pin 5 Signal B

Pin 6 Signal B/

Pin 7 Signal Z

Pin 8 Signal Z/

15 Geratebeschreibung
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bzw.

CONS8
4 03 L) 5
4

Pin 1
Pin 2
Pin 3
Pin 4
Pin 5

CON9

CIR)

3
5Q!102
6\e 7 /1

1

Pin 1

Pin 2
Pin 3
Pin 4

Pin 5
Pin 6
Pin 7

Rotorlagegeber bei birstenlosen Antrieben
5 polig Buchse (nicht in Kombination mit RS422
Messsystemen)

Der Schirm ist im Stecker auf das Gehause zu legen.

GND

Versorgung des Rotorlagegebers 5V oder 12V.
Hall Sensor C (Motor Phase T, bzw. W)

Hall Sensor B (Motor Phase S, bzw. V)

Hall Sensor A (Motor Phase R, bzw. U)

Eingange (Option)

7 polig Buchse

Referenzschalter, bzw. Eingang Start verriegelt wenn die
Referenzfahrt in P44 Achse 1 verriegelt ist.

Schutzhaube, Externes Versatzmall 2
+24V

Sicherheits Stop 1, wenn externer Not Aus
angeschlossen wird und nicht auf Con 7 verbunden ist.

Externes Versatzmafd/ bzw. externe Sensor
GND

Sicherheits Stop 2, wenn externer Not Aus
angeschlossen wird und nicht auf Con 7 verbunden ist.

16 Geratebeschreibung
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CON10

29!’04
e g o)

Pin 1

Pin 2
Pin 3
Pin 4

Pin 5

Pin 6

Ausgange (Option)

6 polig Buchse

Position erreicht

Schaltet, wenn Sollwert = Istwert.
Kodierung (Pin zu)

nc, nicht belegt

Programm Ende

Schaltet wenn Programm beendet.
Wird geléscht, wenn neues Programm gestartet wird.
Stiickzahl erreicht

Schaltet wenn Stiickzahl = 0
Wird gel6scht, wenn neues Stlickzahl ungleich 0.
GND

17 Geratebeschreibung
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3.3

3.3.1

3.3.2

Tastatur und Frontblende

Abb. 3 Frontblende

Anzeigen

Die obere Anzeige dient zur Visualisierung der Position, sowie der
Anzeige der Parameterwerte in den Parameterebenen.

Die mittlere Anzeige zeigt den Sollwert sowie den Parameternummern
in der Parametereingabe.

Das untere Fenster dient zur Anzeige der Stiickzahl, Positioniermode,

Pragramm-, sowie Datensatznummer.

Tastenfunktion

1. Taste 0 — 9 dienen der Parameterwert Eingabe und der Eingabe
eines MalRkompensationswertes.

2. Die Taste dient zum Offnen einer Parameterebene und zur
Bestétigung eines Eingabewertes in der Funktionsebene und bei der
Eingabe von Programmen.

AuRBerhalb der Parameterebene, sowie Programmerstellung, kann
mit dieser Taste zwischen Automatikbetrieb und Handpositionierung
umgeschaltet werden.

3. Die Taste I6scht einen Eingabewert.
4. Die Taste h dient der Aktivierung der Stiickzahleingabe.

5. Die Taste offnet und schlie3t die Referenzwertebene.

18 Geratebeschreibung
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3.4

34.1

4 9

P
6. Die Taste , 6ffnet ein Programm im Run-, oder Editor Modus.

7. Die Tasten < > dienen zum Umschalten zwischen den
einzelnen Programmen, sowie zum Umschalten zwischen den
einzelnen Datensatzen im Editor Modus, sowie der Auswahl der
Parameterebene.

M
8. Die Taste wird zum Umschalten, zwischen der Inch und mm
Anzeige, bzw. zum Setzen des Minuszeichens benutzt.

9. Die Taste aktiviert und deaktiviert die Funktionsebnen.

10. Die Taste besitzt verschiedene Sonderfunktionen und wird im
Detail noch erlautert.

Parameter und Funktionsebenen

Parametereingabe, andern der Geratefunktionen

Bei Veranderung von Regel- und Einstellparametern muissen
unbedingt die Auswirkungen auf das Gesamtsystem berlcksichtigt
werden:

Zum Schutz vor unbeabsichtigtem Andern kénnen die Parameter durch
einen Sicherheitscode geschitzt werden.

Dieser kann vom Maschinenhersteller selbst gewahlit werden.

Das Gerat stellt sechs Ebenen zur Parametereingabe zur Verfligung,

Funktionsebene Eichen
Parameterebene User
Parameterebene All
Parameterebene Customl
Parameterebne Achse 1
Parameterebene Special

okwn

Die Funktions-, Parametereingabe wird durch die Taste aktiviert
und wieder verlassen.

< 2

Zwischen den Ebenen wird mit den Tasten gewechselt.

Zum Offnen einer Ebene wird die @ Taste verwendet, die auch
gleichzeitig zur Bestétigung eines Eingabewertes dient.

19 Geratebeschreibung
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Anderungen der Parametereinstellung kann zu Fehlfunktionen bis zum
Stillstand oder Ausfall fiihren. Daher sind Anderungen der
Parametereinstellungen nur von fachkundigem Personal durch-
zufuhren.

Beispiel:

Andern des Parameters P 5 in der Parameterebene AcHSE1l
(Achsenparameter):
1. Betatigen Sie die Taste (Anzeige oben Eichen)

2. Betatigen Sie 4 mal die Taste > (Anzeige oben ACHSE 1)

3. Betatigen Sie die Taste @ (Anzeige unten Parameterwert,
Mitte P 2)

4. Betétigen Sie die Taste @ bis P 5 im mittleren Display
erscheint.

5. Uberschreiben Sie den Parameter mit Hilfe der 10er Tastatur.
6. Bestatigen Sie die Eingabe durch Betatigen der @ Taste

7. Verlassen Sie die Ebene durch Driicken der Taste
(Anzeige oben ACHSE 1)

8. Verlassen Sie die Parametereingabe durch Driicken der
Taste. (Anzeige oben Istwert, Mitte Sollwert, unten
Positioniermode, Stulickzahl)

Ist die Parameterebene durch einen Code geschiitzt, dann muss
nach Punkt 2 zuerst der entsprechende Code eingegeben und mit

der Taste @ bestétigt werden.

20 Geratebeschreibung
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3.4.2

(?

POO

PO1

P02

Parameterfunktionen

Die im folgenden aufgefuihrten Parameter sind alle nach dem Muster

Parameternummer Bezeichnung [Einheit/ Minimal-, Maximalwert]
Parameterbeschreibung

aufgefihrt.

Parameter in denen als Einheit P05 eingetragen ist, beziehen sich auf
die im Parameter P05 festgelegte Einheit.

Parameter die mit dem Index ro belegt sind, kdnnen nur gelesen
werden.

Parameterebene User:

Séageblattstarke [P05/ 0,5000]

Wird in Verbindung mit S&gezufihrungen im Kettenmalbetrieb
gearbeitet, dann muss zur Positionierstrecke immer die Starke des
Sageblatts addiert werden, um eine genaue Materiallange zu erhalten.

In diesem Parameter ist die Sageblattstarke hinterlegt.

Subtraktionskonstante bei aktivem Stiickzahleingang [Stiick/ -20,20]

Bei aktivem Stlickzahleingang wird die Stlickzahl um den hier
hinterlegten Wert verringert. Soll die Stiickzahl aufaddiert werden,
muss hier ein negativer Wert hinterlegt werden.

Automatischer Riickzug bei aktivem Stuckzahleingang [nein,
Funktion/ 0, 2]

Einstellung Funktion

0 Die automatische Rickzugsfunktion st
ausgeschaltet.

1 Die automatische Rickzugsfunktion st

eingeschaltet

2 Die automatische Rickzugsfunktion ist nur im
Single Mode eingeschaltet.

Im Programmbetrieb ist diese ausgeschaltet.

Parameterebene User:

21 Geratebeschreibung
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P03

Anfahren der ersten Position im Programm [wie programmiert, mit
Sensor, Gutschnitt/ 0,2]

Einstellung

Funktion

0

Die erste Position im Programm wird so angefahren,
wie Sie im Programm hinterlegt wurde.

Kopfschnitt mit Sensorerkennung

Die erste Position im Programm wird Uber einen
Sensor, der das zu bearbeitende Material erkennt
angefahren.

Der Antrieb stoppt, wenn das Material den Sensor
erreicht und verfahrt dann um den in Parameter P04
Offset hinterlegten Wert auf die Kopfschnittposition
weiter.

Wird diese Einstellung gewabhilt, ist der erste
Datensatz immer als Kettenmaf? (Relativmaf)
abzuspeichern.

Gutschnitt mit Sensorerkennung

Die erste Position im Programm wird iber einen
Sensor, der das zu bearbeitende Material erkennt
angefahren.

Der Antrieb stoppt, wenn das Material den Sensor
erreicht und verfahrt dann um den in Parameter P04
Offset hinterlegten Wert + den im ersten Datensatz
hinterlegten Relativmal weiter.

Wird diese Einstellung gewabhilt, ist der erste
Datensatz immer als Kettenmalf3 (Relativmalf3)
abzuspeichern.

22 Geratebeschreibung
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P04

P05

P80

P90

PO1

Parameterebene User:

Offset fir Werkzeugposition [P05/ 0,100000]

Hier wird der Offset (Abstand) zwischen Sensor und Sageblatt bzw.
Werkzeug hinterlegt.

Nach Erreichen des Sensors stoppt die Positioniersteuerung errechnet
sich den noch ausstehenden Verfahrweg zum Ségeblatt und fahrt auf
die erste Position.

Geschwindigkeit von Materialsensor bis Schnittposition [%/ 0,100]

Hier kann die Geschwindigkeit des Motors ab Erkennung des
Materialsensors bis zur ersten Schnittposition hinterlegt werden.

Bluetooth Schnittstelle initialisieren [nein, ja/ 0,1]

Das Gerat kann optional mit einer Bluetooth Schnittstelle bestiickt
werden. Wird dieser Parameter auf 1 eingestellt, scannt das Geréat
automatisch die Umgebung nach Bluetooth Geréten ab, und versucht
sich mit dem Geréat zu koppeln, das als erstes gefunden wurde.

LAN Adresseinstellung héherwertiger Bereich [Adresse / 0,255.255]

Hier wird der hoherwertige Adressbereich der LAN Schnittstelle
eingetragen, falls eine direkte Einstellung Uber die LAN Schnittstelle
nicht moglich ist.

LAN Adresseinstellung niederwertiger Bereich [Adresse / 0,255.255]

Hier wird der niederwertige Adressbereich der LAN Schnittstelle
eingetragen, falls eine direkte Einstellung Uber die LAN Schnittstelle
nicht moglich ist.
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Parameterebene User:

P92 Subnetzmaske LAN Schnittstelle [Maske / 0,4]

Einstellung Subnetzmaske

0 255.255.255.0

1 255.255.240.0

2 255.255.0.0

3 255.0.0.0

4 Auf Werkseinstellung zuriicksetzen

Die Parameter P90 bis P92 werden von der LAN Box einmalig nach
Einschalten der Spannungsversorgung eingelesen. Eine
Anderung dieser Parameter wird deshalb erst nach dem
Einschalten des Gerates aktiv.
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Parameterebene All:

PO1 Hardwareversion [Version/1,3]

Aktuelle Hardwareversion des Geréates.
Dieser Parameter sollte aktuell nicht verandert werden.

P02 Softwareversion [ro/------ jmmmmm- ]

Aktuelle Softwareversion des Gerétes.

P03 Sprache fir Textanzeige [Sprache/0,1]

Einstellung Sprache
0 Deutsch
1 Englisch

P05 Zwei-Handbetrieb [Betrieb/0,1]

Dieser Parameter wird Werksseitig eingestellt und sollte nicht
verandert werden!

Einstellung Zwei-Hand Betrieb
0 Aus
1 An

P06 Maschinentyp [Typ/ 0,2]

Einstellung Maschinentyp

0 Allgemeine Maschinentyp

1 Rollenbahnen

2 Pusher Steuerung
P07 CN Nummer bei Sondergeraten [ro/------ ymm-m-- ]
P08 Kundennummer bei Sondergeraten [ro/------ R ]

Parameterebene All:
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P21

P22

P23

P60

Codewort fur Parameterverriegelung [Code)/ 0,9999999]

Durch Eingabe eines Codes kénnen die Parameterwerte in den
Ebenen All, Achse 1 und Special gegen Uberschreiben geschiitzt
werden.

Die Eingabe von Parameterwerten ist dann nur noch nach

Eingabe dieses Codes mdglich.

Code fur Eichebene [7 dekadische Zahl/ 0, 9999999]

Durch Eingabe eines Codes kann das Geréat gegen Eichen geschitzt
werden.

Das Eichen auf einen neuen Wert ist dann nur noch nach Eingabe
dieses Codes maglich.

Code fur Kundenebene [7 dekadische Zahl/ 0, 9999999]

Durch Eingabe eines Codes kénnen die Parameter in der
Kundenebene Custom1 gegen Uberschreiben geschiitzt werden.

In der Kundenebene sind Kopien diverser Parameter aus der
Parameterebene Achse 1 enthalten.

Anzahl der Programme [Anzahl/ 3, 99]

Der Bediener kann durch diesen Parameter festlegen, wie viele
Programme er in Zukunft bendtigt.

Das Gerat besitzt einen Speicherbereich fur Gber 32000 Datensatze.

Diese Datensatze werden dann auf die Anzahl der hier eingetragenen
Programme verteilt.

Die maximale Anzahl der Datensétze pro Programm betragt 999.

Ein nachtragliches Verandern dieses Parameters fuhrt zu einer
Verschiebung von bereits abgespeicherten Datensétzen.

Dies kann zur Folge haben, das bereits gespeicherte Programme
verloren sind.
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P61

Parameterebene All:

Programmablauf [Ablauf/ 0, 15]

Einstellung

Funktion

0

Der erste Datensatz wird immer als
Absolutmald abgespeichert.

1

Der erste Datensatz wird so abgespeichert,
wie dieser programmiert wurde.

2

Kann das Programm nicht mit einem
Werkstiick abgearbeitet werden, wird auf eine
Parkposition gefahren, um ein neues
Werkstuick einzulegen.

Beispiel:

Eine Stange ist zu kurz um die Anzahl der
programmierten Sticke abzuschneiden.

Kombination aus 1 und 2

Uber die Tasten < > kann auch im
Programm abarbeiten Betrieb ein anderer
Datensatz selektiert werden.

Kombination aus 1 und 4

Kombination aus 2 und 4

Kombination aus 1,2 und 4

N[O |01

Das Programm wird am Ende nicht verlassen,
sondern beginnt von vorne.
Rundlaufendes Programm.

9-15

Kombinationen der jeweiligen Funktionen

16

Bei Verlassen des Programms, wird die
Nummer des Datensatzes und der
verbleibenden Stlickzahl gespeichert, und bei
erneutem 6ffnen des gleichen Programms wird
an diese Stelle zurtick gekehrt.

C
Das Betétigen der Taste fir zwei

Sekunden I6scht die gespeicherte
Datensatzposition.

17-31

Kombinationen der jeweiligen Funktionen
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P70

Parameterebene All:

Logik der Schalteingange [Binarcode/ 0,255 ]

Im Maschinenbau werden als elektrische Schalter sowohl SchlieRer als
auch Offner verwendet.

Um das Gerat schnell an eine beliebige Hardware anpassen zu kdnnen,
kann das Schaltverhalten der Eingdnge mit diesem Parameter
bestimmt werden.

Eine 1 bedeutet, dass der jeweilige Eingang an einen SchlieRer
angeschlossen, eine 0 dass der Eingang an einen Offner
angeschlossen wurde.

Da das Gerét intern Uber 8 Schalteingdnge an einem Stecker verflgt,
kénnen bis zu 256 verschiedene Kombinationen auftreten.

Beispiel:

Die folgende Tabelle soll diesen Vorgang néher erlautern.

Eingang 0 1 2 3 4 5 6 7

Schalter os Ois Ois OIs s S ois  OIs

Binarwert /0 10 10 10 O 0 1/0 1/0

Dezimalwerte 1 2 4 8 16 32 64 128
S = SchlieRer (Binarwert 0)

O = Offner (Binarwert 1)

folgende Eingange werden bei dieser Software verwendet:

Eingang O = nicht verwendet — BCD Codel

Eingang 1 = Schutzhaube — BCD Code 2

Eingang 2 = Referenznocke — BCD Code 4

Eingang 3 = Stiickzahl — BCD Code 8

Eingang 4 = nicht verwendet — BCD Code 16

Eingang 5 = nicht verwendet — BCD Code 32

Eingang 6 = Endschalter vorn/unten — BCD Code 64
Eingang 7 = Endschalter hinten/oben — BCD Code 128

Parameterebene All:
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P71

Zur Berechnung des Parameterwertes geht man wie folgt vor.
Zuerst wird der Dezimalwert jedes Einganges berechnet mit
Eingang x = Binarwert x * Dezimalwert x

Also

Eingang0=1*1=1

Eingangl=1*2=2

Eingang 2 =0 * 4 = 0 usw.

Danach werden die Ergebnisse aller Multiplikationen addiert und in den
Parameter eingetragen.

Logik der Schalteingange 2 [Binarcode/ 0,15 ]

Die Funktion des Parameters entspricht der des Parameters P70,
bezieht sich jedoch auf einen internen Stecker mit 4 Eingangen.

Folgende Eingange werden bei dieser Software verwendet:
Eingang O = externe Start— BCD Codel

Eingang 1 = externe Stop — BCD Code 2

Eingang 2 nicht belegt — BCD Code 4

Eingang 3 = Materialerkennungssensor
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Parameterebene All:

P74 Logik der Schaltausgange 1 [Binarcode/ 0,255 ]
Die Funktion der Schaltausgénge 1 bis 8 kann uber diesen Parameter

invertiert werden.

Beispiel:

Die folgende Tabelle soll diesen Vorgang naher erlautern.

Ausgang 0 1 2 3 4 5 6 7
Funktion S I S S S I S S
Binarwert 0 1 0 0 0 1 0 0
Dezimalwerte 1 2 4 8 16 32 64 128

S = Standard (Binarwert 0)

| = Invertiert (Binarwert 1)

folgende Ausgange werden bei dieser Software verwendet:
Ausgang 0 = Bremse — BCD Codel

Ausgang 1 = Arm heben, bzw. Hilfsausgang 1 — BCD Code 2
Ausgang 2 = Arm senken, bzw. Hilfsausgang 2 — BCD Code 4
Ausgang 3 = Arm vor, bzw. Hilfsausgang 3 — BCD Code 8
Ausgang 4 = Arm ruck, bzw. Hilfsausgang 4 — BCD Code 16
Ausgang 5 = Position erreicht— BCD Code 32

Ausgang 6 = Programm Ende - BCD Code 64

Ausgang 7 =Stuckzahl erreicht — BCD Code 128

Zur Berechnung des Parameterwertes geht man wie folgt vor.

Zuerst wird der Dezimalwert jedes Ausganges berechnet mit
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P81

P82

Parameterebene All:

Ausgang x = Bindrwert x * Dezimalwert x
Also

Ausgang0=0*1=0
Ausgangl1l=1*2=2

Ausgang 2 =0 *4 =0 usw.

Danach werden die Ergebnisse aller Multiplikationen addiert und in den
Parameter eingetragen.

In unserem Beispiel misste also 34 in den Parameter eingetragen
werden, damit der Ausgang 1 und Ausgang 5 invertiert schalten.

Baudrate fiir serielle Kommunikation [Baud/ 4800/256000]

Falls das Geréat tUber eine RS232 Schnittstelle verfligt, kann hier die
Ubertragungsrate eingestellt werden.

Einstellung Baudrate
0 4800

1 9600

2 19200

3 38400

4 56000

5 115200

6 256000

Gerateadresse fur serielle Kommunikation [Adresse/11,99]

Gerateadresse fur serielle Kommunikation.

Geratenummern wie 20,30,40,..90 sind bei diesem seriellen Protokoll
fur Geréategruppen vorgesehen und dirfen nicht eingestellt werden, da
das Gerat dann nicht mehr ordnungsgemalf arbeitet.
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P90

Parameterebene All:

Status der Eingange [Status/ 0/65535]

Uber diesen Parameter kénnen die aktuellen Zustande der Eingange
ausgelesen werden. Ist der Eingang aktiv, wird das jeweilige Bit als 1
angezeigt. Ein Offner wird somit als 1 angezeigt wenn dieser offen ist.
Siehe hierzu auch Parameter P70, P71. Sind mehrere Eingénge

aktiv, wird deren Wert aufaddiert.

Eingang Dezimalwert Hexadezimalwert
Schutzhaube 2 0x02
Referenznocke 4 0x04

Stuckzahl 8 0x08

Endschalter vorne/unten 64 0x40
Endschalter hinten/unten 128 0x80

Not Aus 32768 0x8000

Alle nicht aufgefuhrten Eingéange werden im Moment nicht verwendet
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PO1

P96

P97

Parameterebene All:

Status der Ausgange [Status/ 0/255]

Uber diesen Parameter kénnen die aktuellen Zustande der Ausgange
ausgelesen werden. Ist der Ausgang aktiv, wird das jeweilige Bit als 1
angezeigt. Schaltet ein Ausgang aktiv aus, wird dieser somit als 1
angezeigt wenn dieser ausgeschaltet ist. Siehe hierzu auch
Parameter P74. Sind mehrere Ausgénge aktiv, wird deren Wert
aufaddiert.

Ausgang Dezimalwert | Hexadezimalwert
Bremse/Klemmung 1 0x01
Arm heben/ Hilfsausgang 1 2 0x02
Arm senken/ Hilfsausgang 2 4 0x04
Arm vor/ Hilfsausgang 3 8 0x08
Arm rlck/ Hilfsausgang 4 16 0x10
Position erreicht 32 0x20
Programm Ende 64 0x40
Stickzahl erreicht 128 0x80

Temperatur Offset [°C/ -20/+20]

Dieser Wert dient zur Kompensierung eines Temperatur Offsets des
Temperaturfiihlers der Endstufe.

Maximaltemperatur der Endstufe [°C/ 0/95]

Um eine Uberhitzung der Endstufe zu vermeiden, kann hier eine
Temperatur hinterlegt werden, bei der die Endstufe mit Fehlermeldung
ausschaltet.
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P02

P03

P04

P05

Parameterebene Achl:

Diverse Parameter dieser Achse sind als Kopie in der
Parameterebene Custom 1 enthalten, um die Inbetriebnahme zu
erleichtern. Diese Parameter sind mit ,Custom®“ gekennzeichnet

Eichwert [P05/ -999999,9999999] Custom

Eichwert entspricht dem in der Funktion Eichen.

Softwareendschalter unten [P05/ -999999, 9999999] Custom

Enthalt den minimalen Eingabewert, den die Steuerung als Sollwert
akzeptieren soll.

Softwareendschalter oben [P05/ -999999, 9999999] Custom

Enthalt den maximalen Eingabewert, den die Steuerung als Sollwert
akzeptieren soll.

Wegstrecke fur Faktorberechnung [beliebige Langeneinheit/ 1, 10000]
Custom

Enthélt eine beliebige Wegstrecke.

Damit der interne Zahler auf verschiedene mechanische
Gegebenheiten, wie Getriebe, Spindelhub usw. eingestellt werden
kann, benttigt dieser zwei Parameter.

1. Eine beliebige Wegstrecke in der gewinschten Einheit und
Auflésung (P0O5).

2. Die Anzahl der vom Messsystem an den Zahler Ubertragene
Impulse beim Verfahren dieser Strecke (P06).

Nur wenn diese Angaben ohne Rundungsfehler in PO5 und P06
eingegeben werden, wird die Steuerung fehlerfrei Giber den gesamten
Bereich positionieren kénnen.

Deshalb sollte hier immer eine Wegstrecke gewahlt werden, auf die
eine ganzzahlige Anzahl von Impulsen vom Messsystem Ubertragen
wird.
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Parameterebene Achse 1

P06 Impulse / Wegstrecke [Auflosung des Messsystems/ 1, 100000 ]
Custom

Anzahl der Impulse pro in PO5 angegebener Wegstrecke (aus P05 und
P06 errechnet sich automatisch der Faktor).

Beispiel 1: Das benutzte Messsystem sendet auf eine Strecke von
1,00 mm, 100 Impulse an den Zahler. Sollwerte, Istwerte
usw. sollen in 1/100 mm Ubertragen werden. Also muss
jeder vom Mel3system eingehende Impuls, mit dem Istwert
verrechnet werden. Folglich sind PO5 und P06 auf den
gleichen Wert einzustellen (z.B. 1, 1 oder 10,10 bzw. 100,
100).

Beispiel 2: Das benutzte MeRsystem hat hier ebenfalls eine
Aufldsung von 1/100 mm. Sollwerte und Istwerte sollen
aber nur eine Stelle hinter dem Komma, also in 1/10 mm
auflésen. Das bedeutet, dass nun auf eine Strecke von 1
(0,1 mm), 10 Impulse vom Mel3system an den Zahler
Ubertragen werden. Folglich ist PO5 um den Faktor 10
kleiner als P06 einzustellen (z.B. 1, 10 oder 10,100 bzw.
100, 1000).

Beispiel 3: Eine Maschine mit Spindelantrieb hat folgende Eckdaten:
Spindelsteigung 5.0 mm / Drehgeber mit einer Auflosung
von 20 Impulsen/Umdrehung. Sollwerte und Istwerte
sollen hier mit einer Stelle hinter dem Komma, also in 1/10
mm aufgelost werden. Das bedeutet, dass nun auf eine
Strecke von 50 (5,0 mm) 20 Impulse vom Mef3system an
den Zahler tUbertragen werden. Folglich ist PO5 auf 50 und
P06 auf 20 einzustellen.

Sollen Einstellungen in inch getéatigt werden, so ist PO5 in inch
einzutragen.
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P07

P08

P09

Parameterebene Achse 1

Maximaler Dauerstrom [x.xx Ampere/ 0.01, 20.00]

Enthéalt den Strom den der Motor fiir unbestimmte Zeit aufnehmen darf,
ohne dass der Regler mit einer Fehlermeldung abbricht.

Wird dieser Strom flir eine Zeit von ca. einer Sekunde Uberschritten,
dann wird eine laufende Positionierung mit Fehlermeldung
abgebrochen.

Der Gemessene Strom kann um + 10% vom realen Wert abweichen.

Anzahl Startwiederholungen [Stiick/ 0, 10]

Liegt der Istwert nach Beendigung einer Positionierung auRerhalb des
Sollwertes +/- Toleranzfenster, so wird die Positionierung auf den
gleichen Sollwert nochmals gestartet. Dies wiederholt sich, bis der
Istwert innerhalb des Toleranzfensters liegt, jedoch maximal des hier
hinterlegten Wertes.

Toleranzfenster [PO5/ 0, 250]
Liegt der Istwert nach einer Positionierung im Bereich

Sollwert + Toleranzfenster, dann wird nicht der reale Istwert, sondern
der Sollwert angezeigt.
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P10

P11

Parameterebene Achse 1

Verweilzeit nach Ziel erreicht bzw. Stop [x.xx sec/ 0.00, 10.00 ]

Um eine unndtige Erwarmung des Motors nach Beendigung einer
Positionierung zu vermeiden wird die Motoransteuerung nach der hier
eingetragenen Zeit ausgeschaltet.

Wird diese Zeit zu kurz gewdhlt, dann kann es vorkommen, dass der
Motor nicht auf seinem Zielpunkt verweilt, sondern durch seine
Massentragheit Uber das Ziel hinauslauft.

Maximale Rampenlange flr ansteigende Rampenfahrt [Impulse des
Messsystems/ 1,250000] Custom

Dieser Parameter legt die Anzahl der Rampenschritte fest, die der
Regler Uber seinen ganzen Bereich Uberstreicht.

In der folgenden Grafik ist ein Positioniervorgang in positiver und
negativer Richtung grafisch dargestellt.

Geschwindigkeit v

V. max

Zielrampe Beschleunigungs-
rampe

Beschleunigungs- Ziel — Wegs
g ielrampe .
rampe P in Inkrmenten

-V max

Die Rampenléange legt fest, wie schnell der Regler auf seine
Maximalgeschwindigkeit regeln soll.

Grol3e Werte fuihren zu langen, kleine Werte zu kurzen Rampenwegen.

Eine zu kurz eingestellte Rampenlange kann ein Uberfahren des
Zielpunktes zur Folge haben, wéhrend eine zu lang eingestellte Rampe
eine lange Positionierdauer zur Folge haben kann.
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P12

P13

P14

P15

P16

P17

Parameterebene Achse 1

Maximale Rampenléange fir abfallende Rampenfahrt [Impulse des
Messsystems/ 1,250000] Custom

Wie Parameter P11, dieser bezieht sich jedoch auf die Zielrampe.

Damit ist z.B. ein schnelles loslaufen und sanftes abbremsen mdglich.

Schnelle Positioniergeschwindigkeit [Prozent/ 1, 100]

1% ... 100%: Wert in Prozent der Maximalgeschwindigkeit bei
automatischer Positionierung, sowie schneller Handverstellung.

Langsame Positioniergeschwindigkeit [Prozent/ 1, 100]

1% ... 100%: Wert in Prozent der Maximalgeschwindigkeit bei
langsamer Handverstellung.

Stoprampe (bei Stopbefehl) [x.xxx msec/ 1, 1000]

Die Zeit, die der Motor nach Stop bis zum Stillstand benétigt.

Schnelle Positioniergeschwindigkeit 2[Prozent/ 1, 100]
Diese Geschwindigkeit gilt flir Positionierungen zu kleineren Istwerten
hin.

1% ... 100%: Wert in Prozent der Maximalgeschwindigkeit bei
automatischer Positionierung, sowie schneller Handverstellung.

Wird hier eine 0 eingetragen, ist dieser Parameter ausgeschaltet und
es wird immer P13 verwendet.

Verweilzeit bei Spindelausgleich [x.xx sec/ 0, 10.00]

Zeit, wahrenddessen der Motor im Umkehrpunkt der Schleife verharrt,
bevor die Positionierung auf den Zielpunkt gestartet wird.
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P18

P19

P20

Parameterebene Achse 1

Verfahrweg bei Spindelausgleich [P05/-10000, 10000]

Uberfahren des Sollwertes um diese Wegstrecke fir den
Spindelausgleich.

Wird P18 negativ eingegeben, wird der Spindelausgleich beim
Positionieren zu kleineren Istwerten gefahren.

Wird P18 positiv eingegeben, wird der Spindelausgleich beim
Positionieren zu grofReren Istwerten gefahren.

Spindelausgleich wird nur bei Positionierungen zu gréf3eren Werten hin
ausgefihrt.

Wird P18 auf 0 eingestellt, so ist die Spindelausgleichsfunktion
ausgeschaltet.

Integrale Anteil 1 [Eingriff des Reglers alle/ 1, 250]

Der Integrale Anteil des Regelalgorithmus wird festgelegt, wie oft der I-
Anteil in die Regelung eingreifen soll.

Eine 1 entspricht der in P22 eingestellten Zeit, 2 entspricht 2 x P22 usw.

1= max. Verstarkung (Regler greift alle in der in P22 eingestellten
Zeit in die Positionierung ein). Dies bewirkt je nach eingestellter
Zeit ein schnelles Loslaufen und starkes Abbremsen.

250 = min. Verstarkung (Regler greift alle 250 x in der in P22
eingestellten Zeit in die Positionierung ein). Dies bewirkt ein
langsames Loslaufen, und schwaches Abbremsen.

Integrale Anteil 2 [Eingriff des Reglers alle/ 1, 250]

Siehe Parameter P19, jedoch nur fur Startwiederholungen wenn in
Parameter P08 festgelegt.
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P21

P22

P23

P24

Parameterebenen Achse 1

Differentialanteil fir Bremsrampe [%/ 0, 100]

Der differentielle Anteil greift wahrend der abfallenden Rampe vor Ziel
in die Regelung nur dann ein, wenn der Motor vor Ziel seine
Geschwindigkeit zu stark verringert, bzw. stehen bleibt.

Einstellung = 0 schaltet den D-Anteil aus.

Einstellung = 100 D-Anteil steuert 100% an der Endstufe aus.

Messzeit der Geberfrequenz fir Regelung [sec/ 0.0001, 5.0000]
Custom

Messzeit wahrenddessen die internen Soll- und Istwerte der Regelung
Ubereinstimmen mussen, bevor die Regelung eingreift. (Wenn P64 auf
0 eingestellt ist)

Wenn P64 auf 1 eingestellt ist, errechnet sich aus dieser Zeit die
maximale Geschwindigkeit, mit der das Ziel angefahren werden darf,
um ein Uberschwingen zu vermeiden.

Stillstandsuberwachung fir ansteigende Rampenfahrt
[Impulse/ 0, 200]

Der Regler besitzt eine (Uberlagerte  Regelung zur
Stillstandstiberwachung.

Wahrend der Zeit P22 mussen an den Regler vom Mel3system die in
P23 angegebene Impulsanzahl gesendet werden.

Ansonsten erkennt der Regler einen Stillstand und die Uberlagerte
Regelung wird aktiv.

Ein groRBer Wert hat ein frihes eingreifen des Regelkreises zur Folge.

Stillstandstiberwachung fur abfallende Rampenfahrt [Impulse/ 0, 200]

Der Regler besitzt eine Uberlagerte  Regelung zur
Stillstandsuberwachung.

Waéhrend der Zeit P22 missen an den Regler vom MeR3system die in
P24 angegebene Impulsanzahl gesendet werden.

Ansonsten erkennt der Regler einen Stillstand und die Uberlagerte
Regelung wird aktiv.

Ein groRRer Wert hat ein frihes eingreifen des Regelkreises zur Folge.
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P25

P26

Parameterebenen Achse 1

Impulsauswertung[Flankenauswertung/ 4, 4]

Bei diesem Geréat wird immer eine 4 Flankenauswertung ausgefuhrt.

Zahlrichtungsumkehr [Richtung/ 0, 1] Custom
Ein Verandern dieses Wertes schaltet die Zahlrichtung des Zahlers um.

0 = vorwarts

1 = ruckwarts

Eine zu kurz eingestellte Rampenlange kann ein Uberfahren des
Zielpunktes zur Folge haben, wahrend eine zu lang eingestellte Rampe
eine lange Positionierdauer zur Folge haben kann.
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Parameterebenen Achse 1

P28  Kettenmal3funktion [Modes/ 0, 1]

Verschiedene Anwendungen bendétigen unterschiedliche Kettenmaf3
Funktionen .

1. Kette wird in positive, bzw. negative Richtung verfahren (addierend,
subtrahierend)
2. Das Eingegebene Kettenmaf? wird immer zum aktuellen Istwert

addiert bzw. subtrahiert (Istwertmode), bzw. nach der ersten
Positionierung zum Sollwert addiert, bzw. subtrahiert
(Sollwertmode).

Die verschiedenen Einstellungen sind der unten aufgefuhrten Tabelle
zu entnehmen.

Einstellung Kettenmall Mode

0 Istwert Mode

1 Sollwert Mode

2 Istwert Mode. Das Kettenmalf? wird automatisch

auf minus gesetzt.

3 Sollwert Mode. Das Kettenmalf? wird automatisch
auf minus gesetzt.

P29 Ruckzugsstrecke bei Funktion Frei Fahren [P05/ 0, 100000]

Hier wird die Strecke fiir die Funktion Frei Fahren hinterlegt.
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P30

Parameterebenen Achse 1

P-Anteil bei Zielfahrt [Faktor/0.00, 1000.00]

Dieser Parameter dient dazu die Zielfahrt zu beschleunigen, bzw.
abzubremsen. Hierzu muss eine zuvor mit Einstellung P30 = 0
durchgeflihrte Positionierung abgespeichert werden. Die Steuerung
vergleicht dann eine aktuelle Positionierung mit der zuvor
gespeicherten und gleicht sich dieser an. Diese Funktion kann fur
dynamische Rampen mit wechselnden Belastungen verwendet werden
und ist auf Rampenlangen kleiner 2 Sekunden beschréankt.

Bevor eine Rampe abgespeichert wird, sind alle Parameter, welche die
Positionierung betreffen einzustellen und die Achse ohne Belastung zu
Positionieren. Der Motor muss bei diesen Einstellungen die maximale
Geschwindigkeit erreichen.

Ist eine Einstellung gefunden, die eine genaue Positionierung in der

gewdlnschten Zeit durchfuhrt, wird die > Taste fUr ca. 2 Sekunden
betatigt. Der Istwert beginnt zu blinken. Ist die Speicherzeit abgelaufen
erlischt das Blinken der Istwert Anzeige.

Danach den Motor unter Belastung betreiben. Wird die Zielposition
unter Belastung nicht in der gewlinschten Zeit erreicht, bzw. Gberfahren
den Parameter P30 langsam erhéhen.

Eine Einstellung von 1.00 bedeutet, dass eine Differenz von einem
Inkrement zwischen aktueller und gespeicherter Rampe mit einem
Korrekturwert von 1/1000 der Maximalaussteuerung an der Endstufe
ausgesteuert wird.
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P31

P32

P33

Parameterebene Achl:

Timer Drehgeberiiberwachung [sec/0, 5.000]

Innerhalb dieses Zeitintervalls missen wahrend des Positionierens
vom Messsystems mindestens zwei Impulse gezahlt werden, sonst
wird die Positionierung mit Fehlermeldung gestoppt.

Bei Einstellung ,0* ist die Uberwachung ausgeschaltet

Schaltschwelle der Drehgeberiiberwachung ( % / 0, 100)

Um einen fehlerfreien Betrieb der Drehgeberiiberwachung auch bei
kleinen Drehzahlen zu gewéhrleisten, kann in diesem Parameter eine
Schaltschwelle eingestellt werden, ab wann die
Drehgeberiiberwachung aktiv ist.

Diese Einstellung wird in % der maximalen Rampenlénge eingegeben.

Fallt das Messsystem wahrend einer Positionierung, oder
Lageregelung aus, dann wiirde der Regler den Motor beschleunigen.

Erreicht die Rampenhdhe den in P32 angegebenen Wert wird die
Drehgeberiiberwachung aktiv und schaltet den Regler aus.

Automatische Startfunktion ( Funktion / 0, 3)

Fur einen vollautomatischen Ablauf, kann hier die Bedingung fur einen
automatischen Start der Achse hinterlegt werden.

Der automatische Start wird durch die erneute Belegung des
Stuckzahlkontakts ausgeldst.

Einstellung Funktion

0 Der automatische Start ist ausgeschaltet.

1 Der automatische Start erfolgt nur im Programm

2 Der automatische Start erfolgt nur im Single
Betrieb.

3 Der automatische Start erfolgt sowohl im
Programm wie auch im Single Betrieb.
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P36

P37

Parameterebene Achl:

Lageregelung [Zustand /0,1]

Das Gerat besitzt einen integrierten Lageregler, der den Motor immer
auf der angefahrenen Position halten soll.

Einstellung Zustand
0 Lageregler ausgeschaltet
1 Lageregler eingeschaltet

Der Lageregler darf nur in Maschinen eingesetzt werden, bei denen
keine direkte Gefahr fir Mensch und Maschine von einer standig
aktiven Regelung ausgehen kénnen, da der Regler standig gegen
mechanische Einflisse wie Druck und Zug arbeitet.

Es ist zu beachten, dass sich der angeschlossene Motor bei standig
aktiver Regelung erheblich erwdrmen kann.

Dies kann unter Umstanden zu schnellerer Alterung, bis zum Ausfall
von Motoren fuhren.

Verstarkungsfaktor des | Anteils (Verstarkung / 0, 10.0000)

Der Intergrale Anteil des Lagereglers arbeitet jetzt mit einer konstanten
Zeit.

Durch den Verstarkungsfaktor kann nun die ,Harte“ des Reglers
eingestellt werden.

Wird hier eine 1.0000 eingetragen bedeutet dies, dass jedes
Differenzinkrement des Messsystems 1:1 an der Endstufe
ausgesteuert wird.
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P38

P39

Parameterebenen Achse 1

Positionsfenster des Lagereglers ( P05 /0, 1000)

Entspricht der Istwert nach einer erfolgten Positionierung nicht dem
Sollwert + Positionsfenster in Inkrementen , dann wird der Lageregler

aktiv.

Innerhalb dieses Positionsfensters ist der Lageregler ausgeschaltet.

Mode des Lagereglers ( Mode /0, 3)

Der Lageregler kann in vier verschiedenen Modi arbeiten.

Einstellung

Mode

0

Der Lageregler wird nur nach einer
abgeschlossenen Positionierung aktiv.
(Lageregelung nur auf Istwert)

Der Lageregler regelt nach Einschalten, bzw. Stop
auf den Istwert, nach abgeschlossener
Positionierung auf den Sollwert.

Ein erneutes Senden eines Stopbefehls schaltet
den Lageregler auch in diesem Mode aus.

Der Lageregler wird nach Erreichen der Zielposition
ausgeschaltet, sofern die Zeit in P10 (Achsel)
abgelaufen ist, und sich die Achse im
Positionsfenster des Lagereglers befindet

Wie Mode 0, jedoch wird die Reglerfreigabe nur
nach Stop ausgeschaltet.
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P40

P42

P44

P45

Parameterebenen Achse 1

P-Anteil des Lagereglers ( Verstarkung /0, 60000)

Der hier eingestellte Wert wird mit der Differenz zwischen Sollwert und
Istwert (in Inkrementen des Messsystems) multipliziert und als
Rampeninkremente ausgesteuert.

Dies bedeutet, dass bei groRen Rampenlangen in P11, P12 Achse 1
dieser Wert grof3er eingestellt werden kann, bei kleinen Rampenlangen
kleiner eingestellt werden muss um ein Schwingen zu verhindern.

Fur die ersten Versuche sollte dieser Wert nicht groRer als 1% der in
P11, P12 ACH1, ACH2 eingestellten Rampenlangen betragen.

Tritt dabei keine Schwingneigung auf, kann der Wert auch weiter
vergroRert werden.

Motordrehrichtung (Richtung / 0, 1) Custom
Dieser Parameter invertiert die aktuelle Motordrehrichtung.

Dreht der Motor physikalisch in die falsche Richtung, so ist dieser
Parameter zu verandern.

Referenzfahrt Freigabe (Aus, An/0, 1)

Dieser Parameter gibt die automatische Referenzfahrt fur die
Steuerung frei und darf nur dann auf 1 eingestellt werden, wenn die
Maschine flir eine automatische Referenzierung ausgertstet ist.

Ist dieser Parameter 0, wird der Eingang Referenznocke als
zusatzlicher Stopeingang verwendet.

Referenzfahrt Geschwindigkeit (% / 0, 100)

Hier wird die Geschwindigkeit in Prozent hinterlegt, mit der sich der
Motor der Referenznocke, bzw. einem Endschalter nahert.

47 Geratebeschreibung
PS312P76



hejm

automation

P46

Parameterebenen Achse 1

Referenzfahrt Mode (Mode / 0, 7)

Je nach Maschinenausfiihrung, kann die Referenzfahrt in
verschiedenen Modi ausgeftihrt werden.

Einstellung

Mode

0

Zur positiven Endlage hin, ist ein separater
Naherungsschalter, bzw. mechanischer Schalter
angebracht. Wird dieser erreicht, wird die
Motordrehrichtung umgekehrt und solange mit der
in Parameter P14 hinterlegten Geschwindigkeit zur
negativen Endlage gefahren, bis ein Indeximpuls
(Spur Z) vom angeschlossenen Messsystem
erkannt wird.

Dann wird der Istwert auf den in PO2 (Achse 1)
hinterlegten Wert gesetzt.

Zur negativen Endlage hin, ist ein separater
N&aherungsschalter, bzw. mechanischer Schalter
angebracht. Wird dieser erreicht, wird die
Motordrehrichtung umgekehrt und solange mit der
in Parameter P14 hinterlegten Geschwindigkeit zur
positiven Endlage gefahren, bis ein Indeximpuls
(Spur Z) vom angeschlossenen Messsystem
erkannt wird.

Dann wird der Istwert auf den in PO2 (Achse 1)
hinterlegten Wert gesetzt.

Wie Mode 0, es wird jedoch auf den positiven
mechanischen, bzw. elektrischen Endschalter
gefahren.

Wie Mode 1, es wird jedoch auf den negativen
mechanischen, bzw. elektrischen Endschalter
gefahren.

Wie Mode 0. Jedoch wird kein Indeximpuls
ausgewertet. Der Istwert wird nach dem Verlassen
des Naherungsschalters, bzw. mechanischen
Schalters gesetzt.

Wie Mode 1. Jedoch wird kein Indeximpuls
ausgewertet. Der Istwert wird nach dem Verlassen
des Naherungsschalters, bzw. mechanischen
Schalters gesetzt.

Wie Mode 2. Jedoch wird kein Indeximpuls
ausgewertet. Der Istwert wird nach dem Verlassen
des Naherungsschalters, bzw. mechanischen
Schalters gesetzt.

Wie Mode 3. Jedoch wird kein Indeximpuls
ausgewertet. Der Istwert wird nach dem Verlassen
des Naherungsschalters, bzw. mechanischen
Schalters gesetzt.
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P47

P48

PS50

P51

Parameterebenen Achse 1

Parkposition nach Referenzfahrt (P05 /-999999,9999999)

Nach beendeter Referenzfahrt verfahrt die Steuerung den Motor
automatisch auf die hier hinterlegte Position.

Offset fur Referenzwert (P05 / -999999,9999999)

Wenn der in P02, Achse 1 hinterlegte Wert nicht mit dem realen
Positionswert nach dem Referenzieren Gibereinstimmen, und der Wert
in P02 nicht verandert werden sollte, kann hier ein Offset hinterlegt
werden, der zu dem in P02 hinterlegten Wert, nach Beendigung der
Referenzfahrt addiert wird.

Verzugszeit der Klemmung[Sekunden/ 0.00,10.00 ]
Wird der Langenanschlag wahrend des Stillstands mit einer

mechanischen Klemmung in Position gehalten, dann muss diese bei
erneuter Positionierung zuerst sicher 6ffnen, bevor der
Langenanschlag wieder positionieren kann.

Hier kann diese Zeit eingetragen werden.

Umkehr der Handtasten [Umkehr/ 0,1 ] Custom

Damit die Pfeiltasten auf der Folie mit der Bewegungsrichtung des
Anschlags Ubereinstimmen, kann hier die Verfahr- Richtung bei
Betatigung einer Hand Taste vertauscht werden.
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P58

P59

Parameterebenen Achse 1

MalRfehlerkompensation Schrittweite [P05/ 0,60000 ] Custom

Die MaRfehlerkompensation kann dazu verwendet werden,
Abweichungen zwischen dem gemessenen Wert und dem realen
mechanischen Wert zu kompensieren.

Hier wird die Schrittweite der Messstellen hinterlegt.

Die Vorgehensweise der Eingabe und Aktivierung der
MaRfehlerkompensation, wird in einem separaten Kapitel erlautert.

MaRfehlerkompensation Mode [Mode/ 0,2] Custom

Einstellung Funktion

0 Die Mal3fehlerkompensation ist ausgeschaltet

1 Die Eingabe der Maf3fehlerkompensationswerte
ist eingeschaltet.

2 Die hinterlegten Maf3fehlerkompensationswerte
werden mit den Anzeigewerten verrechnet.

Die Vorgehensweise der Eingabe und Aktivierung der
Maffehlerkompensation, wird in einem separaten Kapitel erlautert.
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P60

P61

P62

P63

Parameterebenen Achse 1

Rampenermittlung [aus, an/ 0,1 ]

Wird der Zeitlich gesteuerte Regler auf aktiv gesetzt, muss einmalig
die Rampenermittlung aktiviert werden. Nach Betatigen der Starttaste
verfahrt die Steuerung eine komplette ansteigende und Abfallende
Rampenfahrt mit der in P61 hinterlegten Zeit. Hierbei ist zu beachten,
dass eine ausreichend lange Wegstrecke fur die Rampenfahrt zur
Verfiigung steht, da Endlagen in diesem Mode ignoriert werden.

Dieser Parameter wird nach erfolgreicher Ermittlung automatisch
wieder zuriick gesetzt.

Regler Auswahl [Art des Reglers/0,1 ]

Wird dieser Parameter auf 1 eingestellt, ist der Zeitlich gesteuerte
Regler aktiv. Bei Einstellung 0 der bisher in der Steuerung verwendete
Regler.

Damit der zeitlich gesteuerte seine Vorteile ausspielen kann, sollte
das Verhaltnis zwischen P05 und P06 mindestens 4 betragen. P06
sollte also mindestens um den Faktor 4 gréRer sein als P0O5. Dies
hangt jedoch auch von der Dynamik des Motors ab.

Rampenzeit [Sekunden/ 0.020,2.000 ]

Hier wird die Rampenzeit fir den zeitlich gesteuerten Regler
eingestellt. Bei der Einstellung ist zu beachten, dass der Motor der
hier eingestellten Zeit auch folgen kann.

Proportional Verstarkung [PWM-Schritte/ 0.00,100.00 ]

Die Steuerung ermittelt wahrend der Rampenfahrt standig die Position
des Motors. Wird eine Differenz zwischen Soll- und Ist-Position
erkannt, wird die Differenz mit dem hier eingestellten Wert multipliziert
und zu dem PWM Aussteuerwert addiert, um die Differenz
auszugleichen.
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P64

P65

P66

P67

Parameterebenen Achse 1

Integral Verstérkung [PWM-Schritte/ 0.0000,50000 ]

Die Steuerung ermittelt wahrend der Rampenfahrt standig die Position
des Motors. Wird eine Differenz zwischen Soll- und Ist-Position
erkannt, wird der Integralwert um den hier eingestellten Wert erhoht,
bzw. erniedrigt und zu dem PWM Aussteuerwert addiert, um die
Differenz auszugleichen.

0- Offset Kompensation [aus, an /0,1 ]

DC Motoren bendtigen in der Regler eine Spannungshéhe um in
Bewegung zu kommen. Dieser Parameter schaltet die Kompensation
dieser Spannungshdohe aktiv.

Ist die Rampenermittlung aktiv und dieser Parameter auf 1 gesetzt,
wird der in P66 hinterlegte Wert automatisch ermittelt.

In den meisten Féllen, kann dieser Parameter aber auf 0 eingestellt
werden.

0- Offset PWM Schritte [PWM Schritte /0,1000 ]

Hier kann der ermittelte Wert der 0 — Offset Kompensation verandert
werden. Die maximale Aussteuerung des PWM Wertes betragt +/-
2047 Schritte. Der 0-Offsetbereich kann dadurch bis zu ca. 50% der
Maximalaussteuerung betragen.

Nachregelzeit bei dynamischer Rampe [Sekunden/0.00,10.00 ]

Wird die Zielposition nach Beendigung der Rampenfahrt nicht genau
getroffen, korrigiert der Regler dies innerhalb der hier hinterlegten
Zeit, bis die Zielposition erreicht oder die Regelzeit abgelaufen ist.

Dieser Parameter sollte auf 0 gesetzt werden, wenn der Lageregler
aktiv ist.
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P70

P71

P86

Parameterebenen Achse 1

Totmann Bereich zu kleineren Werten hin [P05/ -99999,9999999 ]

Viele Anwendungen verlangen aus Sicherheitsgriinden innerhalb
bestimmter Bereiche (Totmannbereich) eine kontinuierliche
Betéatigung der Starttaste.

Wird die Starttaste losgelassen, stoppt das Gerét die Positionierung.
Hier kann der Bereich vom Softwareendschalter minimal, bis zu dem
hier hinterlegten Wert eingestellt, innerhalb dessen die Starttaste
betatigt sein muss.

Dies gilt jedoch nur fir Positionierungen zu kleineren Istwerten hin.
Wird zu gro3eren Istwerten hin gefahren, dann muss die Starttaste
nicht standig belegt sein. (Verlassen des Totmannbereiches)

Totmann Bereich zu gréReren Werten hin [P05/ -99999,9999999 ]

Viele Anwendungen verlangen aus Sicherheitsgriinden innerhalb
bestimmter Bereiche (Totmannbereich) eine kontinuierliche
Betatigung der Starttaste.

Wird die Starttaste losgelassen, stoppt das Geréat die Positionierung.
Hier kann der Bereich vom Softwareendschalter maximal, bis zu dem
hier hinterlegten Wert eingestellt, innerhalb dessen die Starttaste
betatigt sein muss.

Dies gilt jedoch nur fiir Positionierungen zu grof3eren Istwerten hin.
Wird zu kleineren Istwerten hin gefahren, dann muss die Starttaste
nicht standig belegt sein. (Verlassen des Totmannbereiches)

Abstand Index Nocke (ro / -999999,9999999)

Hier wird der Abstand zwischen dem Verlassen der Nocke und
gefundenem Indeximpuls in Inkrementen des Messsystems hinterlegt.

Ist dieser Wert zu klein, kann es unter gewissen Bedingungen
vorkommen, dass die Steuerung zwischen zwei Indeximpulsen
springt.

Also einmal den ersten Indeximpuls nach der Nocke und ein anderes
Mal erst den zweiten Indeximpuls nach Verslassen der Nocke
erkennt. Ist dies der Fall, muss die Nocke mechanisch ein wenig
verstellt werden.
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P90

Parameterebenen Achse 1

Dezimalpunkt [Dezimalstelle/ 0, 5]

Mit diesem Parameter wird der Dezimalpunkt innerhalb der Anzeige
gesetzt.

0 = Dezimalpunkt ausgeschaltet
1 = eine Dezimalstelle usw.

Die Einstellung des Dezimalpunktes hat keinen Einfluss auf die
Auflésung der Anzeige.

Diese wird nur mit den Parametern P05 und P06 vorgenommen.
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PO1

Parameterebene Special:

VersatzmalRmode [Mode / 0,4 ]

Einstellung

Mode

0

Versatzmal3funktion ausgeschalten

1

< >

Wird die < Taste betétigt, dann wird der im Parameter

Versatzmal tber die Tasten

P02 eingestellte Versatzmal3wert vom Istwert
abgezogen.

Gleichzeitig erscheint im Datensatzfenster das Symbol

|- und zeigt dem Bediener an, dass die
Versatzmal3funktion aktiv ist.

Wird die > Taste betétigt, dann wird der im Parameter
P02 eingestellte Versatzmal3wert zum Istwert addiert.
Gleichzeitig wird im Datensatzfenster das Symbol

|- geldscht und zeigt dem Bediener an, dass die
Versatzmal3funktion inaktiv ist.

Die Anzeige funktioniert nur im Single Betrieb, da das
Fenster im Programmbetrieb fir die Datensatzanzeige
benutzt wird.

Versatzmal3funktion Uber externen Naherungsschalter
bzw. Wahlschalter.

Diese Funktion ist nur dann aktiv, wenn P03 in
Blade auf O eingestellt ist.

Bei dieser Funktion wird die Steuerung an einen
externen Naherungsschalter, der das Anbringen einer
Hardwareverlangerung tiberwacht, oder an einen
externen Wabhlschalter angeschlossen.

Bei Geraten der Serie PS312, muss diese Option
separat bestellt werden, da der Gerateeingang nach
auf3en gelegt werden muss.

In diesem Mode wird im Datensatzfenster das Symbol

|- nicht angezeigt.

Wie Einstellung 1. Jedoch wird der untere
Endlagenschalter um das Versatzmall in positive
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P02

P03

P04

P05

Richtung verstellt. Damit bleibt die mechanische
negative und positive Endlage konstant .

4 Wie Einstellung 2. Jedoch wird der untere
Endlagenschalter um das Versatzmal in positive
Richtung verstellt. Damit bleibt die mechanische
negative und positive Endlage konstant .

Versatzmaf3 [P05/ -999999,9999999 ]

Hier wird die Versatzmalistrecke hinterlegt. Diese entspricht der Léange
der Anschlagverlangerung.

Versatzmal32 [P05/ -999999,9999999 |

Hier kann eine weitere VersatzmaRstrecke hinterlegt werden, die Gber
den Eingang Referenznocke, Con 9, Pin 1 aktiviert werden kann.

Verzdgerungszeit fur Frei-Fahren [Sek./ 0.00,50.00 ]

Die Funktion Frei-Fahren bei aktivem Stlickzahleingang kann um die
hier hinterlegte Zeit verzégert werden.

Verriegelung der Taste P [aus, an/ 0,1 ]

Einstellung | Funktion

0 Die Taste P ist frei geschaltet
1 Die Taste P ist verriegelt, also ohne Funktion
56 Geratebeschreibung

PS312P76



hejm

automation

P06

P07

Parameterebene Special:

Ablauf Eichen [Mode/ 0,1 ]

Einstellung

Funktion

0

Das Gerat eicht den Istwert durch Betatigen der E
Taste.

Das Gerat eicht den Istwert durch Betatigen der R
Taste.

Automatische Vor/Rick Funktion [Mode/ 0,1 ]

Einstellung | Funktion

0 Die automatische Vor/Rick Funktion ist ausgeschaltet.
Nach dem, Frei-Fahren muss die Achse per
Tastendruck wieder in die Grundposition zuriickgeholt
werden.

1 Ist die Frei-fahren Funktion aktiv, fahrt die Achse bei

verlassen des Stiickzahlkontakts nach hinten und bei
erneutem Belegen des Kontakts wieder nach vorne.

Bei motorischem Frei-fahren, muss hierzu die
Automatik Start Funktion (P33 Achse 1) aktiv
geschaltet sein.
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Parameterebene Special:

P31 Funktion des Eingangs Referenznocke [Funktion/ 0,2 ]

Einstellung Funktion des Eingangs Con 9, Pin 2

0 An den Eingang wird eine Referenznocke
angeschlossen. Diese wird fir die Referenzfahrt
verwendet.

1 Der Eingang wird zur Aktivierung des zweiten
Versatzmalles benutzt. Versatzmafd 2 wird dann
mit dem Istwert verrechnet.

2 Die minimale Endlage wird mit dem Wert in
Versatzmall 2 addiert. Damit lasst sich eine
beliebige  Verschiebung  des Nullpunktes
realisieren.

P32 Erweiterte Not Aus Funktion [Funktion/ 0,1 ]

Einstellung Funktion

0 Ein betatigter Not Aus Eingang stoppt nur eine
aktive Positionierung, bzw. verhindert den Start
des Motors.

1 Ein betatigter Not Aus Eingang schaltet zusatzlich
zum Motor auch alle Schaltausgange aus.

P33 Funktion des Ausganges Stuickzahl erreicht [Funktion/ 0,1 ]

Einstellung Funktion

0 Der Ausgang schaltet bei Stiickzahl =0

1 Der Ausgang schaltet wenn der Programmmode
aktiv ist. Beim Editieren und Programm abarbeiten.

2 Der Ausgang schaltet bei Programm abarbeiten
aktiv.
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Parameterebene Special:

P36 Startverzdgerung im Programmbetrieb[Sekunden/ 0.00,60.00 ]

Im Programmbetrieb kann es durch verknipfte Peripherie vorkommen,
dass ein automatischer Start ein wenig verzogert erfolgen muss.

In diesem Parameter kann eine Verzégerungszeit hinterlegt werden.

P46 Art der Parkposition im Programmbetrieb [Art/ 0,1 ]

Soll im Programmbetrieb die Parkposition verwendet werden, dann
kann Uber diesen Parameter entschieden werden, ob es sich bei dem
Wert in P46 um eine absolute Position, oder um einen Offset handelt.

Einstellung

Art der Parkposition

0

Bei dem in P47 hinterlegten Wert handelt es sich
um einen Offset, der zu einer vermeintlichen
Kopfschnittposition addiert wird.

Die Parkposition errechnet sich dann aus
Kopfschnittposition + Offset.

Bei dem in P47 hinterlegten Wert handelt es sich
um eine absolute Position, die angefahren wird.

P47 Parkposition [P05/ -999999,9999999 ]

Hier wird die Parkposition bzw. der Offset flr die Parkposition

hinterlegt.
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P48

P49

P65

Parameterebene Special:

Taster F1 im Programm verriegelt [aus, an/ 0,1 ]

Um Fehler des Bedieners bei Programmeingabe zu vermeiden, kann
die F1 Taste ab dem zweiten Datensatz verriegelt werden. Damit ist
ein Umschalten von Absolut- auf Kettenmaf3 nur noch im ersten
Datensatz mdoglich.

Einstellung Funktion
0 F1 Taster immer aktiv.
1 F1 Taster verriegelt.

Externe Start, Stop Eingange frei [aus, an/ 0,1 ]

Einstellung Funktion
0 Externe Start, Stop Eingénge verriegelt
1 Externe Start, Stop Eingange frei

Position erreicht Signal bei Kopfschnitt, Gutschnitt [Funktion/aus,an]

Manche Applikationen erlauben kein automatisches Auslésen des
Werkzeuges, nach der Positionierung auf die Kopfschnitt, oder
Gutschnittposition. Deshalb kdnne hier die folgenden Einstellungen
getroffen werden.

Dieser Parameter gilt nun auch bei allen Maschinentypen, wenn keine
Gutschnitt oder Kopfschnittfunktion angewahlt ist.

Einstellung Funktion

0 Das Werkzeug muss nach dem Erreichen der
Kopfschnitt oder Gutschnittposition manuell
ausgeldst werden.

1 Der Position erreicht Ausgang kommt auch bei
Erreichen der Kopfschnitt, oder
Gutschnittposition.
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P67

P68

P69

Parameterebene Special:

Vertauschen der Vor/Riick und Heben/Senken Taster [nein/ja/0,1]

Dieser Parameter vertauscht die Funktion der Vor/Ruck und
Heben/Senken Taster.

Wischzeit des Programm Ende Ausgangs [Sek./0.00, 100.00]

Hier kann die Wischzeit des Programm Ende Ausgangs eingestellt
werden. Wird der Parameter auf O eingestellt, schaltet der Ausgang
statisch.

Parameter Basiseinheit [Einheit/ 0,1]
Dieser Parameter ist wichtig fir die Inch/mm Umschaltung.

Damit werden die Parameter immer in der Einheit angezeigt in der sie
abgespeichert wurden, auch wenn in die andere Langeneinheit
gewechselt wurde.

Einstellung Einheit

0 Die in den Parameterebenen hinterlegten
Langenparameter sind in mm abgelegt.

1 Die in den Parameterebenen hinterlegten
Langenparameter sind in inch abgelegt.
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Parameterebene Special:

P70 Funktion des Tasters M [Funktion/0, 2)

Einstellung Funktion

0 Der Taster hat auBerhalb der Parameterebenen
keine Funktion.

1 Der Taster andert das Vorzeichen eines Sollwertes.

2 Der Taster schaltet die Anzeige von mm auf inch
oder zurtick auf mm.

P71 Funktion des Tasters F1 [Funktion/0, 1]

Einstellung Funktion

0 Der Taster hat keine Funktion.

1 Der Taster andert den Positioniermode von Kette
auf Absolut, bzw. wieder zurtick
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Parameterebene Special:

p72 Aktivierung des Position erreicht Ausgangs [Funktion/0, 5]

Einstellung

Funktion

0

Der Position erreicht Ausgang ist im Singelbetrieb
ausgeschaltet. Im Programmbetrieb schaltet der
Ausgang bei Gleichheit von Soll-, und Istwert .

Der Position erreicht Ausgang schaltet bei
Gleichheit von Soll-, und Istwert auch im Single
Betrieb.

Der Position erreicht Ausgang ist im Singelbetrieb
ausgeschaltet.

Im Programm Betrieb schaltet der Ausgang bei
Gleichheit von Soll-, und Istwert solange, bis der
Stlickzahlkontakt wieder geschlossen ist. P73,
Wischzeit muss dann auf 0 eingestellt werden.

Der Position erreicht Ausgang schaltet auch im
Single Betrieb bei Gleichheit von Soll-, und Istwert
solange, bis der Stlickzahlkontakt wieder
geschlossen ist. P73, Wischzeit muss dann auf 0
eingestellt werden.

Der Position erreicht Ausgang ist im Singelbetrieb
ausgeschaltet.

Im Programmbetrieb wird die Stlickzahl mit dem
Position erreicht Ausgang, inkrementiert oder
dekrementiert.

Hierzu muss der Position erreicht Ausgang auf
wischend eingestellt sein.

Die Stiickzahl wird mit dem Position erreicht
Ausgang, auch im Singelbetrieb inkrementiert oder
dekrementiert.

Hierzu muss der Position erreicht Ausgang auf
wischend eingestellt sein.
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Parameterebene Special:

P73 Wischzeit des Position erreicht Ausgangs [Sek./0.00, 100.00]

Hier kann die Wischzeit des Position erreicht Ausgangs eingestellt
werden. Wird der Parameter auf O eingestellt, schaltet der Ausgang
statisch.

P74 Auto dekrementieren der Stuickzahl fur pneumatischen Riickzug
[aus,an./0, 1]

Wird der Stiickzahlkontakt nicht verwendet, kann hier ein

automatisches Dekrementieren der Stiickzahl fir die pneumatische
Ruckzugsfunktion aktiviert werden.

Einstellung Funktion

0 Die Funktion ist ausgeschaltet

1 Féahrt der Pneumatikzylinder nach der Frei- fahren
Funktion wieder in seinen Ursprungpunkt, wird die
Stuckzahl je nach Einstellung inkrementiert oder
dekrementiert.

P75 Rickzugsfunktion, Frei-fahren [Funktion./0, 1]

Einstellung Funktion

0 Die Ruckzugs, bzw. Frei-fahren Funktion
erfolgt motorisch.

1 Die Rickzugs, bzw. Frei-fahren Funktion
erfolgt pneumatisch

2 Die Rickzugs, bzw. Frei-fahren Funktion
erfolgt pneumatisch und motorisch
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Parameterebene Special:

P76 Wischzeit bei pneumatischer Rickzugsfunktion [Sek./0.00, 10.00]

Bei pneumatischer Vor-, Ruck Funktion kann hier eine Wischzeit in
Sekunden hinterlegt werden. Ist diese Zeit auf 0.00 eingestellt ist der
Ausgang statisch.

P77 Wischzeit bei pneumatischer Heben, Senken Funktion [Sek./0.00,
10.00]

Bei pneumatischer Heben, Senken Funktion kann hier eine Wischzeit
in Sekunden hinterlegt werden. Ist diese Zeit auf 0.00 eingestellt ist
der Ausgang statisch.

P78 Ablauf der Heben Senken Funktion [Ablauf./0, 3]

Einstellung Ablauf

0 Die Heben senken Funktion wird durch einen
kurzen Tastendruck initiiert.

1 Die Heben, senken Funktion wird im Totmann
Mode durchgefuhrt. Nur solange die Taste
betatigt wird sind die Ausgénge aktiv.

2 Die Steuerung darf bis zu dem in Parameter
P79 hinterlegten Wert mit gehobenem Arm
Positionieren.

3 Kombination aus Einstellung 1 und 2
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Parameterebene Special:

P79 Untere Grenzwert bis zu dem der Motor mit Arm oben positionieren
darf [P05./-999999, 9999999]

Hier wird der Bereich eingestellt bis zu dem der Motor mit gehobenem
Arm positionieren darf. Soll eine Positionierung tiber den ganzen
Bereich gesperrt werden, dann ist dieser Parameter gréRer oder
gleich der positiven Endlage einzustellen.

P80 Einstellung Bluetooth Schnittstelle aktiv [Einstellung./0, 1]

Einstellung Funktion

0 Die optionale Bluetooth Schnittstelle ist nicht
bestuckt.

1 Die optionale Bluetooth Schnittstelle ist bestlickt.

P81 Scanner Mode [Mode./0, 3]

Einstellung Funktion

0 Es wird nur der Sollwert Giber die Scanner
Schnittstelle Ubertragen

1 Die Stlickzahl wird zuséatzlich zum Sollwert
Ubertragen

2 Der Dezimalpunkt wird zusatzlich zum Sollwert
Ubertragen.

3 Stiickzahl und Dezimalpunkt werden zusétzlich

zum Sollwert Gbertragen.

66 Geratebeschreibung
PS312P76



hejm

automation

Parameterebene Facto:

Nur fur Mitarbeiter der Firma HEJM bestimmt.

3.4.3 Parameterliste

Fir Servicezwecke ist es ratsam, die bei der Auslieferung der
? Maschine in der Steuerung hinterlegten Parameter zu dokumentieren.
Dazu kann nachfolgende Tabelle verwendet werden.

Parameter Spezifische Default
Maschineneinstellung

Parameter User

P00 Sageblattstarke 3.0

P01 Subtraktionskonstante 1
bei aktivem Stiickzahl-
eingang

P02 Automatische Riickzug 0
bei aktivem Stiickzahl-
eingang

P03 Anfahren der ersten 0
Position im Programm

P04 Offset fur Werkzeug- 0.0
position

P05 Geschwindigkeit von 100

Materialsensor bis zur
ersten Schnittposition

P80 Bluetooth Schnittstelle 0
initialisieren

P90 LAN Adresseinstellung 192168
hoherwertiger Bereich

P91 LAN Adresseinstellung 1180
niederwertiger Bereich

P92 Subnetz Maske 0

Parameter All

P02 Hardwareversion 0.3

P02 Softwareversion 7.3

P03 Sprache 0

P05 Zwei-Hand Betrieb 0

P06 Maschinentyp 0

P07 CN Nummer bei 0
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Sondergeraten

P08 Kundennummer bei 0
Sondergeraten

P21 Codewort fur 0
Parameterverriegelung

P22 Codewort fir 0
Eichebene

P23 Codewort fur 0
Kundenebene

P60 Anzahl der Programme 99

P61 Programmablauf 1

P70 Logik der Schalt- 0
eingange 1

P71 Logik der Schalt- 0
eingange 2

P74 Logik der Schalt- 0
ausgange

P81 Baudrate fiir serielle 1
Kommunikation

P82 Gerateadresse fir 11
serielle Kommunikation

P90 Status der Eingange 0

P91 Status der Ausgéange 0

P96 Temperatur Offset 7

P97 Maximaltemperatur der 95
Endstufe

Parameter Achl

P02 Eichwert 1000.0

P03 Softwareendschalter 0.0

vorne

P04 Softwareendschalter 6000.0

hinten

P05 Weg fur 100.0

Faktorberechnung

P06 Impulse/Weg 7200

P07 Maximaler Dauerstrom 6.00

P08 Anzahl der 0
Startwiederholungen

P09 Toleranzfenster 0.0

P10 Verweilzeit nach Ziel 0.20
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erreicht
P11 Maximale Rampen- 20000
Lange fir ansteigende
Rampenfahrt
P12 Maximale Rampen- 20000
Lénge fur abfallende
Rampenfahrt
P13 Schnelle 100
Positioniergeschwindigkeit
P14 Langsame 20
Positioniergeschwindigkeit
P15 Stoprampe 0.10
P16 Schnelle Positionier- 0
geschwindigkeit 2
P17 Verweilzeit nach 0.00
Spindelausgleich
P18 Verfahrweg bei 0.0
Spindelausgleich
P19 Integralanteil 1 1
P20 Integralanteil 2 1
P21Differentialanteil 0
P22 Messzeit der 0.0100
Geberfrequenz
P23 Stillstandsuber- 1
wachung fir an-
steigende Rampenfahrt
P24 Stillstandstiber- 1
wachung fur abfallende
Rampenfahrt
P25 Impulsauswertung 4
P26 Zahlrichtungsumkehr
P28 Kettenmalf3funktion 0
P29 Ruckzugsstrecke bei 0.0
Frei-fahren
P30 P-Anteil bei Zielfahrt 0.00
P31 Timer Drehgeber- 0.00
Uberwachung
P32 Schaltschwelle der 50
Drehgebertiberwachung
P33 Automatische 0
Startfunktion
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P36 Lageregelung 0

P37 Verstarkungsfaktor des 0.0100
I-Anteils

P38 Positionsfenster des 0
Lagereglers

P39 Mode des Lageregler 0

P40 P Anteil des 10
Lagereglers

P42 Motordrehrichtung 0

P44 Referenzfahrt Freigabe 0

P45 Referenzfahrt 25
Geschwindigkeit

P46 Referenzfahrt Mode 0

P47 Parkposition nach 0.0
Referenzfahrt

P48 Offset fur Referenzwert 0.0

P50 Verzugszeit der 0.20
Klemmung

P51 Umkehr der 0
Handtasten

P58 MalRfehlerkompen- 100.0
sation Schrittweite

P59 MalRfehlerkompen- 0
Sation Mode

P60 Rampenermittlung 0

P61 Regler Auswahl 0

P62 Rampenzeit 0.00

P63 Proportional 0.00
Verstarkung

P64 Integral Verstarkung 0.0000

P65 0-Offset Kompensation 0

P66 0-Offset PWM Schritte 0

P67 Nachregelzeit fur 1.00
dynamische Rampe

P70 Totmannbereich zu 0.0
kleineren Werten hin

P71 Totmannfunktion zu 0.0
groReren Werten hin

P86 Abstand Index Nocke ro

P90 Dezimalpunkt 1
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Parameter Special

P01 VersatzmafRmode 0
P02 Versatzmal 0.0
P03 Versatzmal3 2 0.0
P04 Verzégerungszeit fur 0.00
Frei-Fahren
PO5 Verriegelung der 0
Taste P
P06 Ablauf Eichen 0
P07 Automatische 0
Vor/Ruck Funktion
P31 Funktion des Eingangs 0
Referenznocke
P32 Erweiterte Not Aus 0
Funktion
P33 Funktion des 0
Ausganges Stiickzahl
erreicht
P36 Starverzégerung im 0.00
Programmbetrieb
P46 Art der Parkposition im 0
Programmbetrieb
P47 Parkposition 200.0
P48 Taster F1 im 200.0
Programm verriegelt.
P49 Externe Start Stop 0
Eingange verriegelt
P65 Position erreicht Signal 0
bei Kopfschnitt,
Gutschnitt
P67 Vertauschen der 0
Vor/Rick und
Heben/Senken Taster
P68 Wischzeit des 0.00
Programm Ende
Ausgangs
P69 Parameter Basiseinheit 0
P70 Funktion des Taster M 0
P71 Funktion des Taster F1 0
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P72 Aktivierung des 1
Position erreicht
Ausgangs

P73 Wischzeit des Position 0.00
erreicht Ausgangs

P74 Auto dekrementieren 0
der Stiickzahl

P75 Ruckzugsfunktion 0

P76 Wischzeit bei 0.00

pneumatischer

Ruckzugsfunktion

P77 Wischzeit bei 0.00
pneumatischer Heben,
Senken Funktion

P78 Ablauf der Heben, 0
Senken Funktion
P79 Untere Grenzwert bis 0.0

zu dem der Motor mit
Arm oben posi-
tionieren darf.

P80 Einstellung Blue Tooth 0
Schnittstelle
P81 Scanner Mode 0
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4, Bedienung

4.1 Anzeige und Funktionstasten

Hand verfahren schnell

Hand Verfahren

Start

Sicherheits Stop Vor, Riick Taster Stop Start

Abb. 4  Funktionstasten, Anzeigen
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4.2

42.1

4.2.2

4.2.3

4.2.4

Tasten Funktionen

Stuckzahleingabe

Nach Betatigen des Tasters Stlickzahleingabe aktivieren, erscheint das
Stiickzahlsymbol in der Stiickzahlanzeige, und der Stuckzahlwert kann
editiert werden.

Durch Betatigen dieses Tasters wird die Stuickzahl aktiviert und in den
normalen Betriebsmode zuriick gewechselt.

Sonderfunktionstaster

Der Taster F1 besitzt verschiedene Funktionen, von denen eine
Funktion Uber den Parameter P71 in der Parameterebene Special
aktiviert werden kann.

Eichen

Durch Betatigen der Taste R kann das Gerat auf einen beliebigen
Wert geeicht werden.

Hierzu ist die Taste R Zu Betatigen.

Ist das Eichen durch einen Code geschitzt, dann muss dieser zuerst
eingegeben und durch die Taste bestatigt werden.

Danach wird der Eichwert eingegeben und durch Betatigen der Taste
E] aktiviert und die Eichebene verlassen.

Soll die Ebene verlassen werden, ohne zu Eichen, die Taste
nochmals betétigen.

Programmtaste

Wird die Taste kurz betatigt wird in den Programm Abarbeitungsmodus
gewechselt, wenn ein ausfihrbares Programm vorhanden ist.

Bei langerem Betatigen der Taste wird in den Editiermodus gewechselt.

Eine genauere Erklarung der Programm Eingabe und Abarbeitung folgt
in einem spéateren Kapitel.
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4.2.5

4.2.6

4.2.7

4.2.8

4.2.9

< >

Diese Tasten dienen zum Selektieren einer Funktionsebene, sowie zur
Selektion eines Parameters innerhalb einer Funktionsebene.

Selecttasten

(Voricht! Beim Weiterschalten mit Hilfe der Selecttasten, wird die
Anderung eines Parameterwertes nicht abgespeichert)

Minus Taste

Uber die Minus Taste kann das Vorzeichen eines Parameterwertes
verandert werden. Uber P70 in der Funktionsebene Special, kann diese
Funktion auch fur die Sollwerteingabe frei geschaltet, oder der Taste
andere Funktionen zugewiesen werden.

Funktionstaste

Die  Funktionstaste  wechselt vom  Singlebetrieb in die
Parameterebenen und wieder zuriick.

@ Enter Taste

Im Singlebetrieb wird durch Betéatigen der E Taste zwischen Automatik
und Handpositionierung gewechselt.

Bei Handbetrieb erscheint im Sollwertfenster die Meldung ,HAnd*.

Wird eine Fehlermeldung angezeigt, kann diese durch Betatigung der

Taste @ quittiert werden.

Die Enter Taste 0ffnet eine Funktionsebene, und dient als Bestatigung
der Eingabe eines Parameterwertes.

C- Taste

Wird die Taste bei der Programmauswahl im Editormodus fur 2
Sekunden betétigt, wird das aktuell ausgewéhlte Programm geléscht,

Wird die Taste im Programm Run Betrieb fiir 2 Sekunden betétigt, wird
das Programm wieder auf Anfang gesetzt.
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4.2.10

4211

4212

4.2.13

4.2.14

160
(4] (5] (]
EENE
()&

Numerische Eingabeblock

Mit dem numerischen Eingabeblock werden die verschiedenen Soll-,
Stlickzahl-, Parameterwerte eingegeben.

@ Starttaster

Startet eine Automatikpositionierung.

Befindet sich die Maschine im Totmannbereich, dann wird auf einen
vorgegebenen Sollwert nur so lange positioniert, solange dieser Taster
betétigt ist.

@ Stoptaster

Stoppt eine Automatikpositionierung.

@ Vor/Rucktaster

Standard Mode:
Startet bei Betatigung die Ruckzugsfunktion.

Bei erneuter Betétigung wird auf den Ausgangspunkt zuriickgefahren.
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4.2.15

4.2.16

4.2.17

Sicherheits-Stop

Der Sicherheits-Stop Taster stoppt eine Positionierung und trennt den
Antrieb Uber ein Relais von der Steuerung.

Wird der Sicherheits-Stop Taster betatigt, erscheint ,notAus® im
Sollwertfenster.

. . Loschen des EEProms

Sollte der Fall auftreten, dass sich ein Gerat nach dem Einschalten
nicht mehr initialisiert, dann kénnte das an fehlerhaften Werten im
EEProm Speicher liegen.

Deshalb gibt es die Mdglichkeit diesen Speicher zu l6schen und die
Parameter auf Ihre Initialisierungswerte zu setzen.

Hierzu muss, wahrend das Gerdat eingeschalten wird, die
Tastenkombination F und F1 betétigt sein.

Vorsicht:

Es werden alle Speicherwerte geldscht.

P £

Durch Driicken der Tasten und gleichzeitigem Einschalten des
Geréates, werden alle Programme geldscht.

Ldschen aller Programme

Das Gerat zeigt wahrend des Loschens P1 und den aktuellen
Speicherbereich an, der geléscht wird.
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4.3

43.1

4.3.2

Anzeigen

suwertanzeige

Die Istwertanzeige zeigt im Singlebetrieb den aktuellen Istwert an.

Wird eine Parameterebene selektiert oder aktiv, erscheint der Name
der Parameterebene in diesem Display.

Im Programmbetrieb zeigt das Istwertfenster den aktuellen Istwert, bzw.
die aktuelle Programmnummer im Editiermodus an.

______[e—"

Die Sollwertanzeige zeigt im Betrieb den aktuellen Sollwert bzw.
einige Meldungen, wie
1. notAus

2. EndL M fur Endlagenschalter minus
aktiv

3. EndL P fur Endlagenschalter plus
aktiv

4. hand fur Handbetrieb aktiv
an.

Ist eine Parameterebene aktiv, dann zeigt diese Anzeige die
Parameternummer an.

Im Programmbetrieb zeigt das Sollwertfenster den aktuellen Sollwert
an.
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4.3.3 999 E 1 23 J Funktionsanzeige

Ist eine Parameterebene aktiv, dann wird hier der aktuelle
Parameterwert angezeigt.

Ansonsten enthélt die Anzeige eine Vielzahl von Informationen, die
wichtig fir eine reibungsfreie Bedienung sind.

4331 Datensatzanzeige

Die Datensatzanzeige den Datensatz im Run und Editormodus an.

Im Single Betrieb wird hier das Versatzmald Symbol angezeigt, wenn
das Versatzmal} aktiv ist.

4.3.3.2 Modeanzeige

Die Modeanzeige kann zwischen 5 Anzeigevarianten hin und her
schalten.

Stiickzahleingabe aktiv

Positionierung auf Absolutwerte
Positionierung auf Relativmalle (Kettenmal3)

Positionierung auf Parkposition

~Jof-I>Rin

Positionierung auf Kopfschnitt, Gutschnitt

4333 1 23 J Stiickzahlanzeige

Zeigt die aktuelle Stiickzahl an.
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4.4

44.1

Programmbetrieb
Mit der Steuerung kdnnen Programme erstellt (Editormodus) und

abgearbeitet werden.

Editormodus

P
Um in den Editormodus zu gelangen muss die Taste solange
betatigt werden, bis in der Anzeige die Programmnummer und ,Edit*
erscheint.

4.4.1.1 Erstellen eines neuen Programms

In der obersten Anzeige erscheint das zuletzt ausgewdhlte, bzw.
bearbeitete Programm.

Ein freies Programm wird durch eine blinkende Anzeige dargestellt.

Ein neues Programm kann mit Hilfe der Selecttasten angewahlt, oder
durch Betatigen der M Taste gesucht werden. Uber die numerische
Tastatur kann direkt auch eine Programmnummer eingegeben werden.

Ist ein Programm selektiert, dann wird es mit der @ Taste geoffnet.
In der Istwertanzeige erscheint die Programmnummer.
In der Datensatzanzeige erscheint der aktuelle Datensatz.

Der Sollwert blinkt und zeigt damit an, dass dieses Fenster zur Eingabe
bereit ist.

Ist ein neuer Sollwert eingegeben, wird dieser mit der @ Taste
bestdtigt und es wird automatisch auf das Stickzahlfenster
umgeschaltet.

Ist die Funktion zwischen Absolut- und Kettenmal3 Uber wechseln
freigeschalten, dann kdnnen die verschiedenen Sollwerte als Absolut
oder Kettenmal? gespeichert werden.

Die Eingabe des Stiickzahlwertes wird ebenfalls mit der @ Taste
bestatigt und es wird automatisch auf den né&chsten Datensatz
geschaltet.

Sind alle Datensatze eingegeben, kann eine Parkposition in den
Sollwert eingegeben werden.

Diese unterscheidet sich von anderen Sollwerten dadurch, dass im
Stiickzahlfenster eine 0 eingegeben wird.

Sind alle Datenséatze Programmiert, dann kann der Editormodus durch

P
driicken der Taste wieder verlassen werden.
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Dies ist jedoch nur bei blinkendem Sollwertfenster mdglich! (Eingabe
abgeschlossen)

Das Ende eines Programms wird durch einen Datensatz mit Stiickzahl
und Sollwert 0 dargestellt.

Wenn ein Sensor zur Material Anfangserkennung verwendet wird, dann
muss der erste Datensatz immer als Kettenmalf3 programmiert werden.

Eine Parkposition am Ende des Programms wird dann automatisch
erzeugt.

4.4.1.2 Editieren eines bestehenden Programms

In der obersten Zeile erscheint P1.

Mit den Selecttasten, oder durch direkte Eingabe der
Programmnummer wird das gewinschte Programm selektiert und

durch Betatigen der @ Taste geoffnet.

Mit Hilfe der Selecttasten kann nun der Datensatz selektiert werden,
der verandert werden soll.

Der Datensatz wird Uberschrieben und mit der @ Taste bestatigt.

Soll das Datensatzende verschoben werden, dann muss nach Eingabe
des letzten Datensatzes, ein Datensatz mit Stlickzahl O eingegeben
werden.

P
Das Programm wird durch Betétigen der Taste wieder verlassen.

4.4.1.3 Losschen eines bestehenden Programms

P
Den Editormodus durch langeres Betatigen der Taste 6ffnen.

Mit den Selecttasten, oder durch direkte Eingabe der
Programmnummer das gewiinschte Programm auswabhlen.

C
Ein l&Angeres Betétigen der Taste I6scht das Programm.

Wurde das Programm geldscht, beginnt die Programmnummer zu
blinken.
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4.4.2  Eingabe der Hilfsfunktionen

Jedem Datensatz kann eine der Hilfsfunktionen 0 — 15 zugeordnet
werden. Die Ausgabe erfolgt binar codiert Uber die Ausgange

Con 6, Pin 1 und 2 und Con 8, Pin 4 und 5.

16 verschiedene Ausgangskombinationen sind moglich.

Einstellung Aktiver Ausgang
0 Kein Ausgang aktiv
1 Con 8, Pin4
2 Con 8, Pin5
3 Con 8, Pin4 + Pin5
4 Con6, Pinl
5 Con 6, Pinl

Con 8, Pin4
6 Con 6, Pinl

Con 8, Pin5
7 Con 6, Pinl

Con 8, Pin4 + Pin5

8 Con 6, Pin2
9 Con 6, Pin2
Con 8, Pin4
10 Con 6, Pin2
Con 8, Pin5
11 Con 6, Pinl

Con 8, Pin4 + Pin5

12 Con 6, Pinl + Pin2

13 Con 6, Pinl + Pin2
Con 8, Pin4

14 Con 6, Pinl + Pin2
Con 8, Pin5

15 Con 6, Pinl + Pin2

Con 8, Pin4 + Pin5
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4.4.3

Im Runmode sind diese Ausgange aktiv, solange der jeweilige
Datensatz abgearbeitet wird.

Zur Eingabe der Hilfsfunktionen ist wie folgt vorzugehen.

Beim Editieren des jeweiligen Datensatzes betétigen.

Im Sollwertfenster erscheint “Tool“ und im Stlickzahlfenster erscheint
die Hilfsfunktion, die diesem Datensatz zugeordnet ist..

Im Stiickzahlfenster die gewiinschte Hilfsfunktion O bis 15 eintragen.

(siehe Tabelle) wieder betatigen.

Die Hilfsfunktion ist dem aktuellen Datensatz zugeordnet.

Runmodus

P
Um in den Runmodus zu gelangen muss die Taste kurz betétigt
werden.

Es erscheint die Programmnummer im Istwertfenster.

Das gewtlinschte Programm kann mit den Selecttasten selektiert oder
durch direkte Eingabe der Programmnummer ausgewahlt werden.

Die @ Taste 6ffnet das Programm.
Das Programm kann nun abgearbeitet werden.

Ist ein Programm beendet, erscheint die aktuelle Programmnummer
wieder im Istwertfenster.

Wird ein Programm wahrend der Abarbeitung durch Betatigung der

Taste verlassen, dann wird das Programm abgebrochen.

Bei einem erneuten Aufruf des Programms, beginnt dieses wieder von
vorne.
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MaRfehlerkompensation

Die  Malfehlerkompensation kann dazu benutzt werden,
MaRungenauigkeiten der Mechanik auszugleichen.

Beachte: Die Mal3fehlerkompensation ist in dieser Softwareversion
nur fur positive Werte aktiv.

Es kdnnen bis zu 126 Wertepaare hinterlegt werden. Das erste und
letzte Wertepaar wird automatisch von dem Gerat gesetzt.

Um die Mal¥fehlerkompensation durchfiihren zu kénnen, muss eine
Vergleichsmessung mit einem Messsystem durchgefuhrt werden,
dessen Auflésung eine Dekade héher ist , als das von der Steuerung
verwendete. Also eine um den Faktor 10 hdhere Aufldsung.

Bevor mit der Ermittlung der Kompensationswerte begonnen werden
kann, ist Parameter P59 in der Parameterebene AcHSE1l auf 1
einzustellen. In Parameter P58 st die Schrittweite der
Kompensationswerte einzustellen. Ist z.B. eine Kompensation alle
100.0mm erwiinscht, dann ist in diesem Parameter 100.0 einzutragen.
Danach ist der Motor auf die kleinste positive Position zu fahren, die
mechanisch mdglich ist.

Diese ist moglichst genau auszumessen, und die Steuerung darauf zu
eichen. Das Referenzmesssystem ist hier ebenfalls auf diesen Wert zu
eichen.

Danach wird die Taste betéatigt und die Funktion zur Ermittlung
der Malfehlerkompensationswerte getffnet. Im Gerat werden nun
automatisch alle Langenparameter um den Faktor 10 erhdht. Dies
bedeutet, dass eine auf 1/10 mm eingestellte Anzeige, dann in

1/100 mm erfolgt. Diverse Parameter, wie Toleranzfenster,
Startwiederholung und Lageregler werden ausgeschaltet.

Im Datensatzfenster erscheint ,Comp*“ und im Stlickzahlfenster wird die
Nummer des aktuellen Kompensationswertes angezeigt. Bei dem
ersten Kompensationswert sollten jetzt nach dem Referenzieren, Soll-
und Istwert identisch sein. Es wird empfohlen die Kompensationswerte
in einer Liste festzuhalten, um bei einem mdglichen Gerateausfall die
Werte restaurieren zu kdnnen.

Die Eingabe mit der @ Taste bestatigen. Die Nummer des
Kompensationswertes wird um 1, und der Sollwert um die in P58
hinterlegte Schrittweite erhdht.

84 Geratebeschreibung
PS312P76



hejm

automation

Danach wird die Starttaste betétigt und die Steuerung verfahrt auf den
vorgegebenen Sollwert.

Den Sollwert mit dem vom Referenzsystem angezeigten Sollwert

Uberschreiben und mit @ bestatigen.

Dieser Schritt wird dann solange durchgefuihrt, bis das Ende der
Messstrecke erreicht ist.

Nach Betatigen der Taste wird die MaRfehlerkompensationsliste
automatisch um den Wert der maximalen Softwareendlage erweitert
und die Liste im Gerat abgespeichert.

Mit den < > Tasten kann die Liste vorwarts und rickwarts
durchgeblattert werden.

Dadurch wird der Editor Modus gestartet und das Gerat zeigt nun ,Edit*
im Datensatzfenster an. Das Istwertfenster, bzw. Sollwertfenster
beginnt zu blinken und die jeweiligen Werte kbénnen bearbeitet werden.

Dadurch ist es auch méglich, zuerst alle MaRRfehlerkompensationswerte
in einer Liste festzuhalten und danach in das Gerat einzutragen.

Ein Betatigen der Starttaste wechselt wieder in den mit ,Comp*
angezeigten Modus.

Auf Anfrage kann auch ein PC Programm zur Verfligung gestellt
werden, mit dem die Mal3fehlerkompensationsliste Uber Schnittstelle
ausgelesen und abgespeichert werden kann.

Wird zur Vergleichsmessung eine Messanzeige der Firma hejm
verwendet, dann kann Uber die optionale serielle Schnittstelle, auf
Anfrage, ein vollautomatischer Ablauf gestartet werden.

Um die Malfehlerkompensation im Betrieb zu aktivieren, ist Parameter
P59 in der Parameterebene AcHSE1l auf 2 einzustellen. Die
Anzeigewerte werden jetzt automatisch wieder in der gewiinschten
Auflésung angezeigt.

Die Steuerung arbeitet intern aber weiterhin mit der um den Faktor 10
genaueren Einstellung. Deshalb werden die Parameterwerte auch in
einer um den Faktor 10 hoheren Auflésung angezeigt.

Einstellen des Lagereglers

Die Aktivierung des Lagereglers wird dazu verwendet, den Motor nach
einer erfolgten Positionierung im Ziel zu halten. Wird eine Bremse
benutzt, kann der Lageregler nur solange aktiv geschaltet werden, bis
die Bremse einfallt. Parameter P39 ACH1.
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Der Lageregler sollte erst dann aktiv geschaltet werden, wenn zuvor
alle Regelparameter sauber eingestellt wurden.

Als erstes sollte Parameter P09 in Achl auf 0 eingestellt werden.

Danach ist P38 auf die gewiinschte Genauigkeit in Inkrementen
einzustellen. Ein zu kleiner Wert in P38 kann unter Umsténden zu einer
langeren Regelzeit fuhren, bis der Regler in Position meldet.

Danach ist P37 auf 0 einzustellen und P40 solange zu erhdhen, bis die
Position immer erreicht wird, oder nur um ein Anzeigeinkrement
abweicht. Der Motor darf hierbei nicht ins Schwingen kommen.
Ansonsten muss der Wert wieder verkleinert werden.

Danach ist P37 solange zu erhdhen, bis der Sollwert in der
gewilnschten Zeit immer erreicht wird. Auch dieser Wert ist wieder zu
verringern, sollte der Motor ins Schwingen kommen.

Danach kann P09 in ACH1l wieder auf den gewilnschten Wert
eingestellt werden.

Einstellen des zeitlich gesteuerten
Reglers

Die im Folgenden erwahnten Parameter beziehen sich ausschlief3lich
auf die Parameter in Achse 1.

Zuerst muss die gewiinschte Rampenzeit in Parameter P62 gewahlt
Parameter P60 und P61 auf 1 gesetzt.

Nach Verlassen der Menlebene kann die Rampenermittiung durch
Betatigen der Starttaste gestartet werden.

Der Sollwert muss ungleich dem Istwert eingestellt sein. Die Rampe
wird in Richtung des Sollwertes ausgefuhrt.

Hierbei ist zu beachten, dass die Rampenfahrt, auf Grund der
mechanischen Gegebenheiten (Endlagen usw.) auch durchgefihrt
werden kann. P65 sollte fur den ersten Versuch auf O eingestellt sein.

Die Rampenermittlung speichert die ermittelten Rampenwerte
automatisch in P11 und P12 der Achse 1 ab. Diese sollten dann nicht
mehr verandert werden.

Um eine ideale Einstellung der Proportional- P63 und Integralwerte
P64 zu ermitteln, sollte der Lageregler inaktiv und P09, P67 , sowie
P64 auf 0 eingestellt werden.

P63 sollte fur den ersten Versuch auf 0.00 eingestellt werden. Danach
Sollwert eingeben, bei denen der Motor seine maximale
Geschwindigkeit erreichen kann und die Positionierung starten.
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Der Motor wird die Zielposition vermutlich nicht erreichen. P63 danach
in 1.00 Schritten solange die Differenz zwischen Sollwert und Istwert
kleiner wird und der Motor noch sauber, also ohne zu grol3e Korrektur
fahrt.

Sollte eine Veranderung dieses Parameters keine Verbesserung
bringen, ist die Rampenzeit vermutlich zu klein gewahlt.

Danach P64 auf z.B. 0.0040 und P67 auf 1.00 einstellen. Zusatzlich
P22 auf einen Wert gréR3er, gleich 0.5000 setzen. Der Motor sollte die
Zielposition nun erreichen. Danach kurze Positionierstrecken eingeben.

Sollte der Motor die Zielposition nicht erreichen, dann P64 noch etwas
nachjustieren. Sollte das zu keinem besseren Ergebnis fiuihren, P63
noch anpassen.

Sollte die Zielposition bei sehr kleinen Wegstrecken (1 bzw. 2
Anzeigeinkremente) immer noch nicht getroffen werden, so kann P65
auf 1 eingestellt und P66 solange erhtht werden, bis sich der
Anzeigewert verandert. Danach muss P64 mdglicherweise noch etwas
verringert werden.

Werden schnellere Taktzeiten bendtigt, dann kann P67 und P22 wieder
reduziert werden, solange das Ziel sicher erreicht wird.
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8. Schnittstelle RS232 fur Steuerungen der
Serie 300

Um den Rahmen dieser Betriebsanleitung nicht zu sprengen, gibt es
hierzu eine separate Bedienungsanleitung, die nur auf Wunsch
zugesendet wird.
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