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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 Automatisierungstechnik GmbH haftet nicht far
eventuelle Personen- oder Sachschaden, die durch unsachgemaRe
Inbetriebnahme, falsche Bedienung, Missverstandnisse oder Fehler
innerhalb dieser Beschreibung oder an dem Gerat auftreten.

Die Firma HEJM Automatisierungstechnik GmbH behdlt sich das
Recht vor, ohne vorherige Ankiindigung technische Anderungen am
Gerét oder an der Bedienungsanleitung vornehmen zu durfen. Daher
kénnen Abweichungen in 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 entsprechende
Qualifikation des Benutzers voraus.

Qualifiziertes Personal

Inbetriebnahme, Einbau und Betrieb dirfen nur von entsprechend
qualifiziertem Personal durchgefiihrt werden. Das Personal muss Uber
eine Qualifikation verflgen, 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 gemafl den Standards der Sicherheitstechnik in
Gebrauch und Pflege angemessener Sicherheits- und
Arbeitsschutzeinrichtungen.

e Schulungen in Erster Hilfe usw.

5 PS711_32 09.04.2019
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1.3

4

1.4

15

Bestimmungsgemale Verwendung

Das Gerét ist ausschlieRlich fir den Gebrauch an Industriemaschinen
entwickelt worden.

Jeder dartber hinaus gehende Gebrauch gilt als nicht
bestimmungsgemafR. 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 Anzeige. Dieser Warnhinweis
bedeutet eine unmittelbar drohende Gefahr fir die Gesundheit von
Personen und beinhaltet besondere Angaben und Hinweise sowie
Gebote und Verbote zur Verhitung 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 Anwendungstipps.

Sicherheitsvorkehrungen

Das Gerat wird mit 24V, bzw. 24V und 48V Spannungsversorgung
betrieben, und muss nach den jeweils geltenden Bestimmungen
abgesichert werden.

Garantie und Lieferbedingung

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

Die Garantiezeit betragt 2 Jahre.
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2. Technische Daten

Spannungsversorgung 24V DC +/-10%,

(Elektronik)

Stromaufnahme

Anzeige 4,3 TFT-Display
Widescreen

Eingangssignale 14 Eingange
0-5V aktiv low
10-30V aktiv high

Messsystem 2x Inkrementales Messsystem
Spuren: A; B; Z
Spannungsversorgung 24V
max. 100mA
250Khz
1x Inkrementales Messsystem
Spuren: A, B oder digitale Eingénge
Spannungsversorgung 24V,
max. 100mA
20Khz

Ausgangssignale Fur Ausfuhrung ohne Endstufe:
14x Ausgangstreiber 24V, 700 mA
1x Analogausgang +/-10V (Option)
Fur Ausfiahrung mit Endstufe:
9x Ausgangstreiber 24V, 700 mA

Endstufe (Option) 1x Vollbriicke fur
burstenlose/birstenbehaftete DC-
Motoren

Spannungsversorgung 24-50V DC

Maximaler Dauerstrom 6A

Maximaler Spitzenstrom (8A)
Schnittstelle 2x RS232

(Option) 1x CAN (Can Open DS301
Master/Slave)

USB Host/Device

7 PS711_32 09.04.2019
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3.1

Betriebstemperatur 0-40°C
Lagertemperatur -20-70°C
Luftfeuchtigkeit Max 90% nicht betauend
Einbaulage Beliebig

Schutzart P40

Abmessungen 125mmx155mmx80mm
Inbetriebnahme

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

Anschluss

Das Gerat wird an 24V bzw. 24 bis 50V DC bei optionaler Endstufe
betrieben.

Vor dem Anschluss ist unbedingt das Typenschild auf der Geréte-
ruckseite mit der gewiinschten Anschlussspannung zu vergleichen.

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

Es empfiehlt sich nur geschirmte Kabel zu verwenden und
gerateseitig mit GND zu verbinden.

Es ist darauf zu achten, dass keine Masseschleifen entstehen.
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Stecker und Pinbelegung

Spannungsversorgung nur laut Typenschild auf dem Geréat
anschlieRen!
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CON1

Pin 1
Pin 2

Pin 3

CON2

CON3

Pin 1
Pin 2

Pin 3
Pin 4

CON4

Pin 1
Pin 2
Pin 3
Pin 4
Pin 5
Pin 6

CONS5

Pin 1
Pin 2

Pin 3

Spannungsversorgung (+24V)
Klemmleiste 3 polig

GND
+24V

GND

USB 2.0

Analogausgang
(Nur bei Ausfuhrung ohne Endstufe)

Klemmleiste 4 polig

GND
Analogausgang 1, fur Achse 2

GND
Analogausgang 2, fur Achse 1

RS232
Klemmleiste 6 polig

GND

RxD, serielle Schnittstelle 1
TxD, serielle Schnittstelle 1

GND
RxD, serielle Schnittstelle 2
TxD, serielle Schnittstelle 2

RS485 bzw. Eingang 14
Klemmleiste 3 polig
GND

Data A, bei Verwendung der RS485 Schnittstelle,

bzw. 24V Ausgang bei Verwendung von Eingang 14
Data B, bei Verwendung der RS485 Schnittstelle,

bzw. Eingang 14 bei Verwendung des Schalteingangs
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CONG6

Pin 1
Pin 2

Pin 3
Pin 4
Pin 5
Pin 6

CON7

Pin 1
Pin 2

Pin 3

Pin 4

Pin 5

Pin 6

CONS8

Pin 1
Pin 2
Pin 3

CON9

Pin 1
Pin 2
Pin 3
Pin 4
Pin 5
Pin 6
Pin 7
Pin 8

Messsystemeingang Achse 1
Klemmleiste 6 polig

GND
+24V Messsystemversorgung

Signal A
Signal B
Signal Z
Anschluss fiir Schirm (GND)

Messsystemeingang Achse 2 bzw. Eingang 15,16,17

Klemmleiste 6polig

GND

+24V Messsystemversorgung, bzw. Hilfsspannung flr
Schalteingange

Signal A, bei Verwendung als Messsystem,

bzw. Eingang 15 bei Verwendung als Schalteingang
Signal B, bei Verwendung als Messsystem,

bzw. Eingang 16 bei Verwendung als Schalteingang
Signal Z, bei Verwendung als Messsystem,

bzw. Eingang 17 bei Verwendung als Schalteingang
Anschluss fir Schirm (GND)

Digitale Eingédnge
Klemmleiste 3 polig

Servo-, Frequenzumrichter meldet Fehler
Positionierung Freigabe
Eingang 11, fir Erweiterungen

Digitale Eingédnge
Klemmleiste 8 polig

Not-Aus (digital)

Stiickzahler
Betriebsstundenzéahler
Schutzhaube/Tre etc.

Start

Stop

Endschalter positive Richtung
Endschalter negative Richtung
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CON10

Pin 1
Pin 2
Pin 3
Pin 4
Pin 5
Pin 6

CON11

Pin 1
Pin 2
Pin 3
Pin 4
Pin 5
Pin 6
Pin 7
Pin 8
Pin 9
Pin 10

CAN (Option)
Klemmleiste 4 polig

GND
CANH
CANL
GND
CANH
CANL

Digitale Ausgange
Klemmleiste 10 polig

Versorgung der Ausgange (24V)
Klemmung (Ausgang 1)

Regler Freigabe (Ausgang 2)
Position Ok (Ausgang 3)
Stuickzahl Ok (Ausgang 4)
Programm Ok (Ausgang 5)

NC, nicht belegt (Ausgang 6)
Hilfsausgang 1 (Ausgang 7)
Hilfsausgang 2 (Ausgang 8)
Hilfsausgang 3 (Ausgang 9)

12
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CON12

Pin 1
Pin 2

Pin 3

Pin 4

CON13

Pin 1
Pin 2
Pin 3
Pin 4
Pin 5
Pin 6

Messsystemeingang Achse 3 bzw. Eingang 12,13

Klemmleiste 4 polig

GND

+24V Messsystemversorgung, bzw. Hilfsspannung flr
Schalteingénge

Signal A, bei Verwendung als Messsystem,

bzw. Eingang 12 bei Verwendung als Schalteingang
Signal B , bei Verwendung als Messsystem,

bzw. Eingang 13 bei Verwendung als Schalteingang

Digitale Ausgange
(Nur bei Ausfiihrung ohne Endstufe)

Klemmleiste 6 polig

Versorgung der Ausgange (24V)
Hilfsausgang 4 (Ausgang 10)
Hilfsausgang 5 (Ausgang 11)
Hilfsausgang 6 (Ausgang 12)
Hilfsausgang 7 (Ausgang 13)
Hilfsausgang 8 (Ausgang 14)

Die Ausgange CON13, Pin 3 bis Pin 6 werden bei
Abschaltpositionierung als Fahrsignale verwendet. Diese kdnnen
je nach Einstellung des Parameters P77 (Achse) variieren.

Die jeweilige Zuordnung kann dem Kapitel 7.2
Abschaltpositionieren entnommen werden.

13 PS711_32 09.04.2019
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Abb. 2 Frontblende PS711
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4.1

41.1

Bedienung

Tastenfunktionen

Navigation

Mit der Taste kann die Anzeige oder der momentan gewabhlte
MenUlpunkt verlassen werden.

& 20
m N\
(R E

Bei Betatigung der a Taste wird immer um eine Menu-Ebene
zurtick gesprungen oder die momentan aktive Funktion abgebrochen.

Z

In der Meniiebene dient die & Taste zur Bestatigung des
aktuellen Menupunktes, wodurch die nachste Menuebene aufgerufen
wird.

Va

In der Parameterebene wird durch betatigen der & b Taste der
aktuelle Parameter geladen und kann anschlie3end bearbeitet
werden.

Nach Eingabe eines Parameter- oder Eichwertes muss immer die
Vi

e Taste betatigt werden um den editierten Wert zu bestatigen
und zu speichern.

Ist ein Anzeigefeld Uber den Cursor angewahlt worden, dann kann

7

dessen Funktion tiber die & Taste aktiviert werden.

15 PS711_32 09.04.2019
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4.2 Menustruktur

Die Menustruktur des Gerétes ist in mehrere Meniiebenen eingeteilt.

Uber die n u Tasten werden die einzelnen Menupunkte
Vi

angewahlt. Durch Betétigen der & hd Taste wird der gewabhlte
Menipunkt aufgerufen.

Durch Betatigen der g Taste wieder verlassen.

hejm

automation

T

Abb. 3 Start-MenU

Handbetrieb Einzelsatz  Programm Service

16 PS711_32 09.04.2019
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Serviceebene

Abb. 4 Serviceebene

In der Serviceebene kdnnen die MenlUpunkte Bedienerparameter,
Referenzieren, Parameterebene sowie die Inbetriebnahme
angewahlt werden.

n u
Nach Anwahl der Ebene mit und bestatigen mit&a sel

wird die neue Ebene ausgewahlt

Abb. 5 Bediener- Abb. 6 Abb. 7 Abb. 8
Parameter Referenzieren Parameterebene Inbetriebnahme

17 PS711_32 09.04.2019
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5.1

5.2

Bedienerparameter A'A

Der Menupunkt Bedienerparameter besitzt keinen Passwortschutz.
Diese Parameter kdnnen vom Bediener

geandert werden.

Bedienung siehe Parameterebene.

' Sageblatt
ah Sprache

Bediener ) brit. metr.
. Sprache Bediener

Liste Sequentiell

PARA

4

Abb. 9 Bedienerparameter

Referenz é‘

Unter dem Menipunkt Referenz kann die Achse referenziert werden.

Referenz

Achse 1 B a
1999. 9mm

Achse Eichen E 0. 0 mm

&

Abb. 10 Referenzieren

Mit der 10er Tastatur den gewiinschten Referenzwert eingeben und

mit &l referenzieren.

18 PS711_32 09.04.2019



hejm

automation

PARA

53 Parameterebene E

Unter dem Menlpunkt Parameterebene befindet sich die Auswabhl fir
Achs- und Geréate-Parameter.

PARA

4

Abb. 11 Parameterebene

Mit den n u Tasten die Parameterebene auswahlen und mit

Vi
e hestatigen.

>

Endlage min.
Endlage max.
Achse 1 Faktor Weg
Faktor Imp

Dauer Strom
Start wdh.
Tol. fenster

Liste Sequentiell

Abb. 12 Parameterliste

Das Symbol oben links zeigt die aktuelle Parameterebene an.

In der Parameterliste werden die vorhandenen Parameter angezeigt.

Der Cursor kann tber die n u Tasten nach oben und unten
bewegt werden um einen Parameter auszuwahlen.

Parameter die bereits geandert wurden bzw. nicht der
Werkseinstellung entsprechen werden in der Parameterliste blau
7

E <l

hinterlegt angezeigt. Mit der wird der Parameter ausgewahlt.

19 PS711_32 09.04.2019
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Es gibt prinzipiell zwei Arten von Parametern.

1. Parameter mit Dezimalwerteingabe

X P05 Faktor Weg

Achse'd min 0.0 mm
— max 10000.0 mm

def 100. 0 mm

Liste Sequentiell 100 o mm
L ]

PARA

4

Abb. 13 Parameter mit Dezimalwerteingabe

Eingabe des Wertes lber die Zehnertastatur. Der Dezimalpunkt ist
Va

statisch. Der Wert wird iber den Dezimalpunkt geschoben. Mit & sl

wird der Wert gespeichert. Danach kannmit den Tasten
direkt auf den nachsten Parameter gewechselt werden.

2. Parameter mit Mehrfachauswahl

X P26 Zahlrichtung

Achse 1

Standard

> Invertiert

Liste Sequentiell

PARA

4

Abb. 14 Parameter mit Mehrfachauswahl

Die gewilnschte Einstellung kann mit den n u Tasten
2

ausgewahlt und mit & - gespeichert werden.

Anderungen der Parametereinstellung kénnen zu Fehlfunktionen
bzw. zum Stillstand oder Ausfall filhren. Daher sind Anderungen der
Parametereinstellungen nur von fachkundigem Personal durch-
zufihren.

Zum Schutz vor unbeabsichtigtem Andern sind die Parameter durch
(? einen Sicherheitscode geschiitzt.

Dieser kann vom Maschinenhersteller selbst gewahlt werden.

20 PS711_32 09.04.2019



hejm

automation

5.4

5.4.1

Inbetriebnahme X

Unter dem Menupunkt Information befinden sich Informationen zum
Gerét, zur Software und zu den Betriebsstunden.

2

Abb. 15 Inbetriebnahme Auswahl

In der Inbetriebnahme-Ebene kénnen die Menupunkte Information,
Fehlermeldungen, Inbetriebnahme E/A, sowie die Analog
Kalibrierung gewahlt werden.

n u
Nach Anwahl der Ebene mit und Bestatigen mit&s -l

wird die neue Ebene ausgewéhlt
O A = O [|w

Abb. 16 Abb. 17 Abb. 18 Abb. 19 Abb. 20
Information Fehler- Inbetrieb- Betriebs- Analog
meldungen nahme EA stunden- Kalibirierung
zéhler

Version o

Hier werden diverse Informationen zur Hard- und Software angezeigt.

Information

(i)

PS712

Softwareversion V1-0
Hardwareversion 1
Kundennummer STANDARD
Geratenummer

Datum 06.08.2018

Al

Abb. 21 Gerate Information

21 PS711_32 09.04.2019
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54.2

Fehlermeldungen A

Fehlermeldungen werden Netzausfallsicher gespeichert.
Die letzten 80 aufgetretenen Fehler werden in einer Liste gespeichert.

Der aktuelle Fehler wird orange dargestellt.

Nach Betéatigung der Taste und Eingabe des Sicherheitscodes

werden die Meldungen geldscht.

Anzahl Fehler

Fehler Bezeichnung

Aktueller Fehler
A E short :0F

pv>max. ;4 . .
pv<min. o Relative Zeit

cv>max.

Anzahl Fehler: 9

cv<min.
inverter

SW. neg.

loeschen C

40

Abb. 22 Fehlermeldungen
Anzahl Fehler = max. 80

Fehler Bezeichnung

e axisl limit neg. Endlage Richtung negative Werte
e axisl limit pos. Endlage Richtung positive Werte
e axisl encoder Messsystem Fehler

e axisl current Uberstrom

e axisl short Endstufe meldet Kurzschluss

e axisl pv<min Motorspannung<24V

e axisl pv>max Motorspannung>60V

e main cv<min Versorgungsspannung<21V

e main cv>max Versorgungsspannung>29V

e inverter Externer Regler meldet Fehler

22 PS711_32 09.04.2019
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5.4.3 Inbetriebnahme ‘?

Hier werden die Zustéande der digitalen, sowie analogen Ein- und
Ausgéange angezeigt.

Auswahl mit n u

OUTPUT

© CON11 PIN 2 Kiemmung

© CON11 PIN 3 Servo Enable

© CON11 PIN 4 Position Ok

© CON11 PIN 5 Stueckzahl Ok
© CON11 PIN 6 Programm Ok
© CON11 PIN 7

© CON11 PIN 8 H1

© CON11 PIN 9 H2

OUTPUT

© CON11 PIN 10
© CON13 PIN 2
© CON13 PIN 3
© CON13 PIN 4
© CON13 PIN 5
© CON13 PIN 6

INPUT

CONS PIN 1 Not Stop
CON9 PIN 2 Stickzahl

© CONS PIN 3 Betriebsstd.
CONS PIN 4 Schutzhaube

© CON9 PIN 5 Start

© CON9 PIN 6 Stop
CON9 PIN 7 Endlage neg.
CON9 PIN 8 Endlage pos.

ﬁ? INPUT
CON8 PIN 1 Servo Fehler

8 PIN 2 Freigabe
PIN 3
CON12 PIN 3
© CON12 PIN 4
@ CON5 PIN 3

9.

a0

Abb. 23 Inbetriebnahme I0s
Anzeige bei Analog und Abschaltpositionieren

ﬁ? ANALOG INPUTS
system voltage

9

a0

Abb. 24 Inbetriebnahme Analog
Anzeige bei Betrieb mit Endstufe

ﬁ? ANALOG INPUTS
system voltage

motor voltage max:
peak current
temperature 1

temperature 2

9

a0

Abb. 25 Inbetriebnahme Endstufe

23 PS711_32 09.04.2019
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5.4.5

Betriebsstundenzahler @

@ Betriebsstunden

Maschine 3 . 10

Werkzeug 0 o oo

loeschen C

40

Abb. 26 Betriebstundenzahler

Die Betriebsstunden des Werkzeugs kénnen mit der Taste auf

0 gesetzt werden.

Analogausgang Kalibrierung |D“pd

Hier wird der Offset und die Verstarkung des jeweiligen
Analogausgangs eingestellt.

+ -
Fcﬁg/ Analog Abgleich

Auswahl Ausgang n Analog 1 D
Achse 1

Pxx

Analog Ausgang:1

4’0

Abb. 27 Auswahl Analogausgang

Uber die Tasten kann zwischen Analogausgang 1 und
Analogausgang 2 um geschalten werden.

Uber die Tasten u n kann zwischen der Auswahl der

Analogausgénge und der jeweiligen Werte der Analogausgange um
geschalten werden. Fir jeden Analogausgang gibt es einen Offset-
Wert und einen Verstarkungs-Wert.
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+ -
|Q;ﬁ5/ Analog Abgleich

(alv)
Q 36

Analog Offset
Achse 1
P68

Analog Ausgang:1

a0

Abb. 28 Analog Offset

+ -
|Q;Pgd Analog Abgleich
(A] V]

Analog Verstarkung
Achse 1
P69

Analog Ausgang:1

a0

Abb. 29 Analog Verstarkung
Befindet man sich auf dem Analog Offset oder der Verstarkung, so

kbnnen die jeweiligen Werte Uber die Taste n u

inkrementiert, bzw. dekrementiert werden.
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> 4 9.

N

Parameter

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

Zum Schutz vor unbeabsichtigtem &andern kdnnen die Parameter
durch einen Sicherheitscode geschiitzt werden.

Dieser kann vom Maschinenhersteller selbst gewéahlt werden.

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

Beschreibung
Die im Folgenden aufgefiihrten Parameter sind alle nach dem Muster

Parameternummer Bezeichnung [Einheit/ Minimal-, Maximalwert]
Parameterbeschreibung

aufgefihrt.

Parameter in denen als Einheit PO5 eingetragen ist, beziehen sich auf
die im Parameter P05 festgelegte Einheit.
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6.2 Allgemeine Gerate Parameter

P09 Variable Icons [Freigabe/ Aus, Logo + Icons ]
Einstellung Funktion
Aus Die zuvor Uber USB Sticks geladenen Icons

oder Logo werden nicht angezeigt.

Logo Es wird nur das zuvor geladene Logo angezeigt.

P10 Style [Anzeige/ Standard, Benutzer ]

Einstellung Funktion

Standard Es werden die werksseitig eingestellten
Oberflachen angezeigt.

Benutzer Es werden die vom Benutzer eingestellten
Oberflachen angezeigt.

P11 - P20 sind im Kapitel 8 Personalisieren beschrieben

P21 Code Parameter [6 dekadische Zahl/ 0-999999 ]

Durch Eingabe eines Codes kénnen die Parameterwerte
gegen Uberschreiben geschiitzt werden.

Die Eingabe von Parameterwerten ist dann nur noch nach
Eingabe dieses Codes mdoglich.

Bei Eingabe von 0 ist die Verriegelung ausgeschaltet.
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Allgemeine Gerate Parameter

p22 Code Referenz [6 dekadische Zahl/ 0-999999 ]

Durch Eingabe eines Codes kann das Referenzieren
verriegelt werden.

Das Referenzieren ist dann nur noch nach
Eingabe dieses Codes mdglich.

Bei Eingabe von 0 ist die Verriegelung ausgeschaltet.

P23 Code Programm [6 dekadische Zahl/ 0-999999 ]

Durch Eingabe eines Codes kénnen die Programme gegen
Uberschreiben geschiitzt werden.

Die Eingabe von Programmen ist dann nur noch nach
Eingabe dieses Codes moglich.

Bei Eingabe von 0 ist die Verriegelung ausgeschaltet.

P36 Zeitverzdgerung fir erneutes Positionieren [s/ 0.00, 10.00 ]

Mit diesem Parameter kann der Positioniervorgang
Automatikbetrieb um die eingestellte Zeit verzdogert werden.
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P37

P38

P39

P40

Allgemeine Gerate Parameter

Wischzeit fir Position erreicht [s/ 0.00, 10.00 ]

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

Wischzeit flr Stlickzahl erreicht [s/ 0.00, 10..0 ]

Der Ausgang Stuckzahl erreicht steht fur die hier eingestellte Zeit an,
wenn Stickzahl 0 im Stuckzahlfenster erscheint. Ist P38 auf O
eingestellt, ist die Funktion deaktiviert.

Wischzeit fir Programmende [s/ 0.00, 10.00 ]

Der Ausgang Programmende steht fur die eingestellte Zeit an, wenn
das Programm abgearbeitet wurde. Ist P39 auf O eingestellt, ist die
Funktion deaktiviert.

Kontrollfunktion [Binar/ 0000 0000, 0001 1111 ]

Mit diesem Kontrollregister werden Zusatzfunktionen aktiviert bzw.
deaktiviert.

Eine 1 bedeutet aktiv, eine 0 bedeutet inaktiv.

Die Einstellungen kdnne auch beliebig kombiniert werden.

Einstellung Funktion

0000 0000 Keine Zusatzfunktion aktiv

0000 0001 Absolut — KettenmaRumschaltung aktiv

0000 0010 Die in P51 beschriebenen Hilfsausgénge
werden im Einzelsatzbetrieb aktiviert

0000 0100 Die in P52 beschriebenen Hilfsausgange
kdnnen dber die F1 Taste aktiviert werden.

0000 1000 Die in P53 beschriebenen Hilfsausgénge
kénnen uber die F2 Taste aktiviert werden.

0001 0000 Die in P54 beschriebenen Hilfsausgange
kénnen uber die F3 Taste aktiviert werden.

29 PS711_32 09.04.2019



hejm

automation

P49

P51

Allgemeine Gerate Parameter

Dauertest [Aus,Ein]

Wird dieser Parameter auf ,Ein“ geschaltet startet ein abgearbeitetes
Programm wieder von vorne.

Single Funktion [Bin&r, 0000 0000, 1111 1111]

Sobald in den Einzelsatz gewechselt wird, wird die in Parameter P51
hinterlegte Ausgangskombination der Hilfsausgdnge aktiv und bei
Verlassen wieder geléscht. Dies Funktion muss zuvor in P40 der
Gerateebene freigeschaltet werden.

Es sind auch beliebige Kombinationen der Einstellung moglich.

Die Steckerbelegung der Hilfsausgange kodnnen in dem Kapitel
»+Anschluss® entnommen werden.

Einstellung Funktion

0000 0000 Die Hilfsausgéange sind ausgeschaltet
0000 0001 Hilfsausgang 1 aktiv

0000 0010 Hilfsausgang 2 aktiv

0000 0011 Hilfsausgang 1 und 2 aktiv

0000 0100 Hilfsausgang 3 aktiv

1111 1111 Hilfsausgang 1 bis 8 aktiv
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Allgemeine Gerate Parameter

P52 F1 Funktion [Bin&r, 0000 0000, 1111 1111]

Mit Betatigen der F1 Taste kénnen die Hilfsausgéange 1 bis 8 aktiviert
und bei erneuter Betatigung wieder deaktiviert werden.

Dies Funktion muss zuvor in P40 der Gerdteebene freigeschaltet
werden.
Es sind auch beliebige Kombinationen der Einstellung méglich.

Die Steckerbelegung der Hilfsausgange koénnen in dem Kapitel
»+Anschluss“ entnommen werden.

Einstellung Funktion

0000 0000 Die Hilfsausgange sind ausgeschaltet
0000 0001 Hilfsausgang 1 aktiv

0000 0010 Hilfsausgang 2 aktiv

0000 0011 Hilfsausgang 1 und 2 aktiv

0000 0100 Hilfsausgang 3 aktiv

11111111 Hilfsausgang 1 bis 8 aktiv

P53 F2 Funktion [Binar, 0000 0000, 1111 1111]

Diese entspricht in der Funktionalitéat der in P52 beschriebenen. Die
Aktivierung und Deaktivierung erfolgt jedoch tber die F2 Taste.

P53 F3 Funktion [Bin&r, 0000 0000, 1111 1111]

Diese entspricht in der Funktionalitat der in P52 beschriebenen. Die
Aktivierung und Deaktivierung erfolgt jedoch tber die F3 Taste.
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Allgemeine Gerate Parameter

P55- P64 M- Funktionen [Binéar, 0000 0000, 1111 1111]

In einem Programm kénnen sogenannte M-Funktionen einem
beliebigen Datensatz zugeordnet werden. Diese aktivieren, oder
deaktivieren die in P55 bis P64 hinterlegten Hilfsausgange.

M Funktionen von 10 bis 19 aktivieren, und M Funktionen M20 bis
M29 deaktivieren die in P55 bis P64 hinterlegten Ausgange. Die M30
Funktion deaktiviert alle Hilfsausgange.

P55 Ausgangskombination M10/M20

P56 Ausgangskombination M11/M21

P57 Ausgangskombination M12/M22

P58 Ausgangskombination M13/M23

P59 Ausgangskombination M14/M24

P60 Ausgangskombination M15/M25

P61 Ausgangskombination M16/M26

P62 Ausgangskombination M17/M27

P63 Ausgangskombination M18/M28

P64 Ausgangskombination M19/M29

Die Zuordnung der Binarwerte zu den Hilfsausgangen kénnen der
folgenden Tabelle enthnommen werden.

Es sind auch beliebige Kombinationen der Einstellung méglich.

Die Steckerbelegung der Hilfsausgange kdnnen in dem Kapitel
+Anschluss“ entnommen werden.

Einstellung Funktion

0000 0000 Die Hilfsausgange sind ausgeschaltet
0000 0001 Hilfsausgang 1 aktiv

0000 0010 Hilfsausgang 2 aktiv

0000 0011 Hilfsausgang 1 und 2 aktiv

0000 0100 Hilfsausgang 3 aktiv

1111 1111 Hilfsausgang 1 bis 8 aktiv
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P74

P75

P99

Allgemeine Gerate Parameter

Logik der Schaltausgange 1-8 [Bin&ar/00000000-11111111 ]
Hier kann die Logik der Schaltausgénge 1 bis 8 invertiert werden.

Eine 1 auf der niedrigsten Dekade (00000001) bezieht sich auf
Ausgang 1, eine 1 auf der héchsten (10000000) auf Ausgang 8.

Die Steckerbelegung der Ausgénge 1 bis 8 kdnnen in dem Kapitel
»LAnschluss” enthommen werden.

Logik der Schaltausgange 9-14 [Binar/00000000-00111111]
Hier kann die Logik der Schaltausgéange 9 bis 14 invertiert werden.

Eine 1 auf der niedrigsten Dekade (00000001) bezieht sich auf
Ausgang 9, eine 1 auf der hgchsten (00100000) auf Ausgang 14.

Die Steckerbelegung der Ausgénge 9 bis 14 kdnnen in dem Kapitel
»+Anschluss“ entnommen werden.

Werkseinstellung [Aus,Ein]

Setzt die Parameter auf Werkseinstellung, wenn Parameter auf ,Ein”
gesetzt wird.
Danach wird P99 automatisch wieder auf ,Aus” gesetzt.
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6.3

PO3

P04

PO5

Achs Parameter

Softwareendlage negativ [P05/ -99999, 999999]

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

Softwareendlage positiv [P05/ / -99999, 999999]

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

Faktor Weg [beliebige Langeneinheit/ 1, 999999]

Enthalt eine beliebige Wegstrecke.

Damit der Achsregler auf verschiedene mechanische Gegebenheiten,
wie Getriebe, Spindelhub usw. eingestellt werden kann, bendtigt
dieser zwei Parameter.

1. Eine beliebige Wegstrecke in der gewinschten Einheit und
Auflésung (P05).

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

Nur wenn diese Angaben ohne Rundungsfehler in P05 und P06
eingegeben werden, wird der Regler fehlerfrei Uber 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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P06

PO7

Achs Parameter

Faktor Impulse / Wegstrecke

[Aufldsung des Messsystems/ 1, 999999 ]

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

Beispiel 1:

Beispiel 2:

Beispiel 3:

Das benutzte Messsystem sendet auf eine Strecke von
1,00 mm, 100 Impulse an den Regler. Sollwerte, Istwerte
usw. sollen in 1/100 mm Ubertragen werden. Also muss
jeder vom Messsystem 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).

Das benutzte Messsystem 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 Messsystem an den Regler
Ubertragen werden. Folglich ist PO5 um den Faktor 10
kleiner als P06 einzustellen (z.B. 1, 10 oder 10,100 bzw.
100, 1000).

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 aufgelést werden. Das bedeutet, dass nun auf
eine Strecke von 50 (5,0 mm) 20 Impulse vom
Messsystem an den Regler Ubertragen werden. Folglich
ist PO5 auf 50 und P06 auf 20 einzustellen.

Maximaler Dauerstrom [x.xx Ampere/ 0.00, 10.00]

Enthédlt den Strom den der Motor Uber die in P34 eingestellte Zeit
aufnehmen darf, ohne dass der Regler mit einer Fehlermeldung

abbricht.

Der gemessene Strom kann um + 10% vom realen Wert abweichen.
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P08

P09

P10

Achs Parameter

Anzahl Startwiederholungen [Stiick/ 0, 10]

Liegt der Istwert nach Beendigung einer Positionierung au3erhalb 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, 1000]
Liegt der Istwert nach einer Positionierung im Bereich

Sollwert + Toleranzfenster, dann wird nicht der reale Istwert, sondern
der Sollwert angezeigt und das Statusbit ,in Position“ gesetzt.

Zeit Reglerfreigabe [x.xx sec/ 0.00, 100.00 ]

Um eine unnétige 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.

Bei Einstellung 0.00 bleibt der Ausgang Reglerfreigabe dauerhaft auf
1. Dies kann unter Umstédnden bei der Ansteuerung von
Servoantrieben, oder Frequenzumrichtern sinnvoll sein. Diese
Einstellung sollte bei der Ansteuerung von burstenbehafteten DC
Motoren jedoch immer vermieden werden.
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P11

P12

Achs Parameter

Maximale Rampenléange fur ansteigende Rampenfahrt [Impulse des
Messsystems/ 1,999999]

Dieser Parameter legt die Anzahl der Rampenschritte fest, die der
Regler Gber 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 Rampenlange legt fest, wie schnell der Regler auf seine
Maximalgeschwindigkeit regeln soll.

GroRe Werte fihren zu langen, kleine Werte zu kurzen
Rampenwegen.

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.

Maximale Rampenlange 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.
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P13

P14

P15

P17

P18

Parameterebene Achse 1

Schnelle Positioniergeschwindigkeit [Prozent/ 0.0, 100.0]

1.0% ... 100.0%: Wert in Prozent der Maximalgeschwindigkeit bei
automatischer Positionierung, sowie schneller Handverstellung.

Langsame Positioniergeschwindigkeit [Prozent/ 0.0, 100.0]

0.0% ... 100.0%: Wert in Prozent der Maximalgeschwindigkeit bei
langsamer Handverstellung.

Stopprampe (bei Stoppbefehl) [x.xx sec/ 0.00,10.00]

Die Zeit, die der Motor nach Stopp bis zum Stillstand bendétigt.

Verweilzeit bei Spindelausgleich [x.xx sec/ 0.00,10.00]

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

Wird P17 auf O eingestellt, so ist die Spindelausgleichsfunktion
ausgeschaltet.

Weg bei Spindelausgleich [P05/-100.0,100.0]

Uberschreiten des Sollwertes um diese Wegstrecke wéahrend des
Spindelausgleichs.
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P19

P20

P21

P22

P23

Achs Parameter

I-Anteil 1, Integral Anteil 1 [Wert/ 1, 1000]

Werden Positionierungsstrecken grof3er als zweimal die Lange der
Zielrampe gefahren wird dieser Integralanteil benutzt.

Kleine Werte fiihren zu einem weichen Regelverhalten groRe Werte
zu einem harten Regelverhalten.

I-Anteil 2, Integral Anteil 2 [Eingriff des Reglers alle/ 1, 1000]

Die Einstellung entspricht der in Parameter P19.

Jedoch wird dieser Integralanteil benutzt, wenn Positionierungs-
strecken kleiner als zweimal die Lange der Zielrampe gefahren
werden.

D-Anteil, Differentialanteil fur Zielrampe [%/ 0, 100]

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

Dieser Wert kann in % des maximalen Aussteuerwertes eingestellt
werden.

Zykluszeit fur Positions- Regelung [x.xxx sec/ 0.001, 1.000]

Hier wird festgelegt, wie oft die Regelparameter in die Regelung
wahrend der Positionierung eingreifen sollen.

S-Anteil ,Stillstandiberwachung [Impuls/0, 1000]

Das Gerat zahlt wahrend der in P22 hinterlegten Zykluszeit die
eingehenden Impulse.

Wird wahrend der in P22 hinterlegten Zykluszeit die Anzahl der in P23
hinterlegten Impulse nicht erreicht, wird dies vom Geraét als Stillstand
interpretiert und erhéht den Integralanteil des Regelteils. Zusatzlich
wird der in P21 hinterlegte D-Anteil ausgesteuert.
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P24

P26

P27

P28

Achs Parameter

B-Anteil, Bremsverstéarkung [Inkrementen/ 0, 1000]

Nach Beenden der Startrampe wird der aufgebaute I-Anteil, der
mafgeblich fir das Lastverhalten des Antriebs verantwortlich ist,
negiert und Uber den I-Anteil 1 oder I-Anteil 2 mit der Zielrampe an
den Antrieb ausgegeben.

Mit dem I-Anteil wird dieser Wert Uiber die Regler Zykluszeit wieder
subtrahiert.

GroRe Werte flhren zu einem starken Bremsverhalten. Ist die
Bremsverstarkung = 0 wird der aufgebaute I-Anteil geléscht.

Zahlrichtungsumkehr [Richtung/ 0, 1]

Ein Verandern dieses Wertes von 0 auf 1, bzw. umgekehrt hat eine
Umkehrung der Zahlrichtung des Reglers zur Folge.

0 = standard
1 = invertiert

V-Mode [Zustand/ aus, ein]

Dieser Parameter ist nur bei Verwendung der internen Endstufe aktiv.
Mode fiir einschalten des Bremswiderstands. (wirkt ab P97
Spannungsiiberhéhung)

Aus =0
Ein=1

Ab ca. 56V wird ein Bremswiderstand parallel zum Zwischenkreis
geschaltet, Uber den dann die Uberschiissige Energie abgeleitet wird.

Kettenmall Mode [Mode/ Sollwert, Istwert]

Bei unterschiedlichen Maschinen sind unterschiedliche Kettenmafd
Funktionen sinnvoll. So sollte bei Stanzen eine zuvor aufgetretene
Ungenauigkeit, mit der nachsten Positionierung verrechnet werden.
(Sollwert Mode)

Bei Sagen sollte diese Ungenauigkeit verworfen werden. (Istwert
Mode)

Einstellung Berechnung der neuen Zielposition
Sollwert Zielposition = aktueller Sollwert + neuer Sollwert
Istwert Zielposition = aktueller Istwert + neuer Sollwert
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P29

P31

P32

P33

P34

Achs Parameter

Analog Ausgang [%/ -100, 100]

Dieser Parameter ist nur wirksam, wenn nicht tiber den
Analogausgang positionier wird.

Setzt den Analogausgang beim Einschalten auf den entsprechenden
Wert.

Zeit Encoder[x.xx sec/ 0.00 — 10.00]

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

Bei Einstellung ,0* ist die Uberwachung ausgeschaltet

Rampen Strom [x.xx Ampere/ 0.00, 10.00]
Dieser Parameter dient nur Steuerungen mit integrierter Endstufe.

Enthélt den Strom den der Motor wéahrend der Rampenfahrt
aufnehmen darf, ohne dass der Regler diese mit einer Fehlermeldung
abbricht.

Wird dieser Strom fir die in P34 hinterlegte Zeit tGberschritten, dann
wird eine laufende Positionierung mit Fehlermeldung abgebrochen.

Der gemessene Strom kann um £ 10% vom realen Wert abweichen.

Referenzwert [P05/-99999, 999999]

Hier kann der Referenzwert eingestellt werden, auf den die Steuerung
nach Abschluss der Referenzfahrt gesetzt wird.

Stromuberwachungszeit (x.xx s/0.01, 10.00)

Bei der Uberstrommessung werden 8 Messwerte Uber die hier
eingestellte Zeit ermittelt und deren Mittelwert gebildet.

Je kirzer die eingestellte Messzeit, desto schneller reagiert der
Regler auf einen erkannten Uberstrom.

Diese Messzeit ist so einzustellen, dass der Motor bei Uberstrom
keinen Schaden nehmen kann.
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P35

P36

Achs Parameter

Schaltschwelle der Messsystemuberwachung (% /0, 100)

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

Die Einstellung erfolgt in % der maximalen Aussteuerung am Regler.

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

Erreicht die Rampenhdhe den in hier angegebenen Wert wird die
Messsystemiberwachung aktiv und schaltet den Regler aus.

Lageregelung [Zustand /aus,an]

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 konnen, 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 fihren.
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P37

P38

P39

Achs Parameter

Lageregler | Anteil (Verstéarkung / 0, 2.0000)

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.

Lageregler Fenster ( Inkremente / 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.

Lageregler Mode ( Mode /0, 3)

Der Lageregler kann in drei verschiedenen Modi arbeiten.

Einstellung Mode

Mode 0 Der Lageregler wird nur nach einer
abgeschlossenen Positionierung aktiv.
(Lageregelung nur auf Sollwert)

Mode 1 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

Mode 2 Wie Mode 0, jedoch wird die Reglerfreigabe nur
nach Stop ausgeschaltet.
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P40

P42

P43

P45

P46

Achs Parameter

Lageregler P-Anteil ( Verstarkung /0.0, 1000.0)

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 groRBer eingestellt werden kann, bei Kkleinen
Rampenlangen kleiner eingestellt werden muss um ein Schwingen zu
verhindern.

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

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

Motor Richtung ( Drehrichtung / 0, 1)

Dieser Parameter dreht die Motorrichtung fur vorwarts und riickwarts.

Einstellung Motordrehrichtung
Standard Normal
Invertiert Invertiert

Stopprampe Limit (bei Endlage) [x.xx sec/ 0.00,10.00]

Die Zeit, die der Motor nach Stopp bei Erreichen der Endlage bis zum
Stillstand bendtigt.

Geschwindigkeit mittel ( % / 0.0, 100.0)

Hier wird die Geschwindigkeit fur die Referenzfahrt in % hinterlegt.

Endlagen[Zustand/ aus, an]

Uber diesen Parameter konnen die Hardware Endlagen aktiviert, bzw.
deaktiviert werden.

Einstellung Funktion

Aus Die Hardwareendlagenschalter werden nicht
Uberwacht.

An Die Hardwareendlagenschalter werden
Uberwacht.
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P47

P48

P49

P50

Achs Parameter

Referenz Mode [Mode / Tastatur, Methode 6]
Hier wird der Mode der gewtinschten Referenzfahrt hinterlegt.

Der genaue Ablauf der verschiedenen Modi ist in Kapitel 9.8
dargestellt.

Zeit Encoder Richtung [x.xx s / 0.00, 10.00]

Dieser Parameter dient der Uberwachung der Z&hlrichtung eines
angeschlossenen Messsystems. Dies kdnnte bei falschem Anschluss
oder fehlerhaften Messsystems zu Kollisionen fuhren. Deshalb wird
hier nach erfolgtem Start und Ablauf der hier hinterlegten Zeit, die
Zahlrichtung des Messsystems mit der Positionierungsrichtung
einmalig Uberprift. Wenn die Z&hlrichtung nicht mit der
Positionierungsrichtung tbereinstimmt, wird die Positionierung mit
Fehlermeldung abgebrochen.

Freifahrt Mode [Mode / Mode 1, Mode 2]

Einstellung Funktion

Mode 1 Mit jeder negativen Flanke des Stlickzahl
Eingangs wird um den in P53 hinterlegten Wert in
positive Richtung verfahren.

Mode 2 Mit jeder negativen Flanke des Stlickzahl
Eingangs wird um den in P53 hinterlegten Wert in
positive Richtung verfahren.

Mit der positiven Flanke des Stlickzahl Eingangs
wird wieder auf die Ausgangsposition zuriick
gefahren.

Diese Einstellung darf nur gewahlt werden, wenn
durch ein Zuruckfahren auf die Ausgangsposition
eine Gefahrdung des Bedienpersonals
ausgeschlossen ist!

Zeit Bremse [(x.xx s/ 0.00, 10.00]

Wird die Achse wahrend des Stillstands mit einer mechanischen
Klemmung in Position gehalten, muss diese bei erneuter
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P51

P53

P60

P68

P69

P70

Positionierung zuerst sicher 6ffnen, bevor die Achse wieder
positionieren kann.

Diese Zeit wird hier hinterlegt.

Achs Parameter

Hand Taste ( Richtung / Standard, invertiert)

Damit die Pfeilrichtung mit der tatséchlichen Bewegungsrichtung der
Maschine bei Handbetrieb Gibereinstimmt, kann hier die Funktion der
Tasten vertauscht werden.

Freifahren ( Strecke P05/ -9999.9, 999999)

Hier wird die Distanz hinterlegt die der Antrieb bei aktivem
Stuckzahleingang verfahren werden soll.

Ist die hier hinterlegte Strecke 0, ist die Freifahren Funktion
ausgeschaltet.

Offset 1 [PO5/ - 9999.9,99999.9 ]

Fur zuklnftige Erweiterungen reserviert.

Analog Kalibrierung [Inkremente/ - 999,999 ]
Hier wird der Kalibrierungswert des Analogabgleichs abgelegt.

Der Parameter wird im Meni Analog Abgleich ermittelt.

Analog Verstarkung [Inkremente/ 0, 2048 ]
Hier wird Analog Verstarkung des Analogabgleichs abgelegt.

Der Parameter wird im Meni Analog Abgleich ermittelt.

Position OK [ Funktion/ aus, an ]

Mit diesem Parameter kann die Funktion des Position erreicht
Ausgangs frei geschaltet werden. Dieser wird bendtigt um einen
vollautomatischen Ablauf realisieren zu kdnnen.
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Achs Parameter

Parameter P72 bis P77 sind nur bei Steuerungen mit
Abschaltpositionierung von Bedeutung.

P72 Langsame Geschwindigkeit negativ [Inkremente/ 0, 10000 ]
Fir Positionierungen zu kleineren Istwerten hin.
Hier wird die Distanz in Inkrementen zum Ziel hinterlegt.
Wird diese Position erreicht, schaltet der Ausgang Langsam.

Dieser muss immer gréRer oder gleich P75 sein.

P73 Langsame Geschwindigkeit positiv [Inkremente/ 0, 10000 ]
Fur Positionierungen zu groReren Istwerten hin.
Hier wird die Distanz in Inkrementen zum Ziel hinterlegt.
Wird diese Position erreicht, schaltet der Ausgang Langsam.

Dieser muss immer gréRer oder gleich P76 sein.

P74 Mittlere Geschwindigkeit [Inkremente/ 0, 10000 ]
Fur Positionierungen zu groReren und kleineren Istwerten hin.
Hier wird die Distanz in Inkrementen zum Ziel hinterlegt.
Wird diese Position erreicht, schaltet der Ausgang Mittel.

Dieser muss immer grof3er oder gleich P72 und P73 sein.

P75 Vorstop negativ [Inkremente/ 0, 10000 ]
Fir Positionierungen zu kleineren Istwerten hin.
Hier wird die Distanz in Inkrementen zum Ziel hinterlegt.

Wird diese Position erreicht, werden alle Ausgadnge ausgeschaltet.

P76 Vorstop positiv [Inkremente/ 0, 10000 ]
Fur Positionierungen zu gréReren Istwerten hin.
Hier wird die Distanz in Inkrementen zum Ziel hinterlegt.

Wird diese Position erreicht, werden alle Ausgange ausgeschaltet.
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P77

P90

P97

PO8

P99

Achs Parameter

Fahrtsignale [Mode/ Mode 1, Mode 3]

Fir die Ansteuerung von Schitzen oder Frequenzumrichtern stehen
dem Benutzer hier bis zu 3 verschiedene Modi zur Verfigung.

Eine genaue Erlauterung der Modi ist in Kapitel 7.2 beschrieben.

Dezimalpunkt[Dekade/ ohne, 0.000 ]

Hier wird die Position des Dezimalpunktes festgelegt. Dieser
Parameter beeinflusst nur die Optik und nicht die Auflésung des
angezeigten Wertes.

Max. Spannung im Zwischenkreis . [(xx.x volt / 24.0, 58.0] nur bei

PWM Endstufe

Spannungsgrenze ab der der Bremswiderstand zugeschaltet wird um
die Spannungsiberhéhung abzubauen und eine Zerstérung der
Endstufe zu vermeiden.

Positionierungs- Mode [Gerat/ Z&hler, 0-10V]

Dieser Parameter legt die Funktionsweise des Gerates fest.

Einstellung Funktion

Zahler Die Positionierungsfunktionen sind
ausgeschaltet. Es wird nur der Istwert
angezeigt.

Endstufe Die optionale integrierte Endstufe wird
angesteuert.

+/- 10V Am Analogausgang wird ein -10v bis +10V
Signal ausgesteuert-

0-10v Am Analogausgang wird ein 0 bis 10V Signal
ausgesteuert. Die Richtung erfolgt Uiber einen
Schaltausgang.

Digital Die Ausgange Con 13, Pin 3 bis 6 werden als

Fahrtsignale verwendet,
Abschaltpositionierung. Siehe Kapitel 7.2.

Werkseinstellung[Zuriicksetzen/ Aus, Ein]

Wird dieser Parameter auf ,Ein“ eingestellt, werden alle Parameter auf
Werkseinstellung zuriickgesetzt.
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6.3.1 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 Bediener
P00 Sageblattstarke 0.0
P03 Sprache deutsch
P04 Britisch Metrisch metrisch
P05 Sprache Bediener deutsch
Parameter Gerat
P09 Variable Icons Aus
P10 Style Standard
P11 H-Vordergrund schwarz
P12 H-Hintergrund schwarz
P13 H-Linie schwarz
P14 M-Vordergrund schwarz
P15 M-Hintergrund schwarz
P16 M-Linie schwarz
P17 L-Vordergrund schwarz
P18 L-Hintergrund schwarz
P19 L-Linie schwarz
P20 Hintergrund schwarz
P21 Code Parameter 0
P22 Code Referenz 0 0
P23 Code Programm 0
P36 Zeitverzégerung fur 0.00
erneutes Positionieren
P37 Wischzeit fur Position 0.00
erreicht
P38 Wischzeit fir 0.00
Stuckzahl erreicht
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P39 Wischzeit Programm 0.00
Ende

P40 Kontrollfunktion 0

P49 Dauertest Aus

P51 Single Funktion 0

P52 F1 Funktion 0

P53 F2 Funktion 0

P54 F3 Funktion 0

P55 Ausgangskombination 0
M10/M20

P56 Ausgangskombination 0
M11/M21

P57 Ausgangskombination 0
M12/M22

P58 Ausgangskombination 0
M13/M23

P59 Ausgangskombination 0
M14/M24

P60 Ausgangskombination 0
M15/M25

P61 Ausgangskombination 0
M16/M26

P62 Ausgangskombination 0
M17/M27

P63 Ausgangskombination 0
M18/M28

P64 Ausgangskombination 0
M19/M29

P74 Logik der 0
Schaltausgénge 1 - 8

P75 Logik der 0
Schaltausgéange 9 - 14

P99 Werkseinstellungen Aus

Parameter Achse

P03 Softwareendlage -9999.9
negativ

P04 Softwareendlage 99999.9
positiv

P05 Faktor Weg 100.0

P06 Faktor Impulse 40000
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P07 Maximaler Dauerstrom 4.00
P08 Anzahl 0
Startwiederholungen
P09 Toleranzfenster 0.1
P10 Zeit Reglerfreigabe 0.00
P11 Maximale Rampen- 8000
Lange flr ansteigende
Rampenfahrt
P12 Maximale Rampen- 8000
Lange fur abfallende
Rampenfahrt
P13 Schnelle 100.0
Positioniergeschwindigkeit
P14 Langsame 50.0
Positioniergeschwindigkeit
P15 Stoprampe 0.10
P17 Verweilzeit nach 0.50
Spindelausgleich
P18 Verfahrweg bei 15
Spindelausgleich
P19 Integralanteil 1 1
P20 Integralanteil 2 1
P21 Differentialanteil 0
P22 Zykluszeit Positions- 0.010
Regelung
P23 S-Anteil 2
P24 B-Anteil 2
P26 Z&hlrichtungsumkehr Standard
P27 V-Mode Aus
P28 Kettenmaf3funktion Sollwert
P29 Analog Ausgang 0
P31 Zeit Encoder 0.10
P32 Rampen Strom 4.00
P33 Referenzwert 0.0
P34Stromuberwachungszeit 0.10
P35 Schaltschwelle der 50
Messsystemiiberwachung
P36 Lageregelung Aus
P37 Lageregler I-Anteil 0.0010
P38 Lageregler Fenster 0
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P39 Lageregler Mode Mode O

P40 Lageregler P-Anteil 0.0

P42 Motor Richtung Standard

P43 Stopprampe Limit 0.10

P45 Geschwindigkeit mittel 1.0

P46 Endlagen Aus

P47 Referenz Mode Tastatur

P48 Zeit Encoder Richtung 0.50

P49 Freifahrt Mode Mode 1

P50 Zeit Bremse 0.50

P51 Hand Taste Standard

P53 Freifahren 0.0

P60 Offset 1 0.0

P68 Analog Kalibrierung 0

P69 Analog Verstarkung 1830

P70 Position OK Aus

P72 Langsame 0
Geschwindigkeit negativ

P73 Langsame 0
Geschwindigkeit positiv

P74 Mittlere 0
Geschwindigkeit negativ

P75 Vorstop negativ 0

P76 Vorstop positiv 0

P77 Fahrtsignale Mode 1

P90 Dezimalpunkt 0.0

P97 Max. Spannung im 24.0
Zwischenkreis

P98 Positions-Mode Zéhler

P99 Werkseinstellungen Aus
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7. Regler Funktionen

7.1 Allgemeines

Zur Positionierung kdnnen entweder Schaltausgange
(Abschaltpositionierung), Analogausgénge, oder eine integrierte
Endstufe verwendet werden.

Dies ist bei Bestellung anzugeben.

Bei Abschaltpositionieren sind die Hilfsfunktionen auf 4 Ausgange
begrenzt.

Eine Kombination der verschiedenen Positionierungsarten ist nicht
maoglich.
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7.2 Abschaltpositionieren

Mode 1: 3 Geschwindigkeiten

Vorwarts
schnell
Pin 5 : H
‘Mittel
Pin 4 :
iLangsam
Pin 3 Vorstop: Ziel
Pin 6
P73 P76 i
Start < ]
P74 :
Sollwert i
Rickwarts

schne Mlttel

Pin 3

rick

Start
P74

P72

Langsam

Vorstop Ziel
«— !

P75

A 4
sasnnadeanan

Sollwert

o e

54

PS711_32 09.04.2019



hejm

automation

Pin 6

Pin5

Pin4

Pin 3

Mode2: 2 Geschwindigkeiten

Vorwarts

schnell

iLangsam

Vorstop: Ziel

—
P73 P76
Start ) »
P74 :
Sollwert
Rickwarts

iLangsam
i Vorstops Ziel
P72 P75 :
Start < >
P74 :

Sollwert
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Pin 6

Pin5

Pin4

Pin 3

schnell
Pin 6

Pin5
Pin4

Pin 3

Mode3: 2 Geschwindigkeiten

Vorwarts
schnell :
iLangsam
—
P73 P76
Start < >
P74 i
Sollwert
riackwarts

‘Langsam

Vorstop Ziel

Start

P72 P75

P74

Sollwert
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7.3

7.4

7.4.1

7.4.2

Regler mit Endstufe und Analogausgang
Die Positioniersteuerung PS711 verfiigt optional Uiber einen 12 Bit

+/- 10V Analogausgang oder zwei, bzw. drei pulsweitenmodulierte
Halbbricken.

Der Analogausgang kann an eine externe Endstufe,Servoregler oder
an einen Frequenzumrichter angeschlossen werden.

Bei Verwendung mit Endstufe ist es mdglich einen birstenbehafteten
DC-Motor oder einen birstenlosen 3 Phasen DC-Motor direkt
anzusteuern.

Mit einer Halbbricke und einem Bremswiderstand koénnen
Spannungsiiberhdhungen bis zu einem bestimmten Wert abgebaut
werden.

Positionsregler fur Endstufe und Analogausgang

Allgemeines
Der Positionsregler hat die Aufgabe den Antrieb in die vorgegebene
Position zu bringen.

Der Regelalgorithmus wurde speziell fir kostengunstige
Positioniersysteme mit DC Motoren, ohne Tachometer entwickelt.

Der Regler erhalt somit Informationen, wie Lage und Geschwindigkeit
des Motors nur Uber das angeschlossene Messsystem.

Um eine schnelle und saubere Regelung zu gewahrleisten, ist die
Aufldsung des Messsystems, unter Berticksichtigung der maximalen
Grenzfrequenz mdoglichst grof3 zu wahlen.

Einstellung der Parameter

Relevante Parameter

Der Regler basiert auf einer Systemzykluszeit von 100us

P11 Rampe ansteigend

P12 Rampe abfallend

P19 I-Anteil 1

P20 I-Anteil 2

P21 D-Anteil

P22 Zykluszeit fur Positions- Regelung

P23 S-Anteil

P24 B-Anteil
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Nachdem die Drehrichtung des Motors, sowie die Zahlrichtung des
Messsystems eingestellt wurde, kénnen die ersten
Positionierungsversuche durchgefuhrt werden. Hierzu sollte die
Positionierungsstrecke so grol3 gewahlt werden, dass der Antrieb
seine volle Geschwindigkeit erreicht. Fur die ersten Versuche, sollte
die Startrampe gleich der Zielrampe gesetzt werden. Falls der Antrieb
die Zielposition Uberfahrt ohne vorher merklich langsamer zu werden,
muss die Zielrampe verlangert werden. Fahrt der Antrieb zu frih, vor
Erreichen des Ziels mit langsamer Geschwindigkeit, kann die
Zielrampe verkirzt werden.

Mit P22 und P23 kann die Geschwindigkeit mit welcher der Antrieb ins
Ziel fahrt verandert werden. Diese Einstellungen héngen stark von der
Auflésung des angeschlossenen Messsystems ab, da mit P22 und
P23 die minimale Frequenz des Messsystems eingestellt wird mit
welcher der Antrieb ins Ziel fahrt.

Frequenz = P23 : P22.

Bei der Einstellung ist P22 mdglichst klein zu halten um die Totzeit
wahrend der Positionierung maoglichst gering zu halten.

Um den Antrieb genau im Ziel zu halten steht ein Lageregler zur
Verfigung. In P39 kann aus 3 verschiedenen Modi gewahlt werden.

Die Einstellmdglichkeiten sind in P36 bis P40 der Achsparameter
beschrieben.
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8. Personalisieren

8.1 Allgemein

Der Bildschirm des Geréts ist in drei Bereiche aufgeteilt fur die jeweils
die Vordergrund-, die Hintergrund- sowie die Linienfarbe gewahlt
werden kann.

H

100. Omm -
0. Omm 000G
ABSOLUT

L

Es gib jeweils folgende Farben:

Schwarz
Braun
Grin
Oliv
Marine
Lila
Blaugriin
Silber
Grau
Rot
Limette
Gelb
Blau
Fuchsie
Wasser
Weil3
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8.2 Style

Relevante Parameter Gerateebene

P10 Style

P11 H-Vordergrund

P12 H-Hintergrund

P13 H-Linie

P14 M-Vordergrund

P15 M-Hintergrund

P16 M-Linie

P17 L-Vordergrund

P18 L-Hintergrund

P19 L-Linie

P20 Hintergrund

In den Parametern P11 bis P19 kénnen fir die verschiedenen
Vordergrund, Hintergrundfarben

P20 Hintergrund
Hier wird die Hintergrundfarbe unabhangig von P10 eingestellt.

8.3 Logo

8.3.1 Logo

Ein mit einem handelsublichen Bitmap Editor erstelltes Bitmap kann
anstelle des Standard Bitmap geladen werden.

GroRRe 132x132 Pixel

Format : 32bpp

Abb. 30 Anzeige Logo
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8.3.2 Icons
Die Icons missen eine Gréf3e von 48 x 48 Pixel haben.

9. Betriebsarten

Integrierte Menis

o Handbetrieb
e Einzelsatz
e Automatik Programm

9.1 Allgemein

Um positionieren zu koénnen missen folgende Eingange beachtet
werden.

Endlagenschalter aktiv (24V) CON9, PIN7 und PIN8
Not-Aus (24V) CON9 PIN1

Schutzhaube (24V) CON9 PIN4

Freigabe (24V) CON8 PIN 2

Servo Status (24V) CON8 PIN1

Stuickzahl (24V), CON 9 PIN 2

ANENE VR NENEN

9.2 Statusmeldungen

Status bzw. Fehlermeldungen erscheinen im Hand, Einzel und
Programmbetrieb.

(hier beispielsweise im Einzelbetrieb)

9.21 Not Aus
CON9, PIN1

100. Omm
0. Omm 0000

ABSOLUT

Abb. 31 Not Aus

9.2.2 Freigabe
CONS8, PIN2

110. Omm
0. Omm 0000

ABSOLUT

oS
REL

Abb. 32 Freigabe/Stiickzahl
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9.2.3 Schutzhaube
CON9, PIN4

100. Omm
0. Omm 0000

ABSOLUT

Abb. 33 Schutzhaube

9.2.4 Endschalter
CON9, PIN7 und PIN8

110. 8mm
200. Omm 0000

ABSOLUT

200. O0mm 0000

ABSOLUT

Abb. 35 Endschalter 2

9.2.5 Allgemeine Fehler

110. 8mm
200. Omm 0000

ABSOLUT

Abb. 36 Allgemeiner Fehler
Fehler mit Fehlermeldung im Servicemend

9.2.6  Fehler quittieren

Fehlermeldungen werden mit der Stopp-Taste oder mit jedem Start
quittiert.
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9.3

Einzelbetrieb

Im Meni Einzelbetrieb kann sowohl auf eine absolute Position, oder
eine vom aktuellen Istwert, relative Position angefahren werden.

Mit der E] Taste kann zwischen Absolut- und Relativ-Betrieb
umgeschaltet werden sofern dies in P40 Kontrollregister aktiviert
wurde.

Zusatzlich kann eine Stickzahl hinterlegt werden, die mit jeder
Aktivierung des Stuckzahleingangs dekrementiert wird.

Um eine Positionierung starten zu kénnen, muss der Stiickzahlkontakt
belegt sein, wenn der Eingang als SchlieRerkontakt definiert wurde.
Im anderen Fall wirde die Steuerung darauf schlie3en, dass ein
Bearbeitungswerkzeug sich nicht mehr in Grundstellung befindet und
es zu Kollisionen kommen koénnte.

Siehe auch Hilfsfunktionen - Einzelsatz

Istwert
100. O mm Sollwert
__ 0.6mm 0000
ABSOLUT Stiickzahl
Ans_ -
e F1 F2 - Absolut/Kette

Abb. 37 Einzelbetrieb

40. Omm
40. Omm 0000

ABSOLUT

ABS ABSOLUT
REL F1 F2 | RELATIV F3

Abb. 38 Einzelbetrieb Abs/Rel
Mit Angewdhlter Absolut/Relativ Umschaltung

Anwahl des Sollwertes/Stlickzahler mit der 10er Tastatur.

Mit den Pfeiltasten n u kann zwischen Sollwert und Stlickzahl
gewechselt werden.
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9.4

9.5

9.5.1

9.5.2

9.5.3

Handbetrieb

"*’ F1 F2 F3

Abb. 39 Handbetrieb
Die Zehnertastatur ist inaktiv.

Mit den Handtasten kann manuell verfahren werden.

Programmbetrieb

Allgemeines

Die Positioniersteuerung PS711 besitzt umfangreiche Funktionen um
auch komplexe Programmablaufe zu realisieren. Der
Programmspeicher umfasst bei einem Ein-Achssystem 399
Programme a 99 Satze. Programme konnen Uber die Tastatur
eingegeben, oder Uber die USB Schnittstelle (Speicherstick) oder
RS232/LAN eingelesen werden. Werden die Programme Uber einen
Speicherstick/RS232/LAN eingelesen, kann ein Programmname, eine
Satzbezeichnung sowie weitere Infos erstellt werden.

Abarbeiten

Nach Programmanwabhl beginnt der Ablauf mit der Start Taste (grin).
Es kann jederzeit mit der Stopp Taste (rot) der Programmablauf
angehalten werden um Stérungen etc. zu beseitigen. Die Steuerung
ist in der Lage jederzeit an der unterbrochenen Stelle
weiterzuarbeiten.

Fehler

Sollte wahren der Programmabarbeitung ein Fehler auftreten muss
dieser mit der Stopp Taste (rot) quittiert werden. AnschlieRend kann
mit der Start Taste (griin) weitergearbeitet werden.
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9.54

Programm Auswabhl

Der Programname wird angezeigt falls das Programm Uber einen
Speicherstick/RS232/LAN eingelesen wurde und dort der Name
hinterlegt ist.

Die Programmnummer kann direkt Uber die Tastatur eingegeben

(vl 4
werden, oder mit den angewahlt werden. Mit & b Wird
in das Programm gesprungen.
Die Programmeingabe kann iber einen Code geschitzt werden.
Uber die [;] Taste kann zwischen Programm Bearbeiten und

Programm abarbeiten gewechselt werden. Der aktuell aktive Modus
wird durch schwarze Schrift hervorgehoben.

Programm Auswahl

001

F1 F2 F3
+ 1 sek. Bearbeiten
loeschen kopieren Abarbeiten

Abb. 40 Programm Auswahl Bearbeiten

Durch Betatigen der Taste wird in den Mode Abarbeiten
gewechselt.

Programm Auswahl

001

F1 F2 F3
+ 1 sek. Bearbeiten
loeschen kopieren Abarbeiten

Abb. 41 Programm Auswahl Abarbeiten
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9.55

9.5.6

9.6

Programm léschen

Programm anwahlen und die Taste F1 fur eine Sekunde driicken. Das
Programm wird vollstandig geléscht und neben der Programmnummer
wird frei“ angezeigt.

Die Programmeingabe kann tber einen Code geschiitzt werden.

Programm kopieren

Das zu kopierende Programm anwahlen und die Taste G] driicken.
Nun das Programm anwdhlen in das kopiert werden soll und erneut
drucken. Das Programm wird vollstandig kopiert.

Die Programmeingabe kann tber einen Code geschutzt werden.

Programm manuell erstellen
Programmnamen und Satzinformationen werden angezeigt falls das

Programm Uber einen Speicherstick eingelesen wurde.

Mit den Tasten n u wird zwischen der Eingabe des
Sollwertes bzw. der Stiickzahl gewechselt.

Mit den Tasten n u werden die Datensatze angewahlt.

Mit der [;] Taste kann zwischen Absolut- und Relativmafd
gewechselt werden.

Uber die kann einem Datensatz eine Sonderfunktion zugeordnet
werden.

Diese werden spater genau erlautert.

Die Q Taste l6scht eine zuvor zugewiesene Sonderfunktion
wieder.

Das Programm wird durch Betétigen der E] Taste beendet. Es
erscheint Programm Ende im angewdahlten Datensatz. Bei erneuter

Betatigung von erscheint Programm neu.

Wird ein Programm mit Programm Ende beendet, wird bei Erreichen
des Endes im Abarbeitungsmode wieder auf den ersten Datensatz
gesprungen. Bei Programm neu erscheint das Programm Auswahl
Menda.
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9.6.1

9.6.2

Programm speichern

Nach dricken der g Taste erscheint ein Auswahlmeni, wie mit
dem erstellten Programmverfahren werden soll.

- 3 Speichern und beenden

- ;] Verwerfen und beenden
- ;] Abbruch

Anwahl Funktionen

Uber die Programm-Funktion Taste Q wird Programm Ende/
Programm Neu sowie alle anderen Funktionen gesetzt.

Uber die Programm-Funktion Taste G] werden die Funktionen
geldscht.

Diese Funktionen dienen dazu einzelne Programmschritte, oder
ganze Sequenzen mit Schaltausgéngen zu verknipfen,
Programmsequenzen zZu wiederholen, Geschwindigkeiten
festzulegen, Wartezeiten einzufiigen, bzw. zusétzliche analoge
Ausgange anzusteuern. Dies kann je nach Anwendungsfall einfache
SPS Funktionen ersetzen. Werden diese Funktionen nicht gebraucht
kénnen diese einfach vernachlassigt werden.
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9.7 Programm Funktionen

9.7.1  MFunktion
Mit der MFunktion kénnen spezielle Funktionen ausgeldst
werden:

MFunktion 000
MFunktion 001
MFunktion 002
MFunktion 003
MFunktion 004
MFunktion 005
MFunktion 006

Programm Halt bis Taste Start gedriickt wird
Nachster Satz ohne Bearbeitung

Freifahrt aktiviert

Freifahrt deaktiviert

Nachster Satz setze Text Infol

Nachster Satz setze Text Info2

Nachster Satz setze Text Info3

MFunktion 010
MFunktion 011
MFunktion 012
MFunktion 013
MFunktion 014
MFunktion 015
MFunktion 016
MFunktion 017
MFunktion 018
MFunktion 019

MFunktion 020
MFunktion 021
MFunktion 022
MFunktion 023
MFunktion 024
MFunktion 025
MFunktion 026
MFunktion 027
MFunktion 028
MFunktion 029

setzte Ausgénge aus P55
setzte Ausgénge aus P56
setzte Ausgéange aus P57
setzte Ausgénge aus P58
setzte Ausgénge aus P59
setzte Ausgénge aus P60
setzte Ausgéange aus P61
setzte Ausgange aus P62
setzte Ausgénge aus P63

setzte Ausgénge aus P64

I6sche Ausgange aus P55
I6sche Ausgange aus P56
I6sche Ausgange aus P57
I6sche Ausgange aus P58
I6sche Ausgange aus P59
I6sche Ausgange aus P60
I6sche Ausgange aus P61
I6sche Ausgange aus P62
I6sche Ausgange aus P63

I6sche Ausgange aus P64

MFunktion 030 Alle Ausgénge werden geldscht

MFunktionen zwischen 007 und 009 bzw. gréRBer 030 sind fur
Erweiterungen reserviert und haben im Moment keine Funktion.
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9.7.2 Geschwindigkeitin %

Alle nachfolgenden Positionen werden mit der hier angegeben
Geschwindigkeit angefahren

Speed XXX Geschwindigkeit in Prozent

9.7.3 Seguenzieller Start

Die Zwischen SeqStart XXX und SeqEnd liegenden Befehle oder
Sollwerte werden XXX mal ausgefuhrt

SegStartl XXX Sequenzer XXX=Anzahl Sequenzen
SeqStart 2 XXX Sequenzer XXX=Anzahl Sequenzen
SeqStart 3 XXX Sequenzer XXX=Anzahl Sequenzen
SeqStart 4 XXX Sequenzer XXX=Anzahl Sequenzen
SegEnd 1 Label fir Sequenzer Ricksprung
SegEnd 2 Label fir Sequenzer Ricksprung
SeqEnd 3 Label fir Sequenzer Ricksprung
SeqEnd 4 Label fir Sequenzer Ricksprung
9.7.4 Timer

Wird diese Position im Programm erreicht, wird eine Wartezeit in
Sekunden ausgefihrt.

Timer sek. XXX Wartezeit in Sekunden

9.7.5 Programm Ende/Neu

Bei Programm Ende wird zuriick auf den ersten Satz gesprungen
Bei Programm Neu wird auf die Programauswahl gewechselt

9.7.6  Analog
Am Analogausgang 1, CON3 PIN2 wird ein Analogwert ausgesteuert.

Wert 0-100% entsprechend 0-10V
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9.8 Referenzfahrt

Auswahl des Mode mit P47

Unter dem Menlpunkt Referenz kann die Achse referenziert
werden.

9.8.1 Mittels Tastatur @

X Referenz

Achse 1 B a
1999. 9mm

Achse Eichen E 0- 0 mm

&

Abb. 42 Referenzieren

Mit der 10er Tastatur den Wert eingeben und mit & =
referenzieren.
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9.8.2

Mittels Referenz Fahrt

Relevante Parameter

P47 Auswahl Methode

P14 Geschwindigkeit Richtung
Referenzschalter

P45 Geschwindigkeit Richtung
Indeximpuls

Referenzfahrt Start:

Referenz Meni 6ffnen und danach sie Start Taste betatigen.

Es werden sechs unterschiedliche Modi unterstiitzt:

Methode 1 : Fahrt mit negativer Richtung auf den negativen
Endschalter mit Indeximpuls.

Methode 2 : Fahrt mit positiver Richtung auf den positiven
Endschalter mit Indeximpuls.

Methode 3/4:  Fahrt mit positiver Richtung auf den Referenzschalter
mit Indeximpuls.

Methode 5/6: Fahrt mit negativer Richtung auf den Referenzschalter
mit Indeximpuls.

71 PS711_32 09.04.2019



hejm

automation

9.8.2.1 Model
ﬁ%“
o

Index Pulse

Negative Limit Switch _\__

Abb. 43 Referenzfahrt Mode 1

Start in negative Richtung mit der in P14 hinterlegten
Geschwindigkeit. Sobald die negative Endlage erreicht ist, wird die
Fahrtrichtung umgedreht und mit der in Parameter P45 hinterlegten
Geschwindigkeit in positive Richtung gefahren. Der Referenzwert wird
bei Erreichen des Index Impulses in den Istwert geschrieben und die
Referenzfahrt gestoppt.

9.8.2.2 Mode?2

Index Pulse

Positive Limit Switch |

Abb. 44 Referenzfahrt Mode 2

Start in positive Richtung mit der in P14 hinterlegter Geschwindigkeit.
Sobald die positive Endlage erreicht ist, wird die Fahrtrichtung
umgedreht und mit der in Parameter P45 hinterlegten
Geschwindigkeit in negative Richtung gefahren. Der Referenzwert
wird bei Erreichen des Index Impulses in den Istwert geschrieben und
die Referenzfahrt gestoppt.
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9.8.2.3 Mode 3/4

+—0O

Index Pulse

|
I

Home Switch —_
Abb. 45 Referenzfahrt Mode 3/4

Methode 3: Referenz bei Index + Referenzschalter OV

Methode 4: Referenz bei Index + Referenzschalter 24V

Start in positive Richtung mit der in P14 hinterlegter Geschwindigkeit.
Sobald der Referenzschalter erreicht ist wird die Fahrtrichtung
umgedreht und mit der in Parameter P45 hinterlegten
Geschwindigkeit in die entgegengesetzte Richtung gefahren. Der
Referenzwert wird bei Erreichen des Index Impulses in den Istwert
geschrieben und die Referenzfahrt gestoppt.
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9.8.2.4 Mode 5/6

Index Pulse

Home Switch
Abb. 46 Referenzfahrt Mode 5/6

Methode 5: Referenz bei Index + Referenzschalter OV

Methode 6: Referenz bei Index + Referenzschalter 24V

Start in negative Richtung mit der in P14 hinterlegter Geschwindigkeit.
Sobald der Referenzschalter erreicht ist wird die Fahrtrichtung
umgedreht und mit der in Parameter P45 hinterlegten
Geschwindigkeit in die entgegengesetzte Richtung gefahren. Der
Referenzwert wird bei Erreichen des Index Impulses in den Istwert
geschrieben und die Referenzfahrt gestoppt.
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9.9

Programm mit USB Speicher Eingeben
Programme kénnen als .CSV Datei erstellt und eingegeben werden.

Sobald ein USB Speicherstick gesteckt wird, wird der File Navigator
aufgerufen. Nun kann das File angewahlt und geladen werden.

Es kann immer nur ein Programm pro File eingegeben werden.

Das File darf nicht hinter Unterverzeichnissen liegen (immer in der
obersten Ebene)
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10.

10.1

10.2

10.3

Ablaufsteuerung

Relevante Parameter

Gerate Ebene

P36 Zeitverzégerung Automatik

P37 Zeitdauer Position OK Signal

P38 Zeitdauer Stuckzahl OK Signal

P39 Zeitdauer Programm OK Signal

Allgemeines

Der Programmablauf wird in der Regel von nur zwei Signalen
gesteuert. Mit dem Position erreicht Signal der PS711 Steuerung wird
die Bearbeitung ausgeldst. Der Stuckzahleingang meldet der
Steuerung zurtick, dass eine Bearbeitung abgeschlossen ist.

Position erreicht

P37 Zeitdauer Position erreicht Signal  Gerateebene

Das Signal ,Position erreicht' meldet an die Maschine, dass die Achse
in Position steht und die nachste Bearbeitung erfolgen kann.

Im Programmbetrieb kann mit der MFunktion = 1 das Position erreicht
Signal unterdrickt und so die Bearbeitung im néchsten Satz
ausgesetzt werden.

Im Einzelbetrieb muss diese Funktion mit P10 der Achsparameter
freigeschaltet werden.

Ist der Wert in P37 = O steht das Signal statisch an.

Stiuckzahl erreicht

P38 Zeitdauer Stiickzahl OK Signal Gerateebene

Das Signal ,Stickzahl erreicht® signalisiert, dass alle
Bearbeitungsschritte eines Satzes abgearbeitet wurden.

Ist der Wert in P38 = 0 ist die Funktion deaktiviert
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10.4

10.5

Programm ok

P39 Zeitdauer Programm OK Signal Gerateebene

Das Signal ,Programm ok’ signalisiert, dass alle Bearbeitungsschritte
abgearbeitet wurden.

Ist der Wert in P39 = 0 ist die Funktion deaktiviert.

Verzégerung Automatik

P36 Zeitverzégerung Automatik Gerateebene

Mit diesem Parameter kann der Positioniervorgang im
Automatikbetrieb um die eingestellte Zeit verzégert werden. Diese Zeit
ist vor jedem Positionierstart wirksam.
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11.

111

Konfiguration der Bedienerebene

Um bestimmte Achs- und Gerateparameter fiir den Bediener
zuganglich zu machen, auch wenn die Parameter Uber einen Code
gesperrt sind konnen diese in die Bedienerebene geschrieben
werden. Parameter in der Bedienerebene sind von den
Sicherheitscodes nicht betroffen und kdnnen jederzeit geandert
werden.

Parameter in die Bedienerebene schreiben

Die Achs- und Gerateparameter kdnnen uber die Parameterlisten des
USB-Updates in die Bedienerebene geschrieben werden.

Beim Lesen und Schreiben der Parameterlisten Giber das USB-Update
wird flr jeden Parameter ein ,Show* Wert mit Gbertragen. Dieser Wert
gibt an ob der jeweilige Parameter in der Bedienerebene angezeigt
wird oder nicht. Eine ,0“ des Show-Wertes bedeutet der Parameter
wird nicht in der Bedienerebene angezeigt. Eine ,1“ schaltet den
jeweiligen Parameter in der Bedienerebene frei.

Um Parameter in die Bedienerebene zu schreiben muss die
Parameterliste des Gerates Uber das USB-Update ausgelesen
werden. Die ausgelesene Parameterdatei wird im .csv Format
gespeichert und kann Uber ein beliebiges
Tabellenkalkulationsprogramm bearbeitet werden.

Tragen Sie bei den Parametern, welche in der Bedienerebene
angezeigt werden sollen, in der Tabellenspalte ,show* eine ,,1“ ein und
speichern Sie die Datei im Anschluss.

Wird die bearbeitete Parameterliste nun Uber das USB-Update auf
das Gerat geschrieben, so werden nun die jeweiligen Parameter in
der Bedienerebene angezeigt.

Parameter welche standardméRig nicht in der Bedienerebene
angezeigt werden sind in der Parameterliste Uber einen Zusatz
gekennzeichnet, welcher die Standard Parameterliste des jeweiligen
Parameters beschreibt.

Parameterliste | Zusatz
Achse 1 Al
Achse 2 A2
Achse 3 A3
Gerat D

Zur Beschreibung des Ubertragens der Parameterlisten liber das
USB-Update siehe 12.4 Update/Parameter/Diagnose.
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11.2

Variable Texte

Es besteht die Mdglichkeit fur die in der Bedienerebene angezeigten
Achs- und Gerateparameter eine dritte, variable Sprache zu
hinterlegen.

Hierzu missen als erstes die Texte der Bedienerebene iUber das
USB-Update ausgelesen werden. Die Parametertexte werden in eine
.csv Datei gespeichert. Diese Datei kann Uber ein beliebiges
Tabellenkalkulationsprogramm bearbeitet werden.

In der Spalte ,user text® kénnen Sie Ihren gewinschten Text
eingeben. Hierbei ist zu beachten, dass nur erlaubte Zeichen
verwendet werden und dass der Text fur jeden Parameter maximal 20
Zeichen beinhalten darf. Die erlaubten Zeichen fur die Texte werden
in der ausgelesenen .csv Datei angezeigt.

Des Weiteren ist zu beachten, dass die eingegebenen Texte aufgrund
der Pixelbreite der einzelnen Zeichen auch mit weniger als 20 Zeichen
fur die Anzeige der Parameterliste zu lang sein kbnnen. (Beispiel: ein
»,m“ verbraucht mehr Platz als ein ;i)

Nach dem Bearbeiten kann die gespeicherte Datei Uber das USB-
Update auf das Gerét geschrieben werden. Hierbei werden die
Bedienertexte im Speicher hinterlegt. Die Bedienertexte kdnnen tber
den Bedienerparameter P05 ,Sprache Bediener angezeigt werden.

Zur Beschreibung des Ubertragens der Bedienertexte tiber das USB-
Update siehe 12.6 Bedienerebene Texte Konfigurieren.
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12.

12.1

USB Funktionen

Allgemeines

Bis auf das Lesen von Programmen werden alle USB Funktionen mit
einer Script Datei gesteuert.

Die Script-Datei und die entsprechenden Files missen in der obersten
Ebene des USB Speichers liegen. Dateien in Unterverzeichnissen
sind nicht erlaubt.

Die Script Datei kann einen beliebigen Namen mit der Extension
,.upd“ haben.

Beispiel: ,Name.upd®
Sobald ein USB Speicher gesteckt wurde 6ffnet sich eine einfache

Dateiverwaltung. Mit u wird die Datei ausgewahlt. Und mit
Va
e Wird die Datei ausgefiihrt.

Alle in einer Script-Datei befindlichen Befehle werden ausgefuhrt.

Die Funktion [FLASH] sollte dabei erst zum Schluss stehen, da mit
dieser Funktion ein Softwareupdate erfolgt und nachfolgende
Funktionen nicht mehr ausgefihrt werden.

Die Script Datei beginnt mit [UPDATE] und endet mit [END]
Zeilen die mit // beginnen werden als Kommentar interpretiert.

Hinter jedem Befehl muss ein entsprechender Filename mit der
richtigen Extension stehen. Diese Files mussen sich auch auf dem
USB Speicher befinden. Diese Files kénnen nicht mit der PS700
erstellt werden.

Folgende Funktionen werden unterstitzt:

[BITMAP] Lesen von Bitmap (Logo)

[RPARAM] Lesen der Parameter

[IPARAM] Lesen der Parameter mit Info

[WPARAM] Schreiben der Parameter

[RUSER] Lesen der Parametertexte der
Bedienerparameter

[WUSER] Schreiben der Parametertexte der
Bedienerparameter

[INTERP] Lesen der Interpolationsdatei

[IDEVIC] Lesen der Fehlerliste

[FLASH] Softwareupdate
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Beispiel

Aufspielen einer neuen Firmware

I

/I Update PS711
I

/' 04.12.2017

I

[UPDATE]
[FLASH] PS711 V13.bin

[END]

Beispiel

Auslesen der Parameter

n

/I' Parameter lesen
il

/I' 04.12.2017

n

[UPDATE]
[RPARAM]  PS711 READ.csv

[END]

Beispiel

Bitmap in die Steuerung laden
N

/' Laden Bitmap (Logo)

I

I
I

[UPDATE]

/@ bitmap Logo laden
[BITMAP] bmpLOGO.bmp

[END]
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Beispiel

Bitmap an Steuerung schreiben

Parameter in die Steuerung schreiben
Interpolationsliste in die Steuerung schreiben
Neue Firmware laden

pPowbdPE

I

/I Update File PS712
I

/'4.12.2017

I

[UPDATE]

/@ bitmap Logo schreiben
[BITMAP] bmpLOGO.bmp

/@ write all axis parameters
[WPARAM] PS700 WRITE.csv

/@ write interpolation
[INTERP] interpoll4m.txt

/@ flash update
[FLASH] PS700 V10.bin

[END]
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12.2

12.2.1

Einlesen von Programmen

Sobald ein USB Speicher iesteckt wurde o6ffnet sich eine einfache

Dateiverwaltung. Mit den kann die Datei ausgewahlt

werden. Die &lha¥ Taste fiihrt die selektierte Datei aus
Programme werden im .csv Format eingelesen-

Es kann immer nur ein Programm mit maximal 99 Sé&tzen selektiert
werden.

Die Programmstruktur muss strikt eingehalten werden, da eine
Uberprifung dieser Struktur nicht durchgefiihrt wird und dies zu
unerwarteten Programmablaufen fihren kann.

Programm Kopf

Das Programm beginnt mit dem Schlisselwort PROGRAM und endet
mit dem Schlisselwort END oder NEW.

In der Spalte rechts neben PROGRAM steht die Programmnummer in
die das Programm geschrieben werden soll.

Es folgt ein String der in der Programmauswahl bzw. im Programm
selbst angezeigt werden soll.

In den folgenden 3 Zeilen kann jeweils ein Text abgelegt werden.
Diese Texte konnen mittels Mfunktionen angezeigt werden und sollte
10 Zeichen nicht Uberschreiten. (siehe MFunktionen)
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12.2.2

Satzaufbau

Fir jeden Programmsatz kann ein Text hinterlegt werden welcher
beim Ausfilhren des Satzes angezeigt wird. Der Text darf aus
maximal 16 Zeichen bestehen, sollte im Idealfall aber 13 Zeichen
nicht Gberschreiten.

Befehl Funktion

SET Satze die mit SET beginnen enthalten einen
Positions-Sollwert und eine Stlickzahl

FUNC Satze die mit FUNC beginnen enthalten eine
Mfunktion

Die Funktionsnummer (siehe 9.7.1 MFunktion) wird
anstelle der Stiickzahl fir den Satz eingetragen.

SPEED Satze die mit SPEED beginnen enthalten die
Funktion zum Einstellen der Geschwindigkeit. Die
Geschwindigkeit wird anstelle der Stiickzahl fiir den
Satz angegeben.

Alle nachfolgenden Positionen werden mit der hier
angegeben Geschwindigkeit angefahren.

SEQ1 Satze die mit SEQ1 beginnen definieren den Start der
Sequenz 1.

Dieser Befehl darf nur einmal pro Programm
verwendet werden und muss mit RPT1
abgeschlossen werden.

Anstelle der Stiickzahl wird die Anzahl an
Durchlaufen fur die Sequenz 1 angegeben.

SEQ2 Satze die mit SEQ2 beginnen definieren den Start der
Sequenz 2.

Dieser Befehl darf nur einmal pro Programm
verwendet werden und muss mit RPT2
abgeschlossen werden.

Anstelle der Stiickzahl wird die Anzahl an
Durchlaufen fir die Sequenz 2 angegeben.

SEQ3 Satze die mit SEQ3 beginnen definieren den Start der
Sequenz 3.

Dieser Befehl darf nur einmal pro Programm
verwendet werden und muss mit RPT3
abgeschlossen werden.

Anstelle der Stlickzahl wird die Anzahl an
Durchlaufen fiir die Sequenz 3 angegeben.
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SEQ4

Satze die mit SEQ4 beginnen definieren den Start der
Sequenz 4.

Dieser Befehl darf nur einmal pro Programm
verwendet werden und muss mit RPT4
abgeschlossen werden.

Anstelle der Stiickzahl wird die Anzahl an
Durchlaufen fur die Sequenz 4 angegeben.

RPT1

Satze die mit RPT1 beginnen definieren das Ende
der Sequenz 1.

Dieser Befehl darf nur einmal pro Programm
verwendet werden und hat nur in Verbindung mit dem
Befehl SEQ1 eine Funktion.

RPT2

Satze die mit RPT2 beginnen definieren das Ende
der Sequenz 2.

Dieser Befehl darf nur einmal pro Programm
verwendet werden und hat nur in Verbindung mit dem
Befehl SEQ2 eine Funktion.

RPT3

Satze die mit RPT3 beginnen definieren das Ende
der Sequenz 3.

Dieser Befehl darf nur einmal pro Programm
verwendet werden und hat nur in Verbindung mit dem
Befehl SEQ3 eine Funktion.

RPT4

Satze die mit RPT4 beginnen definieren das Ende
der Sequenz 4.

Dieser Befehl darf nur einmal pro Programm
verwendet werden und hat nur in Verbindung mit dem
Befehl SEQ4 eine Funktion.

DELAY

Séatze die mit DELAY beginnen enthalten eine Zeit in
Sekunden welche anstelle der Stiickzahl angegeben
wird.

ANALOG

Satze die mit ANALOG beginnen steuern den
Analogen Ausgang 1 an CON3 Pin2 mit dem Anstelle
der Stuckzahl eingetragenen Prozentwert aus.

END

Séatze die mit END beginnen definieren das
Programmende

NEW

Satze die mit NEW beginnen definieren das
Programmende
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Mode | Satz- Achse | Sollwert Stlick- | Absolut/ | Text
nummer zahl Kette
Absolutmaf
SET 1 0 10000 0 ABS Material
laden
Beispiel: Dezimalpunkt = 0,0mm
- Mode Sollwertangabe
- Satz 1
- Sollwert 1000,0mm
- Stiickzahl 0
- Abs/Kette Absolut
- Satztext ,Material laden’
Kettenmald
SET 2 0 1234 10 REL Bohren
Beispiel: Dezimalpunkt = 0,0mm
- Mode Sollwertangabe
- Satz 2
- Sollwert 123,4mm
- Stiickzahl 10
- Abs/Kette Kettenmalfd
- Satztext ,Bohren’
Mfunktion ,,Programmhalt”
Beispiel: Programmbhalt bei Satz 3 Start mit Starttaste
FUNC | 3 0 0 Werkzeug-
wechsel
- Mode MFunktion
- Satz 3
- Sollwert -
- Stiickzahl Nummer der MFunktion
- Abs/Kette -
- Satztext ,Werkzeugwechsel'
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Mfunktion ,,Ohne Bearbeitung*

Beispiel: der Nachste Satz wird ohne Bearbeitung ausgefuhrt (kein
Pos. Ok Signal)

FUNC | 4 0 1
- Mode MFunktion
- Satz 4
- Sollwert -
- Stickzahl Nummer der MFunktion
- Abs/Kette -
- Satztext -

Programm Ende
bei Satz 8

Springt auf Satz 1

END 8

Programm Ende
bei Satz 8

mit Wechsel in das Programmauswahl Meni

NEW 8

12.2.3 Beispiel Programm CSV

PROGRAM | 4 Test
Info Text 1
Info Text 2
Info Text 3
Mode Set Axis Demand Qty/Func. | Abs./Rel. Text
SET 1 0 1000 0 ABS Material
FUNC 2 0 0 4 ABS
SET 3 0 -100 5 REL

Auf O
SET 4 0 0 0 ABS Fahren
END 5 0 0 0 ABS
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12.3

In der ersten Zeile wird die Datei mit dem Schlagwort ,PROGRAM* als
Programm-Datei gekennzeichnet. In der gleichen Zeile wird zusatzlich
die Programmnummer und der Programmname angegeben.

In den folgenden 3 Zeilen koénnen Informationstexte fur die
MFunktionen hinterlegt werden.

Die Zeilen 5-7 sind fir zuklinftige Erweiterungen reserviert.

In der Zeile 8 stehen Informationen zum Tabellenaufbau der
Programmdatei.

Das eigentlich Programm wird ab Zeile 10 der Programmdatei
eingetragen.

Schreiben von Programmen auf USB

Um ein Programm auf den USB-Stick zu laden o&ffnen Sie
Programmbetrieb und wéahlen Sie das zu Ubertragende Programm
aus. Dricken Sie im Anschluss die F2 Taste um das Programm zu
kopieren und stecken Sie im Anschluss den USB-Stick in das Gerat
ein.

Damit ein Programm auf einen USB-Stick geladen werden kann muss
auf diesem eine .csv Datei vorhanden sein in welche das Programm
geschrieben werden kann.

Sobald ein USB Speicher iesteckt wurde o6ffnet sich eine einfache

Dateiverwaltung. Mit den kann die Datei ausgewahlt
werden. Die @ Taste schreibt das zuvor kopierte Programm in

die Ausgewahlte Datei.
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12.4  Update/Parameter/Diagnose

Auf der USB 2.0 Schnittstelle sind folgende Funktionen realisiert:

e Firmware Update

e Parameter Laden/Speichern im CSV Format

e Parameter Info im CSV Format

e Fehlerliste im TXT Format

e Bitmaps laden im BMP Format

¢ Diagnose und Inbetriebnahme mit Android App

e Automatisches Umschalten Speicherstick/Android Gerat

Mit einem einfachen Skriptfile kbnnen Uber USB eine oder mehrere
Aktionen ausgefiihrt werden.

Die Benennung des Files ist bis auf die Extension frei wahlbar.
Die Files missen in dem obersten Verzeichnis liegen.
Files werden vom Gerét nicht selbst erzeugt, sie missen auf den

Stick kopiert werden.

Beschreibung der Kommandos

Kommentar 1

Am Anfang des Files steht immer [UPDATE]
Dazwischen werden die Kommandos mit dem entsprechenden File
angegeben.

Am Ende des Files steht immer [END]
Parameter lesen (in den Stick) [RPARAM]
Parameter Info lesen (in den Stick) [IPARAM]
Parameter schreiben (vom Stick) [WPARAM]
Fehlerliste lesen (in den Stick) [IDEVICE]
Texte der Bedienerparameter lesen [RUSER]
Texte der Bedienerparameter schreiben [WUSER]
Bitmap lesen (vom Stick) [BITMAP]
Firmware Update [FLASH]

Hinter dem Kommando muss das File stehen mit dem das Kommando
ausgefihrt werden soll.
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12.4.1 Parameter lesen
[RPARAM]

PS700 READ.csv

Parameterfiles miissen als Extension xxxx.csv aufweisen
Es kann ein beliebiger Name vergeben werden.

Lange 10 Charakter.
Beispiel:

n

/I Update File for PS712
n

/' 24.05.2016

n

[UPDATE]

/'@ read all axis parameters

II[RPARAM]

[END]

Im csv file steht dann:

PS700 READ.csv

HEJM GmbH

Parameter File

Version : V1-0

Device : PS712

Version : 1.0

axis number value show
AXIS1 1 2000 0
AXIS1 2 0 0
AXIS1 3 0 0
AXIS1 4 50000 0
usw.
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12.4.2

12.4.3

Parameter schreiben
[WPARAM] PS700 READ.csv

Ein zuvor gelesenes Parameter- File kann in die Steuerung geladen
werden.

Parameterfiles miissen als Extension xxxx.csv aufweisen
Es kann ein beliebiger Name vergeben werden.
Lange 10 Charakter.

Beispiel:

n

/I Update File for PS712
n

/' 24.05.2016

n

[UPDATE]

/'@ read all axis parameters
/IIWPARAM] PS700 READ.csv

[END]

Parameter mit Info lesen
[IPARAM] PS700 READ.csv

Parameterfiles missen als Extension xxxx.csv aufweisen
Es kann ein beliebiger Name vergeben werden.
Lange 10 Charakter.

Beispiel:

mn

/I Update File for PS712
n

/! 24.05.2016

n

[UPDATE]

/'@ read all axis parameters
I[IPARAM] PS700 INFO.csv

[END]

Im csv file stehen die gelesenen Parameter mit allen Infos
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12,5 Software Update

File Inhalt

n

/I Update File fur PS712

n

/' 24.05.2016

n

[UPDATE]

[FLASH] PS712 V11.bin

[END]

Befolgen sie die Anweisungen auf dem Bildschirm

12.5.1 Fehlerliste lesen

n
n
n
n
n

[UPDATE]
[IDEVIC] PS711 Error.csv

[END]
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Das File enthalt als Info die
File Version
e Version

Gerate Information

e Version

e Device

e Kunde

e CN-Nummer
Zustande

Voltage Main (Betriebsspannung)

e Voltage Motor act. (Aktuelle
Versorgungspannung der Endstufe)

¢ Voltage Motor max. (Maximal
aufgetretene Spannung an der
Endstufe)

e Current Motor max. (Maximal
aufgetretener Motorstrom)

e Temperatur 1 ( Temperatur
Endstufe)

e Temperatur 2 (Temperatur
Endstufe)
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Beispiel

HEJM GmbH
Device Info File
Version :

Device :
Version :
Kunde :

CN Nummer :

Voltage Main :
Voltage Motor act:

Voltage Motor max:
Current Motor max:

Temperature 1:
Temperature 2.

error buffer
errors :
axis
axis
axis
axis
axis
axis
axis
axis
axis
axis

V1-0

PS712

V1-1

STANDARD

1007173701

25.1V

32.8V

32.8V

0.00A

27.5°

27.6°

78

1 ready

1 encoder
1 current
1 short

1 pv>max.
1 pv<min.
1 cv>max.
1 cv<min.
1 inverter
1 SW. neg.
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12.6 Bedienerebene Texte Konfigurieren

12.6.1 Bedienertexte lesen
[RUSER] MC530 text.cSV

Bedienertext-Files missen als Extension xxxx.csv aufweisen
Es kann ein beliebiger Name vergeben werden.

Lange 10 Charakter.

Beispiel:

/I Update File MC530

//1 04.03.2019

[UPDATE]

/'@ read all axis parameters

[RUSER] MC530 text.csv

[END]

Im csv file steht dann:

hejm automation GmbH

User Text file

Version : V1-0
Device : Device 530
Version : V2.4

Elaubte Zeichen fir User Text:

ABCDEFGHIJKLMNOPQRSTUVWXY Zabcdefghikimnopgrstuvwxyz

-0123456789

axis number default text user text
AXIS1 11 Toleranzfenster

AXIS1 12 Toleranz Angabe

AXIS1 13 Tol. Lange

AXIS1 14 Tol. Prozent

usw.
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12.6.2 Bedienertexte schreiben
[WUSER] MC530 text.csv

Ein zuvor gelesenes Bedienertext-File kann in die Anzeige geladen
werden.

Bedienertext-Files miissen als Extension xxxx.csv aufweisen
Es kann ein beliebiger Name vergeben werden.

Lange 10 Charakter.

Beispiel:

/I Update File MC530

/' 04.03.2019

[UPDATE]

/'@ write all axis parameters

[WUSER] MC530 text.csv

[END]
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