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In diesen Unterlagen gelten folgende Vereinbarungen:

Gefahr, Warnung vor lebensgefahrlichen Betriebsspannungen
Mit diesem allgemeinen Gefahrensymbol sind Textstellen gekennzeich-
net, die Sie unbedingt lesen und beachten mussen.

Nichtbeachtung kann zur Gefahrdung von Leben und Gesund-
heit von Personen fiihren!

Vorsicht, Warnung vor Zerstérung und Fehlfunktionen
Mit diesem Vorsichtssymbol sind Textstellen gekennzeichnet, die Sie
unbedingt lesen und beachten mussen.

Nichtbeachtung kann zu Zerstorung oder Fehlfunktionen des
NOVODRIVE ND31 oder der Anlage fiihren!

Hinweis oder Empfehlung
Hinweis auf andere Textstellen oder Empfehlungen flr die Praxis.

Reihenfolge einer Anweisung

Bezeichnung eines Meniis oder Untermeniis
Bezeichnung eines Befehls oder einer Funktion
Bezeichnung einer Taste oder Tastenfolge
Graphische Darstellung

Graphische Darstellung von Bytes

SwVersion R/W | R/W | R/W | R/W | R/'W | R/W | R/W | R/W

OxFF3D 7 6 5 4 3 2 1 0

SwVersion Bezeichnung

OxFF3D Adresse
R/W Read/Write
R ReadOnly
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1 Aligemeines
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1 Aligemeines

1.1 Angaben zu diesem Handbuch

Die vollstdndige Dokumentation Ihres NOVODRIVE gliedert sich in 7 Teile:

1

Handbuch Grundgerat ND31 und ND32
Grundausstattung

Handbuch Busfunktionen ND31 und ND32
Bei Bedarf

Handbuch Grundfunktionen
Bei Bedarf *)

Handbuch Zusatzfunktionen
Bei Bedarf

Reserviert

Handbuch Inbetriebnahme
Grundausstattung

Anleitung fiir Einbau/Austausch von ND31 bzw. ND32
Grundausstattung (Faltblatt)

Die in den Handbiichern verwendeten Symbole sind auf der In-
nenseite des Deckblatts aufgefiihrt. Diese Symbole sollen lhnen
das schnelle Auffinden wichtiger Informationen erleichtern.

*) Vorliegendes Handbuch

1.2 Service / Kundendienst

NOVOTRON GmbH
Mauserstrae 31
D - 71640 Ludwigsburg

Telefon: +49-71 41-29 69-0
Fax +49-71 41-29 69-22

Handbuch Grundfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004




1 Aligemeines
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1.3 Bezeichnung

ND 31-32 07XS-000 000-00

IIT I

o
o

Kundenmodifikation

- Standard

- Tabelleninterpolation

- 8K Speicher

- 128 K Speicher

- Resolver

- ERN 1387 SinCos/EXE

- ECN / EQN auf Anfrage

- Hallsensor (OC) + Encoder
- Resolver + SinCos

- Hallsensor (TTL) + Encoder
- NOVOBUS RS232

- CAN-Bus NOVOTRON

- InterbusS auf Anfrage

- Profibus auf Anfrage

- Sercos auf Anfrage
NOVOBUS LWL

- CAN-Bus Pro

- CAN Open auf Anfrage

- NOVOBUS RS 422

- Standard

- CAN-Codierung

- SPS + CAN-Codierung

- SPS 8051

- galv. Trennung CAN-Bus

- reserviert

- galv. Trennung CAN-Bus mit GND-Anschluss

- keine Positioniersteuerung
- NOVOMERIK-Positioniersteuerung

I

I

| - trapezférmige EMK

| - sinusformige EMK

| - 19“ Modul

| - flr Kompaktgehause vorbereitet
‘ 02 - 2A Endstufe
|

I

X< W4 PO OOPRWNRPERO 0~NODOPWNRFRPRO NOWMNREPLO PO RO

04 - 4A Endstufe
05 - 5A Endstufe
07 - T7A Endstufe
10 - 10A Endstufe
12 - 12A Endstufe
20 - 20A Endstufe
32 - 320V Zwischenkreisspannung
56 - 560V Zwischenkreisspannung

| 31 - Gerateserie
| 32 - Gerateserie

{ ND - Novodrive

1.4 Schutzrechte

IBM ist eingetragenes Warenzeichen der IBM-Corporation

Handbuch Grundfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004




2 Allgemeine Sicherheitsvorschriften
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2 Allgemeine Sicherheitshinweise

Im NOVODRIVE gibt es lebensgefahrliche Betriebsspannungen!

Verdrahtung

Absicherung

Not-Aus

Entladezeit

Beriihrspannung

Ein- und Ausschalten

Einschalt-Reihenfolge

Deshalb ist vor dem Einschalten des NOVODRIVE die Verdrahtung zu
kontrollieren. Uberprifen Sie, ob alle Stecker richtig gesteckt sind,
und ob die Erdung richtig ausgeflhrt wurde.

Stellen Sie sicher, dass keine spannungsfuhrenden Teile versehent-
lich berthrt werden kénnen und die Absicherung des NOVODRIVE vor-
handen und richtig angeschlossen ist.

Sehen Sie eine ,Not-Aus“-Schaltung vor mit der Motor jederzeit still-
gesetzt werden kann.

Nach dem Ausschalten betragt die Entladezeit der Elkos ca. 5 Minu-
ten. Das bedeutet: Nach dem Ausschalten steht noch finf Minuten
lang eine gefahrliche Berlhrspannung am Gerat an. Solange darf nichts
berihrt werden und kein Stecker gezogen werden.

Falls sich beim Ausschalten der Versorgungsspannung der Motor noch
dreht, kann dieser die gefahrliche BerUhrspannung noch bis zu sei-
nem Stillstand aufrecht erhalten. Erst dann beginnt die Entladezeit
der Elkos.

Haufiges Ein- und Ausschalten der Versorgungsspannung in schneller
Folge ist zu vermeiden, da dadurch die Einschalt-Strombegrenzung des
NOVODRIVE (berlastet werden kann. Diese Uberlastung kann zur Zer-
stérung des Einschaltstrom-Begrenzungswiderstands fuhren. Es ist eine
Wartezeit von 1 Minute zwischen Aus- und Einschalten einzuhalten.

Beim Einschalten muss zuerst die 24VDC Versorgungsspannung flr
den Regelungsteil angelegt werden, bevor die Leistung zugeschaltet
wird. Beim Abschalten ist umgekehrt zu verfahren.

Lesen und beachten Sie:
Kapitel 2 Allgemeine Sicherheitshinweise im Handbuch ,Grundgerat
ND31 und ND32*

Handbuch Grundfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004




2 Allgemeine Sicherheitsvorschriften

NOVO7R®N

Handbuch Grundfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004




3 Grundfunktionen
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/\

Inbetriebnahme-Software

NOVOBUS

3 Grundfunktionen des NOVODRIVE

In diesem Handbuch erfahren Sie, welche Einstellmdéglichkeiten der
NOVODRIVE bietet. Ferner werden hier die Parameter, die Sie ausle-
sen kénnen, erklart.

Andern Sie keine Parameter, wenn Sie die Bedeutung des
jeweiligen Parameters und seine Auswirkungen nicht ver-
standen haben.

Sie haben drei Moglichkeiten, die Einstellung des NOVODRIVE zu an-
dern:

e (ber die Inbetriebnahmesoftware
* (Uber den NOVOBUS
e Uber den CAN Bus Protokoll NOVOTRON.

Uber die Inbetriebnahmesoftware kénnen Sie viele Parameter komfor-
tabel einstellen. Sollten diese Moéglichkeiten nicht fir Ihre Anwendung
ausreichen, dann finden Sie die notwendigen Informationen in die-
sem Kapitel. Alle Parameter kbnnen auch Uber den NOVOBUS geéan-
dert oder ausgelesen werden. Das NOVOBUS Protokoll stellt die dafur
erforderlichen Write- und Read-Befehle zur Verflgung.

Die Steuerung des NOVODRIVE iiber NOVOBUS

Die Steuerung erfolgt, abgesehen von dem Spezialbefehl Reset, nach
dem Prinzip Register im Antrieb zu lesen und zu beschreiben. Dadurch
kann der Antrieb konfiguriert, der Zustand ermittelt und die Sollwert-
vorgabe durchgeflhrt werden.

Handbuch Grundfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004




3.1 Kurzubersicht
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3.1 Kurziibersicht

3.2 Speicher des NOVODRIVE
3.3 Ubersicht Gber die Register
3.4 Das Verhalten des NOVODRIVE

3.4.1 Die Einschaltreihenfolge
3.4.2 Zustande

3.4.3 Betriebsbereit

3.4.4 Endschalter

3.5 Fehlermeldungen

3.6 Grundlegende Funktionen
3.6.1 Konfiguration
3.6.2 Status
3.6.3 Istwerte, Sollwerte, Grenzwerte
3.6.4 Temperaturen
3.6.5 Reglerstruktur
3.6.6 Reglerparameter
3.6.7 Programmzeiger
3.6.8 Antriebsinfo
3.6.9 Autojustage
3.6.10 Bremse Funktion

3.7 Oszilloskop
3.7.1 Signalauswahl
7.2 Zeitbasis
3 Triggerschwelle
4 Triggerverzogerung
5 Scope Status
6 Aufzaichnungsablauf
7 AutoTrigger

3.
3.
3.
3.
3.
3.
3.7.8 Ubersicht Register Oszilloskop

I
I8
I
7.
7.
I8

3.8 Signal-Eingange und Signal-Ausgange

3.8.1 Digitaleingange

3.8.2 Digitalausgange

3.8.3 GPIOManager

3.8.4 Analogeingange

3.8.5 Analogausgange

3.8.6 Encodereingang

3.8.7 Encoderemulation

3.9 Rickmeldesysteme
3.9.1 Resolver
3.9.2 Digitale Hallsensoren und digitaler Encoder
3.9.3 Sinusencoder
3.9.4 Verwendung zweier Messsysteme
3.9.5 Synchronlinearmotoren

Handbuch Grundfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004
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3.2 Speicher des NOVODRIVE

Achtung

3.2 Der Speicher des NOVODRIVE

Der NOVODRIVE hat 2 verschiedene Speicher:

* Interner RAM Speicher mit 512 Byte.
Dieser Bereich ist mit dem Parametersatz und den internen
Variablen belegt.

Adressbereich (Byteadresse) Belegung
von bis
OxFD80 OxFDFF intern (kein Zugriff I)
OxFEOO OxFETF Variable
OxFE80 OxFEO9F intern
OxFEAO OxFF3F Parametersatz
OxFF40 OxFF7F Variable

* Externer batteriegepufferter RAM Speicher mit Wortadressierung.
Die Grofe kann je nach Ausbaustufe 8K Byte oder 128K Byte

betragen.
Ausbaustufe| Adressbereich (Wortadresse) Belegung
von bis

8K u. 128K | 0x0000 Ox1FFF belegt mit internen
Systemparametern (kein
Zugriff 1)

128K 0x2000 Ox39FF vorgesehen flr Zusatz-
programme

128K 0x4000 Ox79FF vorgesehen flr Zusatz-
programme und Weg-
tabellen

128K 0x8000 OxFFFF vorgesehen fur Weg-
tabellen der Tabellen-
interpolation

Ein Uberschreiben von Systemparametern im externen Spei-
cher im Adressbereich von 0x0000 - Ox1FFF l6st den Feh-
ler 101 aus. Das Gerat muss dann zur Reparatur eingesandt
werden.

Jeder Schreibzugriff auf den Speicher Gber NOVOBUS wirkt sich un-
mittelbar auf die Regelung aus. Bei jeder Anderung im Parameter-
bereich wird auch eine Kopie im externen Speicher abgelegt, somit
geht die Anderung beim Aus- und Wiedereinschalten der 24 V
Versorgungsspannung nicht verloren.

Handbuch Grundfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004
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Adresse Bit
O0x01EO 16
Ox01E2 16
0x01E4 16
Ox01E6 16
O0x01ES8 16
OxO1EA 16
O0x01EC 16
OXO1EE 16
0x01FO 16
0x01F2 16
0x01F4 16
Ox01FA 16
0xC02C 16
0xCO2E 16
0xC030 8

0xC031 8

0xFO00 8

OxFO01 1

OxFDF6 16
OXFEOQO 16
OXFEOQ2 16
OXFEO4 16
OXFEO6 16
OXFEOS8 16
OXFEOA 16
OXFEOC 16
OxFE10 16
OxFE12 16
OXFE1A 16
OXFE1C 16
OXFE1E 16
OXFE20 16
OXFE2A 16
OXFE2C 16
OXFE3A 16
OXFE3C 16
OXFE3E 16
OXFE40 16
OxFE42 16
OXFE46 16
OXFE48 16
OXFE4C 16
OXFE4E 16
OXFE50 16
OXFE52 8

OXFE54 16
OXFE56 16
OXFE5C 16
OXFE5E 16
OXFEB0 16
OXFEB2 16

3.3 Ubersicht iiber die Register

3.3 Ubersicht iiber die Register

Name

~@Tabelle*
~@PSrelativ”
~@Referenz*
~@PSabsolut”
»@Feininterpolator”
»@dummy*
»@AnInput2“
,@lstwertsetzen“
~@PSonline*
~@Nullsuche*
+@GPIOmanager”
~@Kurve”
,BetriebStd*
~SperreStd*
»BetriebMin*
~SperreMin®
»_laist®

»_ibist®
~KurveOut“
.errorcode*
»Scope_cnt”
,scope_signall®
,Scope_signal2*“
,Scope_trigger”
»,GPO“

»GPIN®
~Warning*
~NsollF*

~Flsoll®
VzSchllnc*
»VzSchlUmdr*
»Phil
~pPS-umdrehung*
»PS-impuls®

. 2Tabelle®
»CANinputl1*®
»CANinput2*“
+~CANinput3“
»NBinput/CANinput4“
Jnsoll2*
+STROD*
LInternSoll“
»psa_positionH*
»psa_positionL®
,psa_status®
.LageSoll“
~umdrSoll“
~Anlnputl1*
»mSoll“
~Sollwert”
~nSoll*

Beschreibung

Einsprung fur Tabelleninterpolation
Einsprung fur relative Positionierung
Einsprung fur Referenzfahrt
Einsprung fur absolute Positionierung
Einsprung fur Feininterpolation
Dummyadresse

Einsprung fur Drehmomentvorgabe
Einsprung fur Istwertsetzen
Einsprung fur Onlinepositioniersteuerung
Einsprung fur Nullpunktsuche
Einsprung fur EA-Manager

Einsprung fur Kurvenscheibenfunktion
Betriebstundenzahler
Betriebstundenzéahler
Betriebstundenzéahler
Betriebstundenzéahler
Motorstrom-Istwert Phase A
Motorstrom-Istwert Phase B

Ausgang der Kurvenscheibenfunktion
Fehlercode

Oszilloskop-Timing

Adresse des Signals 1

Adresse des Signals 2

Adresse des Triggersignals
Ausgangsregister digitale Ausgange
Eingangsregister digitale Eingange
Fehlerwarnung

gefilterter Drehzahl-Sollwert
Feininterpolatorausgang
Schleppfehler mit Vorzeichen (Lage)
Schleppfehler mit Vorzeichen (Umdrehungen)
Kommutierungslage

relativer Positionierweg (Umdrehungen)
relativer Positionierweg (Lage)
Tabellenanfangsadresse

Sollwert CAN-Bus

Sollwert CAN-Bus

Sollwert CAN-Bus

Sollwert CAN-Bus / NOVOBUS
Drehzahl-Sollwert vom Lageregler
Zahlwert des Encodereingangs

Drehzahl-Sollwert von der Positioniersteuerung, ...

absolute Zielposition (Umdrehungen)
absolute Zielposition (Lage)

Status -Register absolute Positionierung
Lage-Sollwert (Lage)

Lage-Sollwert (Umdrehungen)

Wert des Analogeingangs 1
Drehmoment-Sollwert

Digitaler Drehzahlsollwert
Drehzahl-Sollwert vom Rampengenerator

Handbuch Grundfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004

siehe Kap.

ZF 12

ZF 8

ZF 5

ZF 9

BF 6.4

GF 3.6.7
GF 3.8.4
ZF 6

ZF 10

ZF 7

GF 3.8.3
ZF 13

GF 3.6.8.2
GF 3.6.8.2
GF 3.6.8.2
GF 3.6.8.2
GF 3.6.3.2
GF 3.6.3.2
ZF 13

GF 3.4.2
GF 3.7

GF 3.7

GF 3.7

GF 3.7

GF 3.8.3
GF 3.8.3
GF 3.4.2
GF 3.6.5
BF 6.4

GF 3.6.3.6
GF 3.6.3.6
GF 3.9.3.9
ZF 8

ZF 8

ZF 12

BF 6.3

BF 6.3

BF 6.3

BF 6.3

GF 3.6.5
GF 3.8.6
ZF5-12
ZF 9

ZF 9

ZF 9

GF 3.6.3.5
GF 3.6.3.5
GF 3.8.4
GF 3.6.3.2
GF 3.6.5
GF 3.6.5




3.3 Ubersicht iiber die Register
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Adresse Bit Name Beschreibung siehe Kap.
OxFE68 16 Lnist® Drehzahl-Istwert GF 3.6.3.3
OxFEGA 16 .Pa0* Feininterpolator, Positionsaufbereitung BF 6.4
OxFEGC 16 ,Pal” Feininterpolator, Positionsaufbereitung BF 6.4
OxFEGE 8 »~RautojuCSR* Steuerregister fur die Autojustage GF 3.6.9
OxFEGF 8 ,Pa2* Feininterpolator, Positionsaufbereitung BF 6.4
OxFET72 16 ~MaxSchlepplnc” Speicher fir maximalen Schleppfehler GF 3.6.3.6
OxFET74 16 .Lage-nsoll“ Drehzahl-Sollwert des Lagedifferenzierers GF 3.6.5
OxFET7A 8 »BalCnt” Zahler fur Ballastschaltung -
OxFE7C 16 .Lagelst” Lage-Istwert (Inkremente) GF 3.6.3.5
OXFE7D 8 »scope_delay* Triggerverzégerung Oszilloskop GF 3.7
OXFETE 16 L»Uumdrlst® Lage-Istwert (Umdrehungen) GF 3.6.3.5
OxFE84 24 ~Seriennummer®  Seriennummer im BCD-Format GF 3.6.8.1
OxFE8B 8 ~HwVersion* Hardwarekonfiguration GF 3.6.1.2
OxFEAO 16 »Steuerbits® Bitfeld zum Einschalten verschiedener Funktionen GF 3.6.1.6
OxFEA2 16 »?SPS* Zeiger fur Aufruf von Zusatzfunktionen GF 3.6.7
OxFEA8 16 »?Rampe+*“ Zeiger auf Beschleunigungsrampe GF 3.6.3.4
OxFEAA 16 ~?Rampe-“ Zeiger auf Bremsrampe GF 3.6.3.4
OxFEAC 16 »?CANout” CAN-Parameter BF 6.3.5
OxFEAE 16 »?512us” Zeiger fur Aufruf von Zusatzfunktionen GF 3.6.7
OxFEBO 16 . ?FlLage” Zeiger auf Solllage Feininterpolator (Lage) BF 6.4
OxFEB2 16 »?CANControl” CAN-Parameter GF3.6.2.4
OxFEB4 8 .BremseT1* Zeit zwischen Freigabe und Lésen der Bremse GF 3.6.10
OxFEB5 8 LBremseT2* Zeit zwischen Anlegen der Bremse und Sperre GF 3.6.10
OxFEBG6 16 »?FForward“ Zeiger auf Drehzahlvorsteuerung -
OxFEB8 16 »2nSoll“ Zeiger auf den Sollwert der Drehzahlregelung GF 3.6.5
OxFEBA 16 »2mMax” Zeiger auf Drehmoment-Grenzwert GF 3.6.3.2
OxFEBC 16 »2mSoll“ Zeiger auf Drehmoment-Sollwert GF 3.6.5
OxFEBE 16 »?Sollwert” Zeiger auf Drehzahl-Sollwert GF 3.6.5
OxFECO 16 ~KurveFakt“ Skalierung Kurvenscheibe ZF 13
OxFEC2 16 . ?GPO* Zeiger auf GPO GF 3.8.3
OxFEC4 16 ~?SchRampe“ Zeiger auf Schnellstopprampe GF 3.6.3.4
OXFEC7 8 ~GPOMaske* Maske fur Register GPO GF 3.8.3
OxFEC8 16 2 ?D512usA Zeiger fur Aufruf von Zusatzfunktionen GF 3.6.7
OxFECA 16 »?512usB* Zeiger fur Aufruf von Zusatzfunktionen GF 3.6.7
OxFECC 16 »?FlUmdr* Zeiger auf Solllage Feininterpolator (Umdrehungen) BF 6.4
OXFECE 16 ,?2102us” Zeiger fur Aufruf von Zusatzfunktionen GF 3.6.7
OxFEDO 16 ~NPIOffs* Nullpunkt Offset bei Sinusencoder ZF 7
OxFED2 16 ~CANIDLSB* CAN-Identifier LSB Bits BF 6.1.1.
OxFEDG6 16 ~RefvV3* Geschwindigkeit fur die Nullpunktsuche ZF 7
OxFED8 16 ~Window* Toleranzfenster fur die In-Position-Meldung ZF 8 - 10
OxFEDA 16 ~RefLage” Referenzlage (Lage) ZF 6,7
OxFEDC 16 L~RefUmdr® Referenzlage (Umdrehungen) ZF 6,7
OxFEDE 16 ~Refv1® Referenzfahrt Geschwindigkeit 1 ZF 5
OxFEEO 16 ~Refv2“ Referenzfahrt Geschwindigkeit 2 ZF 5
OxFEE2 16 ~RODINM* Impulszahl des Encodereingangs GF 3.8.6
OxFEE4 16 ~nMax* Grenzwert flr Drehzahlbegrenzung GF 3.6.3.3
OxXFEE®6 16 2ps-vO* Positioniergeschwindigkeit ZF 8 - 10
OxFEES8 8 »CANInitBTRO* CAN-Bus Bitratenregister BF 5.2
OxFEE9 8 »~CANInitBTR1* CAN-Bus Bitratenregister BF 5.2
OxFEEA 16 ~1Cycle” Zykluszeit Feininterpolator BF 6.4
OxFEEE 8 ~FIVerrundung* Feininterpolator, Eckenverrundung BF 6.4
OxFEEF 8 S1CI2% Zeitkonstante it Uberwachung GF 3.6.3.2
OxFEFO 16 ~PhiPO* Kommutierungslage Offset GF 3.9
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3.3 Ubersicht iiber die Register
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Adresse Bit Name Beschreibung siehe Kap.
OxFEF2 16 »~Anin10ffset* Offset Analogeingang 1 GF 3.8.4
OxFEF4 16 LImpulszahl* Impulszahl der Encoderemulation GF 3.8.7
OxFEF6 8 ~NSollFilter” Sollwertfilter GF 3.6.6.2
OxFEF7 8 JPole” Motorpolzahl GF 3.9
OxFEF8 8 JKp* Stromregler P-Anteil GF 3.6.6.1
OxFEF9 8 SKI¢ Stromregler I-Anteil GF 3.6.6.1
OxFEFA 16 ~Rampe+* Beschleunigungsrampe GF 3.6.3.4
OxFEFC 16 ~Rampe-* Bremsrampe GF 3.6.3.4
OxFEFE 16 ~SchRampe“ Schnellstopprampe GF 3.6.3.4
OxFFOO 8 LINitloM 1.4 Steuer-Register fir Encodereingang /-ausgang GF 3.8.6
OxFFO1 8 ~MaxTempMot* maximale Motortemperatur GF 3.6.4.2
OxFFO2 8 ~Resolvkomp* Resolverkompensation GF 3.6.6.1
OxFFO3 8 ~emkO* EMK des Motors GF 3.6.6.1
OxFFO4 8 »NB_Init* Baudrate NOVOBUS GF 3.6.1.7.
OxFFO5 8 .Feedback” Rickmeldesystem GF 3.6.1.3
OxFFO6 8 ~FICSR* Feininterpolator Control-/Status-Register BF 6.4
OxFFO7 8 Lbank* Speicherblockauswahl GF 3.6.7
OxFFO8 8 ~CANSlaveBit8“ CAN Konfiguration CAN-Istwert-Telegramm BF 6.3
OxFFO9 8 ~CANSlaveBO* CAN Konfiguration CAN-Istwert-Telegramm BF 6.3
OxFFOA 8 »~CANSlaveB1*“ CAN Konfiguration CAN-Istwert-Telegramm BF 6.3
OxFFOB 8 ~CANSlaveB2*“ CAN Konfiguration CAN-Istwert-Telegramm BF 6.3
OxFFOC 8 ~CANSlaveB3*“ CAN Konfiguration CAN-Istwert-Telegramm BF 6.3
OxFFOD 8 ~CANSlaveB4*“ CAN Konfiguration CAN-Istwert-Telegramm BF 6.3
OxFFOE 8 ~CANSlaveB5* CAN Konfiguration CAN-Istwert-Telegramm BF 6.3
OxFFOF 8 ~CANSlaveB6*“ CAN Konfiguration CAN-Istwert-Telegramm BF 6.3
OxFF10 8 ~CANSlaveB7*“ CAN Konfiguration CAN-Istwert-Telegramm BF 6.3
OxFF11 8 +CANCFG* CAN Konfiguration allgemein BF 6.3
OxFF12 16 +2An0Out2“ Zeiger auf Ausgabewert fir Analogausgang 2 GF 3.8.5
OxFF14 8 ~AnOut2Fakt” Skalierungsfaktor fUr Analogausgang 2 GF 3.8.5
OxFF15 8 »AnOut20ffs* Offset fUr Analogausgang 2 GF 3.8.5
OxFF16 8 »CANTimeout” CAN-Parameter BF 6.3
OxFF17 8 ~FKSteuerung“ Offset-Kompensation bei Sinusencoder GF 3.9.3.6
OxFF18 16 SKommSpurOff* Offset Kommutierungsspur bei Sinusencoder GF 3.9.3.7
OxFF1A 16 ~Polabstand“ Polabstand Linearmotor in um -

OxFF1C 16 ~Impulslaenge” Impulslange Linearmotor in nm -

OxFF1E 16 ~KommlLaenge* interner Parameter GF 3.9.3.7
OxFF20 8 ~AnOutConfig* Analogausgang Konfigurationsbyte GF 3.8.5
OxFF21 8 ~MotConfig* Motor-Konfigurationsbyte GF 3.6.1.5
OxFF22 8 ~Anin2Fakt“ Skalierungsfaktor Analogeingang 2 GF 3.8.4
OxFF23 8 »~AnIn20ffset* Offset Analogeingang 2 GF 3.8.4
OxFF24 16 »2AnOutl” Zeiger auf Adresse flr Analogausgang 1 GF 3.8.5
OxFF26 8 »~AnQutOffs* Offset Analogausgang 1 GF 3.8.5
OxFF27 8 ~AnOutFakt” Skalierungsfaktor Analogausgang 1 GF 3.8.5
OxFF28 16 .?Lagelst” Zeiger auf Lage-Istwert Quelle GF3.6.5
OxFF2A 8 ~Betriebsart” Betriebsart GF 3.6.1.4.
OxFF2B 8 ~RefUmdrH* Erweiterung des Registers RefUmdr ZF 6,7
OxFF2C 16 ~Schleppfehler” maximal zuldssiger Schleppfehler GF 3.6.3.6
OxFF2E 8 »iOmax*“ Effektivstrombegrenzung GF 3.6.3.2
OxFF2F 8 LLKd* Lageregler Vorsteuerung GF 3.6.6.4
OxFF30 8 ~LKp* Lageregler P-Anteil GF 3.6.6.4
OxFF31 8 LNKd“ Drehzahlregler Vorsteuerung GF 3.6.6.3
OxFF32 8 ~NKp“ Drehzahlregler P-Anteil GF 3.6.6.3
OxFF33 8 SNKI“ Drehzahlregler I-Anteil GF 3.6.6.3
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3.3 Ubersicht iiber die Register

Adresse Bit Name Beschreibung

OxFF34 8 ~MaxBalCntO“ Schwelle Ballastschaltungsiberwachung
OxFF35 8 ~mMax* Spitzenstrom

OxFF36 16 ~mMax16*“ Spitzenstrom

OxFF38 8 +~CANservice* CAN-Identifier

OxFF39 8 +CANmaster” CAN-Identifier

OxFF3A 8 ~CANslave“ CAN-Identifier

OxFF3B 8 +~CANtime* CAN-Identifier

OxFF3C 8 ~FreigabeO“ Startzustand

OxFF3D 8 ~SwVersion® Softwarekonfiguration

OxFF3E 8 ~Anin1Fakt* Skalierungsfaktor Analogeingang 1
OxFF3F 8 ~NFilter” Tachofilter

OxFF43 8 L»UmdristH* Erweiterung des Registers Umdrlst
OxFF52 8 ~NBcontrol“ Kontrollregister fir NOVOBUS
OxFF54 8 ~MotTemp* Motortemperatur (Widerstandswert)
OxFF66 16 »Anin_msoll* Wert des 8-Bit-Analogeingangs
OxFF68 16 ~Schlepplnc” aktueller Schleppfehler ohne Vorzeichen (Lage)
OxFFBA 16 ~SchleppUmdr* aktueller Schleppfehler ohne Vorzeichen (Umdr.)
OxFF73 8 ~ps-status® Status-Register Positioniersteuerung
OxFF79 8 ~RefStatus” Status -Register Referenzfahrt
OxFF7A 8 ,scope_status*® Status-Register des Oszilloskops
OxFF7C 8 »scope_timerQO* Zeitbasis des Oszilloskops

OXFFTF 8 ~scope_level” Triggerschwelle des Oszilloskops
OxFF88 16 »_Phi Kommutierungsspur

OxFFEO 8 ~ADDRA* interne Variable

OxFFE2 8 ~ADDRB* Sinusencoder Kanal A

OxFFE4 8 ~ADDRC* Sinusencoder Kanal B

OxFFEG 8 ~ADDRD* interne Variable

OxFFF2 8 LStatus® Status-Register NOVODRIVE
OxFFF3 8 +~CANcontrol* Kontrollregister fur CAN-Bus
OxFFF4 8 ~SPScontrol” internes Kontrollregister

OxFFF8 8 Jemp0” Endstufenklihlkdrpertemperatur
OxFFF9 8 Jempl® Endstufenklihlkdrpertemperatur
OxFFFA 8 Lremp2 EndstufenkUhlkdrpertemperatur
OxFFFB 8 Jemp3 Endstufenklihlkérpertemperatur
Erlduterungen:

GF Handbuch Grundfunktionen ND31 und ND32

BF Handbuch Busfunktionen ND31 und ND32

ZF Handbuch Zusatzfunktionen ND31 und ND32

Beispiel:

ZF 12 Handbuch Zusatzfunktionen ND31 und ND32 Abschnitt 12
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siehe Kap.

GF 3.6.3.
GF 3.6.3.
BF 6.1.1
BF 6.3.1
BF 6.3.1
BF 6.3.1
GF 3.6.2.2.
GF 3.6.1.1
GF 3.8.4
GF 3.6.6.2
GF 3.6.3.5
GF 3.6.2.3.
GF 3.6.4.2
GF 3.8.4
GF 3.6.3.6
GF 3.6.3.6
ZF 8

ZF 5

GF 3.7

GF 3.7

GF 3.7

GF 3.9

2
2

GF 3.9.3.5
GF 3.9.3.5

GF 3.6.2.1
GF 3.6.2.4
GF 3.4.2

GF 3.6.4.1
GF 3.6.4.1
GF 3.6.4.1
GF 3.6.4.1




NOVO7R®N

3.4 Verhalten des NOVODRIVE

3.4 Das Verhalten des NOVODRIVE

3.4.1 Die Einschaltreihenfolge

Beim Einschalten ist immer die Reihenfolge einzuhalten:

1 Spannungsversorgung 24 V einschalten.

2 Netzspannung (230 V bzw. 400 V) zuschalten.

3 Mindestens 1 Sekunde warten bis die Betriebsbereitmeldung
kommt.

4 Freigabe des NOVODRIVE

5 Start des NOVODRIVE

Umgekehrt muss beim Ausschalten eingehalten werden:
1 Stop des NOVODRIVE
2 Warten bis der Motor abgebremst ist.

3 Netzspannung abschalten.
4 Spannungsversorgung 24 V ausschalten.

3.4.2 Zustande

Zustand Gesperrt

(Register Status Bit 0 = 1)

Die Endstufe ist nicht aktiv.
Der Motor kann frei bewegt
werden, sofern keine Halte-
bremse vorhanden ist.

Der Schleppfehler der Lage-
regelung wird auf O redu-
ziert.

Es ist kein geregeltes Ab-
bremsen maoglich.

--> freigeben -->
<-- sperren <--

Zustand Freigegeben
(Register Status Bit 0 = 0)

¢ Die Endstufe ist aktiv.
e Der Motor steht oder be-
wegt sich geregelt.

Der NOVODRIVE darf nicht freigegeben werden, solange er nicht
betriebsbereit ist.

Die Ermittlung des Zustands

Freigegeben = (Register NBcontrol Bit 0 = 0)
UND (Register CANcontrol Bit 0 = 0)
UND (Register SPScontrol Bit 0 = 0)
UND (Hardwarefreigabe GPINS = 24V)
UND keine ,interne Sperre” durch Fehler

Um den Antrieb freizugeben, muss die obige Gleichung WAHR ergeben.
Durch das Register FreigabeO kann festgelegt werden, welche der

angegebenen Register nach dem Reset schon den Freigabewert auf-
weisen.
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3.4 Verhalten des NOVODRIVE
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Die Steuerung des Antriebs Uber das NOVOBUS-Protokoll erfolgt in
der Regel Uber das Register NBcontrol. Das Register CANcontrol kann
nur Uber den CAN-Bus beschrieben werden. SPScontrol ist flr eine
interne Verwendung reserviert und kann nicht beschrieben werden.

Beispiel: FreigabeO0 = binar 00000001

nach dem Reset ist
NBcontrol bindr 1000 0001 (Sperre und Stopp)
CANcontrol = binar 0000 0000 (Freigabe und Start)
SPScontrol bindr 0000 0000 (Freigabe und Start)

Die Hardwarefreigabe muss immer vorliegen. Der Antrieb kann dann
Uber Bit O des Registers NBcontrol freigegeben und gesperrt werden
und Uber Bit 7 gestartet oder gestoppt werden.

Zustand Gestoppt

(Register Status Bit 7 = 1)

--> starten --> Zustand Gestartet
<-- stoppen <-- (Register Status Bit 7 = 0)

Der Geschwindigkeitssoll-

wert ist fest auf O gesetzt.

* Die Rampenwerte fur Be-
schleunigung und Bremsen

Die Schnellstoprampe fur sind aktiv.

die Geschwindigkeit ist ak-
tiv und es findet ein gere-

* Verschiedene Zusatzfunk-
tionen arbeiten nur bei frei-

geltes Abremsen bis zum gegebenem und gestarte-

Stillstand statt.

Handbuch

tem Antrieb.

Die Ermittlung des Zustands

Start = (Register NBcontrol Bit 7 = 0)
UND (Register CANcontrol Bit 7 = 0)

UND (Register SPScontrol Bit 7 = 0)

UND (Hardwarestart GPIN3 = 24V)

UND Freigabe vorhanden

UND kein ,interner Stopp“ durch Endschalter

Um den Antrieb zu starten, muss die obige Gleichung WAHR ergeben.
Durch das Register FreigabeO kann festgelegt werden, welche der
angegebenen Register nach dem Reset schon den Startwert aufwei-
sen.

Beispiel: siehe Beispiel zur Freigabe weiter oben. Das Startsignal
steht jeweils in Bit 7.
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Der Fehlerzustand

* Beim Auftreten eines Fehlers geht der Antrieb in den Zustand
.Fehler®. Das Register Status nimmt den binaren Wert xO01x xxx1
an. Der Antrieb ist intern gesperrt und gestoppt.

* Der Fehlercode liegt im Register Errorcode. Er erscheint auch
in der 7-Segmentanzeige. Das Ldoschen des Fehlers geschieht,
indem der Wert OXAFOO in das Register Errorcode geschrieben
wird.

* Wird der Fehler geldscht, geht das Gerat in den Zustand ,inter-
ne Sperre“. Das Register Status nimmt den bindren Wert
x001 xxx1 an.

* Vor oder nach dem Loéschen des Fehlers muss der Antrieb von
aussen gesperrt werden, um den Zustand ,interne Sperre® wie-
der aufzuheben.

Register Errorcode
Adresse OxFEOO
Grofle 16 Bit
Zugriff R/W
Funktion Fehlercode
Wertebereich siehe Abschnitt 3.5
zum Léschen mit OXAFOO beschreiben

Fehler, die keine Stérung des Antriebs zur Folge haben, werden igno-
riert. Ihr Fehlercode wird im Register Warning abgelegt.

Register Warning

Adresse OxFE10

Grofle 16 Bit

Zugriff R/W

Funktion Fehlercode fur Warnungen
Wertebereich siehe Abschnitt 3.5
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3.4.3 Betriebsbereit

Betriebsbereit = Reset beendet
UND kein Fehler
UND keine Unterspannung (Netzspannung ein)

Betriebsbereit wird Uber den Betriebsbereitkontakt auf Stecker X3
gemeldet.

3.4.4 Endschalter

Die Endschalter kdnnen je nach Konfiguration folgende Aktionen aus-
6sen:

* Die Endschaltereingange kdnnen deaktiviert sein.

* Die Endschalter kbnnen einen Fehler ausldsen und den Antrieb
sperren.

* Die Endschalter kbnnen den Antrieb intern stoppen. Das Regi-
ster Status nimmt dann den bindren Wert 0000 1xxO an. Der
Antrieb kann durch einen Richtungswechsel die Endschalter-
position wieder verlassen. Es ist keine weitere Fehlerbehandlung
notwendig.

Das Verhalten kann Uber das Register SwVersion eingestellt werden
(siehe Abschnitt 3.6.1.1).

Die Auswertung der Endschalter in Bezug auf die Polaritdt und Rich-
tung wird von Register NB_Init beeinflusst (siehe Abschnitt 3.6.1.7).
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Fehler-Nr. Fehler

001 bis 100 Interne Fehler

101 externer Speicher
geléscht

102 bis 103 interner Fehler

104 bis 107 nicht belegt

108 Betriebsart
109 Interner Fehler
110 TempMotHw
111 TempKKHw
112 StromA

113 StromB

114 bis 139 nicht belegt
140 Interner Fehler
141 Interner Fehler

142 bis 210 nicht belegt
211 bis 223 Interne Fehler
224 bis 303 nicht belegt

304 Uberspannung
305 Unterspannung
306 nicht belegt
307 Endstufe

308 Uberstrom
309 Resolver

310 EndSchaltP
311 EndSchaltN
312 bis 313 nicht belegt
314 EndSchalter
315 i2t

316 - 399 nicht belegt
400 OverTempTr
401 OverTempMot

402 bis 499 nicht belegt
501 bis 503 NOVOBUS Fehler

504 NOVOBUS
Synchronbyte

505 NOVOBUS
Commandbyte

506 NOVOBUS
Parameteradresse

507 NOVOBUS
Checksumme

508 bis 510 weitere NOVOBUS
Fehler

511 bis 514 nicht belegt

515 CAN Fehler

3.5 Fehlermeldungen

Die Fehlercodes werden als 3-stellige BCD-Zahlen in Register abge-
legt.

Beschreibung

Gerat zur Reparatur einsenden.

Der Bereich mit den Systemparametern im batteriegepufferten ex-
ternen Speicher wurde geldscht. Gerat zur Reparatur einsenden
Fehler bei der Variableninitialisierung, vermutlich defekte Speicher.
Gerat zur Reparatur einsenden.

Unzulassige Betriebsart

Gerat zur Reparatur einsenden.

Fehler in der Motortemperaturmessung aufgetreten.
Fehler in der Transistortemperaturmessung aufgetreten.
Fehler bei Strommessung A

Fehler bei Strommessung B

Gerat zur Reparatur einsenden.
Gerat zur Reparatur einsenden.

Gerat zur Reparatur einsenden.

Zwischenkreisspannung zu grof}, Ballastwiderstand nicht
angeschlossen, Netzspannung zu grofd
siehe 976

Motorleitung Kurzschluss oder Endstufe defekt
Uberstrom, Stromregler schwingt
Resolverkabel defekt oder falsch verdrahtet.
Positiver Endschalter hat angesprochen
Negativer Endschalter hat angesprochen

Beide Endschalter haben gleichzeitig angesprochen
Die Effektivstrombegrenzung hat angesprochen

Die Temperaturiberwachung der Endstufentransistoren hat angesprochen.
Der Motortemperaturfihler hat angesprochen.

Fehler bei der Kommunikation Uber NOVOBUS.

Falsches Synchronbyte. Oft falsche Telegrammlange beim voran ge-
gangenen Telegramm

Falsches Befehlsbyte im Telegramm

Falsche Adressangabe

Falsche Prifsumme

reserviert

Falsches Befehlsbyte
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3.5 Fehlermeldungen

Fehler-Nr.

516
517
518
519 bis 523
524 bis 530

531 bis 576
577 bis 600
601
602
603
604
605 bis 615

616
617
618
619
620
621 bis 650
651 bis 660
661 bis 699
700
701 bis 704
705

706
707 bis 799
800
801
802
803
804 bis 878
879

880

881

882

883

884

885

886

887
888 bis 899

Fehler

CAN Fehler
CAN Fehler
CAN Fehler
CAN Fenhler
CAN Open Fehler

CAN

nicht belegt
PSOverflow
PSRampe
PSRampe
PSRampe
PSOverflow

Ps?512us
PS?sollwert
PSimax

DisPS

nicht belegt
ENDAT

nicht belegt
Schleppfehler
nicht belegt
nmax

SINCOS

nicht belegt
ParamPole
Fehler Encoder
Zeigerfehler

Fehler 512us Zyklus

interne Fehler
Ablaufsteuerung
Autokomm
Ablaufsteuerung
AK_nichtbereit
Ablaufsteuerung
noAutokomm
Ablaufsteuerung
Pos_Sperre
Ablaufsteuerung
FR_Feedback
CAN Profil

Weglberschreitung

CAN Profil

Falsche Funktions-

nummer
nicht belegt
H8 Version

nicht belegt

NOVO7R®N

Beschreibung

Falsche Parameteradresse

Falsche Prufsumme

Timeout durch fehlende Zeittakttelegramme.
Fehler bei der Kommunikation Uber CAN-Bus.
Fehlercodes der CANOpen Zusatzsoftware,
siehe entsprechende Dokumentation.
Ubertragungsfehler auf dem CAN Bus

Fehler Positioniersteuerung

Rampenzeiger zeigen nicht auf dieselbe Register
Rampenzeiger zeigen nicht auf Rampe+
Ungultiger Rampenwert

Fehler Positioniersteuerung: Weg zu lang, Rampe zu flach, Geschwin-
digkeit zu niedrig

Zeiger ?512us zeigt auf falsche Einsprungadresse
Zeiger ?sollwert zeigt auf falsche Adresse
Interner Fehler

Interner Fehler

Es ist keine Positioniersteuerung vorhanden

Fehler der ENDAT Zusatzsoftware, siehe entsprechende Dokumentation.
Schleppfehleriberwachung hat angesprochen.

Die Drehzahl ist grofer als nmax (bei eingeschalteter Uberwachung)
bzw. 1,5 x nmax (bei abgeschalteter Uberwachung).

Oder: Ausfall des Lagemesssystems (siehe auch 309)

Fehler bei den Signalen eines Sinusencoders

Ungultige Motorpolzahl eingestellt

Flanken auf Kanal A und B dichter als 100 ns zusammen

Ein Programmzeiger im Parametersatz zeigt auf eine ungultige Adresse.
Uberlauf 512us Zyklus, zu hohe Rechnerbelastung

Gerat zur Reparatur einsenden.

Die Funktion Autokomm wurde nicht erfolgreich abgeschlossen. Zum
weiteren Ablauf muss im Antrieb ein Reset stattfinden.

Die Funktion Autokomm kann aufgrund eines Fehlers nicht gestartet
werden.

Start eines Satzes vor der Ausflihrung der Autokomm-Funktion.

Start einer Positionierung bei gesperrtem Regler.
Frequenz/Richtungsvorgabe nur bei Ruckmeldung Resolver moglich.
Bei Referenzfahrt oder Nullsuche wurde der Schalter oder Marker nicht

innerhalb eines vorprogrammierten Weges gefunden.
Falsche Funktionsnummer angegeben.

Die H8 Version ist zu alt fur die Zusatzsoftware.
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Fehler-Nr. Fehler

900 bis 919 Ipterner Fehler
920 l)berstrom
921 Uberspannung
922 Unterspannung
923 bis 930 Interne Fehler
931 bis 933 Interne Fehler
934 bis 936 Interne Fehler
937 Interne Fehler
938 his 939 nicht belegt
940 bis 946 Interne Fehler
947 PER Cos

948 PER Sin

949 ExtRAM

950 bis 956 Interne Fehler
957 CAN rdwr

958 CAN MasterO
959 CAN MasterLost
960 bis 969 Interne Fehler
970 Ballastimax
971 Ballastleff
972 BallastTrTemp
973 Resolverl

974 Resolver2

975 Restart

976 Unterspannung
o977 LageSoll

978 Motorkabel
979 Uberspannung
980 bis 991 Interne Fehler
992 CAN BusOff
993 - 996 Interner Fehler
997 Up/Download
998 - 000 nicht belegt

Beschreibung

Gerat zur Reparatur einsenden.

siehe 308

siehe 304

siehe 976

Gerat zur Reparatur einsenden.

Hardwarefehler im Zusammenhang mit den Encoderausgangen.
Gerat zur Reparatur einsenden.

Hardwarefehler im Zusammenhang mit den Encodereingangen.
Gerat zur Reparatur einsenden.

Gerat zur Reparatur einsenden.

Gerat zur Reparatur einsenden.

Resolverfehler Cosinus, oft Verdrahtungsfehler auf X2

Resolverfehler Sinus, oft Verdrahtungsfehler auf X2

Fehler im externen Speicher, Gerat zur Reparatur einsenden.

Gerat zur Reparatur einsenden. Meistens Defekt durch Erdung des
Motortemperaturfuhlers auf Stecker X1 bzw. X6 verursacht.

Fehler in der CAN Kommunikation

Fehler bei der CAN Kommunikation, Zeittakttelegramm ohne vorheri-
ges Sollwerttelegramm

Fehler bei der CAN Kommunikation, Uberlauf an Sollwerttelegrammen
Gerat einsenden.

Ballastschaltung SpitzenstromlUberwachung, Ballastwiderstand nicht
angeschlossen oder defekt

Ballastschaltung Effektivstromuiberwachung, Ballastschaltung Uberlastet
BallasttransistoriUberwachung, Ballastschaltung Uberlastet
Lagemessung instabil, Resolververdrahtung oder Gerat defekt
Resolverkabellberwachung siehe Fehler 309

Freigabe nach Reset

Zwischenkreisspannung zu klein, Netzeinspeisung kontrollieren
Sollwertsprung zu grofd bei Lagevorgabe

Motorkabellberwachung, Motorkabel unterbrochen oder schlechte
Stromreglereinstellung

siehe 304

Register im Potential-ASIC fehlerhaft. Gerat zur Reparatur einsenden
Bus-0Off-Zustand des CAN Bus. CAN-Treiber defekt oder CAN-Verdrah-
tung falsch (L und H vertauscht)

Gerat zur Reparatur einsenden

Fehler beim schnellen Up/Download per NOVOBUS
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3.6 Grundlegende Funktionen

3.6 Grundlegende Funktionen

3.6.1 Konfiguration

3.6.1.1 Das Register SwVersion

R/W | R/'W | R/W | R/W | R/W | R/W | R/W | R/W

7 6 5 4 3 2 1 0 Bit

: keine Endschalteriberwachung
: Endschalteriberwachung ein

: Endschalter 16st Fehler aus

: Endschalter 16st Stop aus

: automatische Reaktivierung des CAN-Bus nach BOFF

: Mit diesem Bit kann die MotorkabelUberwachung abge-

schaltet werden.

: Ansprechen der i?t-Uberwachung generiert

Fehlermeldung 315

: aktiviert die Synchronisierung des Reglertakts

(Siehe Handbuch ,Zusatzfunktionen*)

: reserviert

SwVersion
OXFF3D
Erlauterungen Bjt 0 0
1
Bit 1 1
0
Bit 2 1
Bit 3 1
Bit 4 1
Bit 5 1
Bit 6 0
Bit 7 1

: schaltet in einen internen Testbetrieb, damit der

NOVODRIVE den Motor mit der eingestellten Drehzahl
reversiert; diese Betriebsart ist besonders zur Optimierung
der Reglerparameter geeignet

3.6.1.2 Das Register HwVersion

Erlauterungen BitO0
Bit 1
Bit 2

Bit 3
Bit 4...7

HoRRR

HwVersion R R R R R R R R R: ReadOnly
OxFE8B 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit
L — 1: Selftest aktiv
1: CAN-Controller
1: 8KB RAM
0: 128KB RAM
1: reserviert
\4
0 ND31-3202
1 ND31-3204
2 ND31-3207
3 ND31-3212
4 ND32-5605
5 ND32-5610
6 ND32-5620

Selbsttest beim Einschalten aktiv
CAN-Controller vorhanden

8 KB externes RAM

128 KB externes RAM

reserviert

Geratetyp nach obiger Tabelle
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NOVO7R®N

3.6.1.3 Das Register Feedback

Feedback

R/W

R/W

R/W

R/W

R/W

R/W

R/W | R/'W

OxFF05

7

6

5

4

3

N

[IEN

Bit

B QR Q Q Q@ » 0o0o0oo

Rickmeldung:

Resolver

digitaler Encoder
reserviert

Hall und digitaler Encoder

PP OO
P PORLO__|O

1 Sinusencoder
reserviert

reserviert

reserviert

negative Richtung
Drehzahlbereich O ... 6000 U/min

Drehzahlbereich O ... 18000 U/min

Erweiterung ab H8 V 2.01 vom 01.07.1997

Feedback R/W | R/'W | R/W | R/'W | R/W | R/W | R/W | R/W
OxFFO5 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit
| | | Rickmeldung:
0 0 O Resolver
0 0 1 digitaler Encoder
0 1 0 reserviert
0 1 1 Hall und digitaler Encoder
1 0 0 Kommutierung:  Resolver
Drehzahl: Resolver
Lage: Sinusencoder
1 0 1 Kommutierung:  Resolver
Drehzahl: Sinusencoder
Lage: Sinusencoder
1 1 0 reserviert
1 1 1 Sinusencoder
L— 0: reserviert
0:  reserviert
1: negative Richtung flr das
2. Lagemesssystem
1: negative Richtung
0: Drehzahlbereich O ... 6000 U/min
1: Drehzahlbereich O ... 18000 U/min
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Erweiterung ab H8 V 3.0

Feedback R/W | R/W | R/W | R/W | R/'W | R/W | R/W | R/'W
OxFFO5 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit
| | | Riickmeldung:
0 0 0 Resolver
0 0 1 digitaler Encoder
0 1 0 reserviert
0 1 1 Hall und digitaler Encoder
1 0 0 Kommutierung:  Resolver
Drehzahl: Resolver
Lage: Sinusencoder
1 0 1 Kommutierung:  Resolver
Drehzahl: Sinusencoder
Lage: Sinusencoder
1 1 0 Kommutierung:  Hall
Drehzahl: Sinusencoder
Lage: Sinusencoder
1 1 1 Sinusencoder
— O: reserviert
1: Uberwachung Sinusencoder aktiv
1: negative Richtung fur das
2. Lagemesssystem
1: negative Richtung
0: Drehzahlbereich O ... 6000 U/min
1: Drehzahlbereich O ... 18000 U/min
Erlauterungen Bit 0...5 Mit diesen Bits wird das RlUckmeldesystem ausgewahlt.
Bit 4 Die Uberwachung des Sinusencoders generiert Fehler 706
wenn die Signalpegel zu klein werden.
Bit 5 Umkehrung der Drehrichtung des 2. Messsystems
Bit 6 Umkehrung der Drehrichtung des 1. Messsystems
Bit 7 Auswahl des Drehbereichs:

Je nach Drehzahlbereich missen auch die Parameter
emkO, ResolvKkomp, die Rampen- und Drehzahlwerte so-
wie die Reglereinstellungen von Drehzahl- und Lageregler

angepasst werden.
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NOVO7R@®N
3.6.1.4 Das Register Betriebsart
Betriebsart | R/W | R/W | R/W | R/W | R/W | R/W | R/W | R/W
OxFF2A 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit

I

|— Zusatz ()

Sollwerttquelle (B)

Regelgrofe (A)

Mit dem Register Betriebsart kann die Sollwertquelle und die zu
regelnde GroRe eingestellt werden. Damit die Anderungen wirksam
werden, muss danach ein Reset ausgeldst werden. Durch das
Programmieren dieses Registers werden die entsprechenden Zeiger
bei einem Reset umgeschrieben. Ist dies nicht erwinscht, so ist

Betriebsart mit OxFF zu initialisieren.

In der folgenden Tabelle bestimmen die Bits 7,6 und 5 die Regelgrofie
(A), die Bits 4, 3 und 2 die Sollwertquelle. Die Bits 1 und O enthalten
Zusatzinformationen Uber das verwendete Ruckmeldesystem.

Erlauterungen A B

765 432

Drehmomentregelung 001 001
“ 010
“ 011

100

Drehzahlregelung 010 001
“ 010
“ 011

100

Drehzahlregelung mit Lage- 011 001

regler

“ 010

“ 011

100

10

00
00
00
00

00
00
00
00
00
00

00
00

Regelgrofie, Vorgaben, Riickmeldung

Drehmomentregelung, Analogeingangl
Drehmomentregelung, Analogeingang?2
Drehmomentregelung, CAN
Drehmomentregelung, digital

Drehzahlregelung, Analogeingangl
Drehzahlregelung, Analogeingang2
Drehzahlregelung, CAN
Drehzahlregelung, digital

Drehzahlregelung mit Lageregler,

Analogeingangl

Drehzahlregelung mit Lageregler,

Analogeingang?2

Drehzahlregelung mit Lageregler, CAN
Drehzahlregelung mit Lageregler, digital
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Lageregelung 100 001
“ 010
“ 011

“ 100

“ 100

Interne Vorgaben “ 101
“ 101

Testbetrieb 101 001

“ 010

Kundenspezifisch 111 111

00
00
01
10
01

10

01

10

00

00

11

Lageregelung, Vorgabe Uber Encoder
Lageregelung, Vorgabe Frequenz/Richtung
Lageregelung, Vorgabe digital mit
Standardriuckmeldung (Resolver)
Lageregelung, Vorgabe digital mit Encoder
als 2. Messsystem

Lageregelung, Vorgabe CAN mit Standard -
rackmeldung (Resolver)

Lageregelung, Vorgabe CAN mit Encoder als
2. Messsystem

interne Vorgabe (z.B. Positioniersteuerung) mit
Standardriackmeldung (Resolver)

interne Vorgabe (z.B. Positioniersteuerung) mit
Encoder als 2. Messsystem

Testbetrieb (reversieren) ohne Lageregler
Testbetrieb (reversieren) mit Lageregler

Alle gemachten Einstellungen bleiben erhalten

1> Digitale Sollwertvorgabe bedeutet, dass der Sollwert in das Register
Sollwert geschrieben werden muss. Dies kann Uber den NOVOBUS
oder Uber den CAN-Bus geschehen.
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3.6.1.5 Das Register MotConfig
MotConfig |R/W |R/W |R/W [R/W | R/W | R/W | R/W | R/W
OxFF21 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit
1 1 1 1 1 1 1 0 Motortemperatur-

fuhler im Leistungs-
stecker (X1) ange-
schlossen

1 1 1 1 1 1 1 1 Motortemperatur-
fuhler im
Resolverstecker (X2)
angeschlossen

Erweiterung ab H8 V 3.0
MotConfig |R/W |R/W |R/W |R/W | R/W | R/W | R/W | R/W

00xFF21 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit

1: Motortemperaturfihler im
Resolverstecker (X2) ange-
schlossen

0: Motortemperaturfihler im
Leistungsstecker (X1) ange-
schlossen

1 1 1 1: reserviert

1: reserviert

1 1 1: reserviert

Kurvenscheibenfunktion
0: Input » 16 (12Bit Input)
1: Input = 1 (16 Bit Input)
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Bit

0: CAN-Timeout 16st
Stop aus

1: CAN-Timeout
16st Sperre aus

Uberwachung des

Encodereingang aktiv

0: reserviert

Abschaltung des
Analogeingangs 1

Fehler 705 bei Uber-
schreiten der
Drehzahlgrenze

Bit
1: Positionsauf-
bereiter aktiv

(CAN-Bus)
1: reserviert

Analogausgang 1
12 Bit Auflésung

Analogausgang 1
14 Bit Auflésung

nkd wirkt als
echter D-Anteil

NOVO7R®N
3.6.1.6 Das Register Steuerbits (ab H8 Version 3.03)
steuerbits | R/W [R/w [Rw [Rw [RwW [RW [RW [RW
OxFEAO 7 6 5 4 3 2 1 0
LT L LT [
1 2
4 £ 5
6 # 7
Steuerbits | R/W [R/W [RwW [R/W [RW [RW TR/W [R/W
OxFEAO 15 | 14 | 13 | 12 | 11 | 10 9 8
LT [T [T 1»_
11 # 12
11 12
13 # 14
1
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3.6.1.7 Das Register NB-Init

Mit dem Register NB-Init wird die Baudrate des NOVOBUS eingestellt.

NB-Init R/W | R/W | R/W | R/W | R/'W | R/W | R/W | R/W

OxFF04 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit
X X X X X X 0 0 38400 Baud
X X X X X X 0 1 19200 Baud

= Eine Anderung der Baudrate wird erst nach einem Reset wirksam.
Danach muss die Inbetriebnahme-Software mit der neuen Baudrate
als Kommandozeilenparameter neu gestartet werden.
Beispiel: ND31 19200

I Fur die Windowsversion der Inbetriebnahmesoftware muss die Baud-
rate im Programm NBServer umgestellt werden.

Erweiterung ab H8 Version 2.01 vom 01.07.1998

NB-Init R/W | R/W | R/W|R/W|RW]|RW]|R/W]|R/W

OxFF04 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit
0 0 38400 Baud
0 1 19200 Baud

7% 6 Endschalter ist aktiv, wenn:
GPIN8 oder GPIN9 = 24V

7 = 6 Endschalter ist aktiv, wenn:
GPIN8 oder GPIN9 = 0OV

Ab Version 3.00

3 # 2 —— Tabelleninterpolation
Override aktiv

Endschalter:
5 # 4 GPINS8 flr negative Richt.
GPIN9 flr positive Richt.

5 =14 GPINS flr positive Richt.
GPIN9 flr negative Richt.

Override muss bei Nichtbenutzung wieder zuriickgesetzt
werden.
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3.6 Grundlegende Funktionen

Erlauterungen

3.6.2 Status

3.6.2.1 Das Register Status

ByteStatus

R

R

R R: ReadOnly

OxFFF2

7

6

0 Bit

Bit O

Bit 1
Bit 2
Bit 3
Bit 4
Bit 5
Bit 6
Bit 7

L

PRRRRPRPROOR

: Antrieb gesperrt

: Antrieb freigegeben
: reserviert
: Strombegrenzung aktiv
: Endschalter hat angesprochen

. interne Sperre, wartet auf Wegnahme der Freigabe
: Fehler

: Antrieb im Reset-Zustand
: Schnellstop aktiv

3.6.2.2 Das Register FreigabeO

e e o

: Sperre

: reserviert

: Strombegrenzung
: Endschalter

: interne Sperre

: Fehler

: Reset

: Schnellstop

Mit Register FreigabeO wird der Startzustand des Umrichters program-
miert, d.h. ob sich der Umrichter im gesperrten oder aktiven Zustand
befindet. Dieses Register wird nur bei einem Reset ausgewertet.

FreigabeO R/W | R/W | R/W | R/W | R/W | R/W | R/W | R/W
OxFF3C 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit
L

1:

o O O O O

NOVOBUS-Sperre
nach Einschalten

: CAN-Sperre

nach Einschalten

: SPS-Sperre

nach Einschalten

: reserviert

: reserviert

reserviert

: reserviert

: reserviert

>> Die SPS-Sperre wird nur von Zusatzsoftware intern verwendet.
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3.6.2.3 Das Register NBcontrol

Mit Register NBcontrol kann der Antrieb Uber den NOVOBUS gesperrt
und gestoppt werden.

NBcontrol |R/W |R/W |R/W [R/W | R/W | R/W | R/W | R/W

OxFF52 7 6 5 4 3 2 1 0

Bit

: NOVOBUS-Sperre

: reserviert

: reserviert

: reserviert

: reserviert

reserviert

: reserviert
: NOVOBUS-Stop

P O O O O © O B

3.6.2.4 Das Register CANcontrol

Mit dem Register CANcontrol kann der Antrieb Uber den CAN-Bus
gesperrt und gestoppt werden.

CANcontrol |R/W | R/W [R/W | R/W [ R/W | R/W [ R/W | R/W

OxFFF3 7 6 5 4 3 2 1 0

Bit

: CAN-Sperre

: reserviert

: reserviert

: reserviert

: reserviert

reserviert

R O O O O O B

: Fehler 16schen
1: CAN-Stop

CANControl wird nur indirekt Gber den Zeiger 2CANControl ausge-
wertet. Damit kann CANControl auf Sollwerttelegramme ausgelagert

werden.
= siehe Handbuch ,,Busfunktionen“ Abschnitt 6.3.4
Register ?CANControl
Adresse OxFEB2
Grofie 16 Bit
Zugriff R/W
Standardwert OxFFF3

Handbuch Grundfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004




3.6 Grundlegende Funktionen

NOVO7R®N
3.6.3 Istwerte, Sollwerte, Grenzwerte
3.6.3.1 Skalierungen Strome
Phasenstrom Effektivstrom Effektivstrom
(8Bit) (8 Bit) (16 Bit)
Fiph Fleff Fieff16

NOVODRIVE [A/Ink] [Aeff/Ink] [Aeff/Ink]
ND31-3202 0,0589 0,3045 0,000135
ND31-3204 0,206 0,1206 0,000470
ND31-3207 0,206 0,1206 0,000470
ND31-3212 0,353 0,2060 0,000805
ND32-5605 0,150 0,0885 0,000035
ND32-5610 0,300 0,1769 0,000690
ND32-5620 0,600 0,3540 0,001380
3.6.3.2 Stromwerte und Grenzwerte

Register Beschreibung Adresse | Grofde Zugriff Skalierung

Soll- und Istwerte der Phasenstrome im Motor

