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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 Zerstérung oder Fehlfunktionen des
NOVODRIVE ND31 oder der Anlage fiihren!

Hinweis oder Empfehlung
Hinweis auf andere Textstellen oder Empfehlungen fur 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 Zusatzfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004 4-1
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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 Zusatzfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004




2 Allgemeine Sicherheitsvorschriften
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2. Aligemeine Sicherheitshinweise

Im NOVODRIVE gibt es lebensgefahrliche Betriebsspannungen!

Verdrahtung

Absicherung

Not-Aus

Entladezeit

Beriihrspannung

Ein- und Ausschalten

Einschalt-Reihenfolge

Handbuch Zusatzfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004

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“
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3 Allgemeine Hinweise

3. Allgemeine Hinweise

Die hier beschriebenen Funktionen kénnen durch Lesen und Beschrei-
ben von Registern Uber NOVOBUS oder Uber das CAN-Bus-Protokoll
NOVOTRON verwendet werden (siehe dazu Handbuch Busfunktionen
ND31 und ND32). Eine Ausnahme bildet die Ablaufsteuerung, die per
PC programmiert und dann Uber digitale Ein- und Ausgange gesteuert
wird.

In diesem Handbuch wird davon ausgegangen, dass der Leser mit den
wesentlichen Funktionen des NOVODRIVE vertraut ist. Aus diesem
Grund werden Punkte, die im Handbuch Grundfunktionen ausreichend
beschrieben sind, hier nicht mehr detailliert dargelegt. Dazu gehdren:

* Freigabe, Start, Stopp
(siehe Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.4.1)

e Sollwert umschalten
(siehe Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.6.5)

* Lageregler ein- und ausschalten
(siehe Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.6.5)

Handbuch Zusatzfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004 4-5
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4 NOVODRIVE-Positioniersteuerung (NM31-40)

Handbuch Zusatzfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004

4. NOVODRIVE-Positioniersteuerung
(NM31-40)

Der NOVODRIVE enthalt optional ein Softwaremodul fir die Einachs-
positionierung. Die Positioniersteuerung ist ohne Zusatzhardware rea-
lisiert. Die Positioniersteuerung kann von einem Leitrechner (z.B. PC)
durch den NOVOBUS oder den CAN-Bus gesteuert werden.

Der Leitrechner kann durch Bus den neuen Verfahrweg oder die neue
Zielposition Ubertragen und den Positioniervorgang starten und Uber-
wachen.

4.1 Die Referenzfahrt

Sowohl bei der Rickmeldung mit Resolver als auch mit Encoder ist
nach dem Einschalten die Absolutlage nicht bekannt. Bei einem Re-
solver wird zwar die Winkelstellung ermittelt, nicht aber die Zahl der
Umdrehungen. Um die komplette Istlage zu ermitteln, muss Uber eine
Referenzfahrt der Referenzschalter gesucht werden.

Es kann festgelegt werden, ob nach dem eigentlichen Referenzieren
der Resolvernullpunkt angefahren werden soll und aus welcher Rich-
tung dies geschehen soll.

4.2 Istwert setzen

Uber die Funktion ,Istwert setzen kann die absolute Lage am Referenz-
schalter festgelegt werden.

4.3 Nullsuche

Encoder und Linearmesssystem sind manchmal mit einem Nullimpuls
ausgestattet. Er ermoglicht eine wesentlich genauere Lagebestimmung
als ein Referenzschalter.

Die Nullsuche sucht mit der vorgegebenen Geschwindigkeit den Null-
impuls in eine Richtung und fihrt automatisch am Nullpunkt ein Ist-
wert-Setzen durch.
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4.4 Positioniervorgang

Es gibt drei Varianten der Positioniersteuerung:
* relative Positioniersteuerung,
* absolute Positioniersteuerung,
* Online-Positioniersteuerung.

Ein Positioniervorgang beginnt damit, dass der NOVODRIVE einen neuen
Zielweg oder eine neue Zielposition Uber ein Bussystem Ubertragen
bekommt. Dann kann die Positionsrechnung gestartet werden. Die Be-
rechnungen kénnen bei der relativen und bei der absoluten Positio-
niersteuerung nur im Stillstand durchgeflhrt werden. Bei der Online-
Positioniersteuerung entfallt diese Bedingung.

Wenn der NOVODRIVE mit der internen Rechnung fertig ist, kann der
Positioniervorgang gestartet werden. Der Positioniervorgang arbeitet
mit trapezformiger Geschwindigkeitskurve. Beschleunigung (Rampe)
und Fahrgeschwindigkeit sind programmierbar.

Das Erreichen der Zielposition kann durch die Abfrage Uber NOVOBUS
Uberwacht werden.

4.5 Steuerung iiber NOVOBUS

Es mussen beim NOVODRIVE nur wenige Digitalsignale (Start, Freiga-
be, Endschalter, Referenzschalter) angeschlossen sein. Die
NOVODRIVE-Positioniersteuerung wird vom Leitrechner iGber NOVOBUS
gesteuert, indem Register beschrieben und ausgelesen werden.

Handbuch Zusatzfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004
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5 Referenzfahrt (Standard)

5. Referenzfahrt (Standard)

5.1 Funktion

Der Referenzschalter wird in der programmierten Richtung gesucht.
Bei Erfolg steht der Motor auf dem Referenzschalter oder es wird der
Resolvernullpunkt angefahren.

5.2 Register

Register ?512us

Adresse OxFEAE

Grofle 16 Bit vorzeichenlos

Zugriff R/W

Wertebereich Name Adresse Hinweise
@Dummy OxO1EA Referenzfahrt deaktiviert
@Referenz 0xO01E4 Referenzfahrt aktiviert

Register RefV1

Adresse OxFEDE

Grofle 16 Bit mit Vorzeichen

Zugriff R/W

Funktion Fahrgeschwindigkeit 1

Skalierung siehe Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.6.3.3

Register RefV2

Adresse OxFEEO

Grofle 16 Bit mit Vorzeichen

Zugriff R/W

Funktion Fahrgeschwindigkeit 2

Skalierung siehe Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.6.3.3

Register InternSoll

Adresse OxFE4C

Grofle 16 Bit mit Vorzeichen

Zugriff R

Funktion der von der Referenzfahrt berechnete Drehzahl-Sollwert

Skalierung siehe Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.6.3.3

Handbuch Zusatzfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004




5 Referenzfahrt (Standard)

RefStatus R/W|R/W|RW]|RW]|RW|RW]|RW]|R/W

OxFF79 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit

Start 1 X X X X 0 0 0 Referenzfahrt starten
Zustand

(nur Lesen) 1 X X X X 0 0 1 Fahren mit RefV1l

1 X X X X 0 1 0 Fahren mit RefV2

1 X X X X 0 1 1 HKriechen in Richtung
Refvil

1 X X X X 1 0 0 Delay

0 0 0 0 0 0 0 0 abgebrochen, weil z.B.
Start fehlt

0 0 0 0 0 0 0 1 Referenzschalter
angefahren

0 1 0 0 0 0 0 1 Resolvernullpunkt
angefahren

Optionen fiir Start

1

2

0 0 nur Referenzschalter
suchen

1 X nur Resolvernullpunkt
anfahren

0 1 Referenzschalter und
Resolvernullpunkt
anfahren

X 0 Resolvernullpunkt auf
dem klrzesten Weg
anfahren

0 1 Resolvernullpunkt in
positiver Richtung
anfahren

1 1 Resolvernullpunkt in
negativer Richtung
anfahren

5.3 Initialisierung der Referenzfahrt

Der NOVODRIVE muss gestoppt sein (siehe Handbuch Grund-
funktionen Abschnitt 3.4.2).

Aktivierung der Referenzfahrt durch Setzen des Registers ?512us
auf @Referenz.

Einschalten des Lagereglers durch Setzen des Registers ?nsoll
auf nsoll2.

Der Sollwert wird Uber InternSoll vorgegeben

(?Sollwert = InternSoll).

Die Fahrgeschwindigkeit RefV1 und RefV2 einstellen. RefV2
muss deutlich kleiner sein als RefV1 und ein entgegengesetz-
tes Vorzeichen besitzen.

Der Referenzschalter muss an GPIn4 angeschlossen sein
(Schliefer).

Handbuch Zusatzfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004
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5.4 Ablauf der Referenzfahrt

7

8

9

10

11

12

13

14
15

Freigabe und Start missen nun angelegt werden, andern-
falls wird die Referenzfahrt abgebrochen.

Das Register RefStatus auf 1xxx xO00 setzen, wobei xxx x
die gewlnschte Betriebsart darstellt.

Fahren mit der vorprogrammierten Richtung und Drehzahl
RefV1, solange GPIN4 auf O V liegt.

Wenn GPIN4 auf 24 V geschaltet wird, wird bis zum Still-
stand gebremst.

Danach folgt ein langsameres Fahren mit der Geschwindig-
keit RefV2 in die entgegengesetzte Richtung, solange GPIN4
auf 24V liegt.

Wenn erneut GPIN4 auf O V geschaltet wird, wird wieder ab-
gebremst.

Es folgt ein Kriechen in die erste Richtung, bis wieder GPIN4
auf 24 V geschaltet wird.

Optional wird der Resolvernullpunkt angefahren.

Der Motor bleibt im geregelten Zustand stehen.

5.5 Ende der Referenzfahrt

16

Handbuch Zusatzfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004

Die Referenzfahrt ist dann abgeschlossen, wenn das Register
RefStatus den Wert OxO1 oder Ox41 (mit Resolvernullpunkt
anfahren) angenommen hat. Dieses Register kann mit der
Funktion NB_ReadByte ausgelesen werden.
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6 Istwert

setzen (Standard)

6. Istwert setzen (Standard)

6.1 Funktion

Mit der Funktion Istwert setzen kann der momentanen Position ein

neuer Wert zugewiesen werden. Somit

ist es moglich, nach der

Referenzfahrt den Nullpunkt zu verschieben. Die Funktion Istwert set-
zen kann aber auch zu jedem anderen Zeitpunkt aufgerufen werden.

6.2 Register

Register ?512usB

Adresse OXFECA

Grofie 16 Bit vorzeichenlos

Zugriff R/W

Adresse
Ox01EA
Ox01EE

Wertebereich Name
@Dummy
@IstwertSetzen

Hinweise
Istwert setzen deaktiviert
Istwert setzen aktiviert

Referenzlage (siehe auch Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.6.3.5):

Register

Grofie Zugriff | Auflédsung

Umdrehungen

Lage (0...360°)

RefUmdr, RefLage

32 Bit R/W 0,00549°

16 Bit 16 Bit

Adresse

OxFEDC OxFEDA

RefUmdrH

8 Bit R/W 8 Bit

Adresse OxFF2B

6.3 Vorgehensweise

1 In das Register RefLage die gewlnschte Rotorlage und in die
Register RefUmdr bzw. RefUmdrH die gewlnschte Umdrehungs-

zahl eintragen.

2 Um die Funktion auszuflihren die Adresse der Funktion @Ist-
wertSetzen in das Register 2512usB eintragen.

3 Das Register ?2512usB wird nach d

wieder auf @Dummy zurlckgesetzt.

er Ausfihrung automatisch

4 Die Istlage entspricht nun der eingestellten Referenzlage.
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7 Nullpunktsuche (Standard)

7. Nullpunktsuche (Standard)

7.1 Funktion

Die Nullpunktsuche ermdglicht bei Sinusencodern oder Linearmess-
systemen das Setzen der Absolutlage in Bezug auf den Nullimpuls des
Messsystems. Die Funktion entspricht der Referenzfahrt, mit dem Un-
terschied, dass anstelle des Referenzschalters der Nullimpuls ausge-
wertet wird. Bei Drehgebern kann die Absolutlage nur innerhalb einer
Umdrehung festgelegt werden.

Am Nullpunkt wird nicht nur die Absolutlage, sondern auch die
Kommutierungslage neu gesetzt. Dadurch kann bei ungenauen
Kommutierungspuren die Kommutierungslage verbessert werden (siehe
Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.9.3.9).

Falls ein Sinusencoder mit Kommutierungsspur oder analoge
Hall-Signale verwendet werden, miissen zuvor die Parameter
PhiPO und KommSpurOffset ermittelt werden. Wenn anstelle
einer Kommutierungsspur die Autokomm-Funktion zur
Ermittlung der Anfangslage eingesetzt wurde, so muss in
dem Register FreigabeO das Bit 2 gesetzt sein. Andernfalls
kann der Motor seine Kommutierungslage verlieren.

7.2 Register

Register ?512us

Adresse OxFEAE

Grofle 16 Bit vorzeichenlos

Zugriff R/W

Wertebereich Name Adresse Hinweise
@Dummy OxO1EA Nullsuche deaktiviert
@NullSuche Ox01F2 Nullsuche aktiviert

Register RefV3

Adresse OxFEDG6

Grofie 16 Bit mit Vorzeichen

Zugriff R/W

Funktion Suchgeschwindigkeit

Skalierung siehe Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.6.3.3
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Register NPIOffs
Adresse OxFEDO
Grofie 16 Bit mit Vorzeichen
Zugriff R/W
Funktion Verschiebung des Nullpunkts
Skalierung 0,00549 ° / Inkrement

Referenzlage (siehe auch Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.6.3.5):

7.3 Initialisierung der Nullsuche

Register Grofle Zugriff | Aufldsung Umdrehungen Lage (0...360°)
RefUmdr, RefLage 32 Bit R/W 0,00549 ° 16 Bit 16 Bit
Adresse OxFEDC OxFEDA
RefUmdrH 8 Bit R/W 8 Bit
Adresse OxFF2B
RefStatus R R R R R
OxFF79 7 4 3 1 0 Bit
X X X X X Nullsuche lauft

Erfolgreicher Abschluss

1 Die Fahrgeschwindigkeit wahrend der Suche wird in Register
RefV3 eingestellt. Zu beachten ist, dass die Fahrgeschwindig-
keit so klein sein muss, dass der Nullimpuls fir mindestens 1 ms

anliegt.

7.4 Ablauf der Nullsuche

2 Aktivierung der Nullsuche durch Setzen des Registers ?512us

auf @Nullsuche.

3 Die Funktion startet, sobald Freigabe und Start vorliegen. Sie
bricht sofort ab, wenn entweder Freigabe oder Start weg-
genommen werden, einer der beiden Endschalter anspricht oder
ein Fehler auftritt (siehe Handbuch Grundfunktionen Ab-

schnitt 3.4.2).

4 Nach dem Uberfahren des Nullpunkts bremst der Motor ab und
bleibt geregelt stehen. Die Istlage am Nullpunkt wird auf die
Referenzlage gesetzt, die Kommutierungslage am Nullpunkt ent-

spricht PhiPO.
5 Alle Zeiger werden zurlckgesetzt.
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7.5 Ende der Nullsuche

6 Die Nullsuche ist dann abgeschlossen, wenn Register ?512us
wieder auf @Dummy zeigt. Der Erfolg der Nullsuche wird in Bit 6
des Registers RefStatus angezeigt.

7.6 Hinweise

Der Nullpunkt des Messsystems wird folgendermafien gebildet:

* Der Nullimpuls, Spur A und Spur B mussen gleichzeitig positiv
sein. Dadurch wird ein Bereich von ¥4 Periode des Messsystems
gekennzeichnet.

* Als Nullpunkt wird der nachstliegende Periodennullpunkt genom-
men.

Springt bei mehreren Versuchen das Ergebnis der Nullsuche um eine
Periodenléange hin und her, so liegt dies daran, dafs der Nullimpuls
nicht mehr eindeutig einer Periode des Messsystems zugeordnet wer-
den kann. Dies kann mit dem Register NPIOffs behoben werden. Der
Parameter ,verschiebt” die Lage des Nullimpulses bei der Ermittlung
des Nullpunktes.
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8. Relative Positioniersteuerung (optional)

8.1 Funktion

Es wird ein relativer Weg im NOVODRIVE abgelegt und die Berechnung
gestartet. Nach Abschluss der Berechnung kann die Positionierung
erfolgen. Wenn das Ziel innerhalb einer bestimmten Toleranz erreicht
wird, wird dies in einem Statusregister angezeigt.

8.2 Register

Register ?512us

Adresse OxFEAE

Grofle 16 Bit vorzeichenlos

Zugriff R/W

Wertebereich Name Adresse Hinweise
@Dummy OxO1EA relative Positionierst. deaktiviert
@PSrelativ OxO1E2 relative Positionierst. aktiviert

Register ps-vO0

Adresse OxFEEG

Grofie 16 Bit mit Vorzeichen

Zugriff R/W

Funktion Positioniergeschwindigkeit

Skalierung siehe Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.6.3.3

Register ps-impuls

Adresse OxFE2C

Grofie 16 Bit vorzeichenlos

Zugriff R/W

Funktion untere 16 Bit des relativen Weges

Skalierung 0,00549 ° / Inkrement
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Register ps-umdrehung

Adresse OxFE2A

Grofde 16 Bit mit Vorzeichen

Zugriff R/W

Funktion obere 16 Bit des relativen Weges

Skalierung 1 Umdrehung / Inkrement

Register Window

Adresse OxFEDS8

Grofde 16 Bit vorzeichenlos

Zugriff R/W

Funktion +Toleranz fur die Meldung ,In Zielposition*
Skalierung 0,00549 ° / Inkrement

Register InternSoll

Adresse OxFE4C

Grof3e 16 Bit mit Vorzeichen

Zugriff R

Funktion der von der Positioniersteuerung berechnete Drehzahl-Sollwert
Skalierung siehe Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.6.3.3
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ps-status RW|RW]| R |[RW]| R R R

R
OxFF73 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit
1

Positionierung
abgeschlossen

1

Zielbremsen

]l——— Bremsen

1 Beschleunigen/
Konstant fahren

1 Start der Positionierung

1 Berechnung fertig

1 Start der Berechnung

0 positive Richtung

1 negative Richtung

8.3 Initialisierung der relativen Positionierung

1

2

Der NOVODRIVE muss gestoppt sein (siehe Handbuch Grund-
funktionen Abschnitt 3.4.2).

Aktivieren der relativen Positionierung durch Setzen des Regi-
sters ?2512us auf @PSrelativ.

Die Positioniersteuerung kann nur dann richtig arbeiten, wenn
die Uberlagerte Lageregelung aktiv ist. Dazu muss in das Regi-
ster ?nsoll die Adresse von nsoll2 eingetragen werden.

Die Sollwertvorgabe erfolgt Uber Register InternSoll
(?Sollwert = InternSoll).

Far die Positionierung muss die Rampe richtig eingestellt wer-
den. Der Wert flr die Beschleunigungs- und Bremsrampe muss
in das Register Rampe+ eingetragen werden. Fur die Rampe
sind nur Werte zulassig, bei denen die unteren 6 Bits O sind.
Die Rampenzeiger 2Rampe+ und ?Rampe- mlssen die Adres-
se des Registers Rampe+ enthalten. Andernfalls wird bei neue-
ren Softwareversionen die Einstellung selbststandig korrigiert,
bei alteren dagegen ein Fehler ausgeldst.

Die Positioniergeschwindigkeit wird in das Register ps-vO ein-
getragen.
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8.4 Ablauf der relativen Positionierung

7 Freigabe und Start mlUssen nun angelegt werden. Die weitere
Steuerung erfolgt Uber Register ps-status. Dieses muss vor-
her auf O gesetzt werden.

8 Der relative Weg ist ein 32-Bit-Wert, der auf die Register
ps-umdrehung und ps-impulse aufgeteilt wird. Die Richtung
der Positionierung wird in Bit 7 des Registers ps-status
eingetragen.

9 Um die Berechnung durchzuflhren muss in Register ps-status
das Bit 6 gesetzt und dann gewartet werden, bis Bit 5 auf 1
wechselt.

10 Die eigentliche Positionierung wird gestartet, indem das Bit 4
in Register ps-status gesetzt wird.

11 Wahrend der Positionierung werden in ps-status die Bits flr
die einzelnen Phasen angezeigt.

8.5 Ende der relativen Positionierung

12 Wird die Positionierung abgebrochen, enthalt das Register ps-
status den Wert 0x0O0.

13 Das Bit O von Register ps-status wird auf 1 gesetzt, wenn die
betragsmafige Abweichung der Istposition von der Zielposition
kleiner ist als in Register Window angegeben.
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9. Absolute Positioniersteuerung (optional)

9.1 Funktion

Es wird eine absolute Zielposition im NOVODRIVE abgelegt und die
Berechnung gestartet. Nach Abschluss der Berechnung kann die Po-
sitionierung erfolgen. Wenn das Ziel innerhalb einer bestimmten Tole-

ranz erreicht wird, wird dies in einem Statusregister angezeigt.

9.2 Register

Register ?512us

Adresse OxFEAE

Grofle 16 Bit vorzeichenlos

Zugriff R/W

Wertebereich Name Adresse Hinweise
@Dummy OxO1EA absolute Positionierst. deaktiviert
@PSabsolut OxO1E6 absolute Positionierst. aktiviert

Register ps-v0

Adresse OxFEEG

Grofle 16 Bit mit Vorzeichen

Zugriff R/W

Funktion Positioniergeschwindigkeit

Skalierung siehe Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.6.3.3

Register psa_positionL

Adresse OxFE50

Grofie 16 Bit vorzeichenlos

Zugriff R/W

Funktion untere 16 Bit der Zielposition

Skalierung 0,00549 ° / Inkrement

Register psa_positionH

Adresse OxFE4E

Grofie 16 Bit mit Vorzeichen

Zugriff R/W

Funktion obere 16 Bit der Zielposition

Skalierung 1 Umdrehung / Inkrement
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Register Window
Adresse OXxFED8
Grofie 16 Bit vorzeichenlos
Zugriff R/W
Funktion + Toleranz fur die Meldung ,In Zielposition*
Skalierung 0,00549 ° / Inkrement
Register InternSoll
Adresse OxFE4C
Grofie 16 Bit mit Vorzeichen
Zugriff R
Funktion Der von der Positioniersteuerung berechnete Drehzahlsollwert
Skalierung siehe Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.6.3.3
psa-status |R/W| R R R R R R R
OxFE52 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit
1 — In Zielposition
1 ———— Bremsen
1 ——— HKonstantfahrt
1 Beschleunigen
1 Warten auf Start
1 Berechnung lauft
1 Warten auf Freigabe
und Stop
1 Start der Berechnung
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9.3 Initialisierung der absoluten Positionierung

1

2

Der NOVODRIVE muss gestoppt sein (siehe Handbuch Grund-
funktionen Abschnitt 3.4.2).

Aktivierung der absoluten Positionierung durch Setzen des Re-
gisters ?2512us auf @PSabsolut.

Die Positioniersteuerung kann nur dann richtig arbeiten, wenn
die Uberlagerte Lageregelung aktiv ist. Dazu muss in das Re-
gister ?nsoll die Adresse von nsoll2 eingetragen werden.
Die Sollwertvorgabe erfolgt Uber das Register InternSoll
(?Sollwert = InternSoll).

Far die Positionierung muss die Rampe richtig eingestellt wer-
den. Der Wert fur die Beschleunigungs- und Bremsrampe muss
in das Register Rampe+ eingetragen werden. FUr die Rampe
sind nur Werte zuléssig, bei denen die unteren 6 Bits O sind.
Die Rampenzeiger ?Rampe+ und ?Rampe- mussen die Adres-
se des Registers Rampe+ enthalten. Andernfalls wird bei neue-
ren Softwareversionen die Einstellung selbststandig korrigiert,
bei alteren dagegen ein Fehler ausgeldst.

Die Positioniergeschwindigkeit wird in das Register ps-vO0 ein-
getragen.

9.4 Ablauf der absoluten Positionierung

11

12

Die Zielposition ist ein 32-Bit-Wert mit Vorzeichen, der in die
Register psa_positionL und psa_positionH eingetragen wird.
In das Register psa_Status wird der Wert Ox80 eingetragen.
Der NOVODRIVE praft nun, ob Freigabe und Stopp vorliegen.
Danach wird die Offline-Berechnung gestartet, dies wird in
psa_status Bit 5 angezeigt.

Wenn in psa_status das Bit 4 gesetzt ist, ist die Berechnung
beendet. NOVODRIVE wartet nun auf Start.

Nach dem Start fahrt der Motor zur Zielposition, in psa_status
werden die einzelnen Phasen durch Bits angezeigt.

9.5 Ende der absoluten Positionierung

13

14

15

Handbuch Zusatzfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004

Wird die Positionierung abgebrochen, enthalt das Register
psa_status den Wert OXFE oder OxFF.

Nach Berechnung des letzten Sollwerts wird das Register
psa_status auf OxO0 gesetzt.

Da beim Verfahren aber immer ein Schleppfehler auftritt, be-
deutet dies noch nicht, dass der Motor die Zielposition er-
reicht hat. Erst wenn die betragsméafiige Abweichung der Ist-
position von der Zielposition kleiner ist als im Register Win-
dow angegeben, wird Bit O von psa_status auf 1 gesetzt.
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10. Online-Positioniersteuerung (optional)

verflgbar ab H8 Version V3.03

10.1 Funktion

Wenn die Online-Positioniersteuerung aktiviert ist, fahrt der NOVODRIVE
ohne Verzdégerung auf die aktuelle Zielposition. Wahrend der Fahrt kén-
nen jederzeit die Zielposition, die Geschwindigkeit oder die Rampen
geandert werden. Im Gegensatz zur relativen und absoluten Positio-
niersteuerung kdnnen die Rampen asymmetrisch gewahlt werden.

10.2 Register

Register ?512us
Adresse OxXFEAE
Grofie 16 Bit vorzeichenlos
Zugriff R/W
Wertebereich Name Adresse Hinweise
@Dummy OXxO1EA Online-Positioniersteuerung
deaktiviert
@PSonline Ox01FO0 Online-Positioniersteuerung
aktiviert
Register ?Anout2
Adresse OxFF12
Grofie 16 Bit vorzeichenlos
Zugriff R/W
Funktion Zeiger auf die Positioniergeschwindigkeit

Wertebereich

Name
ps-v0
CANinputl
CANinput2
CANinput3
CANinput4

Adresse
OxFEE6
OxFE3C
OXFE3E
OxFE40
OxFE42

Handbuch Zusatzfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004




10 Online-Positioniersteuerung (optional)

Register ?FiLage
Adresse OxFEBO
Grofie 16 Bit vorzeichenlos
Zugriff R/W
Funktion Zeiger auf die unteren 16 Bit der Zielposition
Wertebereich Name Adresse
psa_positionL OxFE50
CANinputl OxFE3C
CANinput2 OxFE3E
CANinput3 OxFE40
CANinput4 OxFE42
Register ?FiUmdr
Adresse OxFECC
Grofie 16 Bit vorzeichenlos
Zugriff R/W
Funktion Zeiger auf die oberen 16 Bit der Zielposition
Wertebereich Name Adresse
psa_positionH OxFE4E
CANinputl OxFE3C
CANinput2 OxFE3E
CANinput3 OxFE40
CANinput4 OxFE42
Register Window
Adresse OxFED8
Grofie 16 Bit vorzeichenlos
Zugriff R/W
Funktion + Toleranz fur die Meldung ,In Zielposition*
Skalierung 0,00549 ° / Inkrement
Register InternSoll
Adresse OxFE4C
Grofie 16 Bit mit Vorzeichen
Zugriff R
Funktion der von der Positioniersteuerung berechnete Drehzahl-Sollwert
Skalierung siehe Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.6.3.3
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10 Online-Positioniersteuerung (optional)

PSO-Status | R |R/W ]| R R R R R R

OxFF76 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit

1— In Zielposition
1 ——— Bremsen
] —— HKonstantfahrt

1 Beschleunigen

X intern

X intern

0 Start der
Positioniersteuerung

1 Stopp der
Positioniersteuerung

X intern

10.3 Initialisierung der Online-Positionierung

1

2

Handbuch Zusatzfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004

Der NOVODRIVE muss gestoppt sein (siehe Handbuch Grund-
funktionen Abschnitt 6.2).

Aktivieren der Online-Positionierung durch Setzen des Registers
?512us auf @PSO.

Die Positioniersteuerung kann nur dann richtig arbeiten, wenn
die Uberlagerte Lageregelung aktiv ist. Dazu muss in das Regi-
ster ?nsoll die Adresse von nsoll2 eingetragen werden.

Die Sollwertvorgabe erfolgt Uber das Register InternSoll
(?Sollwert = InternSoll).

Es bestehen keine Einschrankungen mehr bei den Rampen-
werten. Die Rampenwerte kdnnen auch wahrend der Fahrt ge-
andert werden. Die Beschleunigungsrampe wird Uber ?Rampe +
und die Bremsrampe Uber ?Rampe- ausgewahlt. Fur die Ein-
stellung der Rampenwerte siehe Handbuch Grundfunktionen Ab-
schnitt 3.6.3.4.

Die Positioniergeschwindigkeit wird Uber den Zeiger 2An0Out2
ausgewahlt. Die Geschwindigkeit kann wahrend der Fahrt gean-
dert werden.

Die Zielposition wird Uber die Zeiger ?FlLage und ?FIUmdr vor-
gegeben. Die Zielposition kann jederzeit gedndert werden.

Das Bit 6 des Registers PSO_Status muss auf O gesetzt wer-
den.
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Beispiel 1

Beispiel 2
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Die Zeiger werden wie folgt gesetzt:
?512us = @PSO

?nsoll = nsoll2

?Sollwert = InternSoll

?Rampe+ = Rampe+

?Rampe- = Rampe+

?An0Out2 = ps_v0

?FiLage = psa_positionL
?FIUmdr = psa_positionH

Die Online-Positioniersteuerung verhalt sich nun wie die absolute Po-
sitioniersteuerung. Die Rampen werden in Rampe+, die Geschwin-
digkeit wird in ps-v0 und die Zielposition in psa_positionL und
psa_positionH eingetragen.

Die neue Zielposition muss entweder als 32-Bit-Wert in psa_positionH
eingetragen werden oder der NOVODRIVE muss wahrend der Ziel-
anderung gestoppt werden. Ansonsten kann zwischen der Ubertragung
der unteren 16 Bit und der Ubertragung der oberen 16 Bit kurzfristig
eine unerwlnschte Zielposition entstehen.

Die Zeiger werden wie folgt gesetzt:
?512us = @PSO

?nsoll = nsoll2

?Sollwert = InternSoll

?Rampe+ = Rampe+

?Rampe- = Rampe-

?An0Out2 = CANinputl

?FILage = CANinput2

?FIUmdr = CANinput3

Die Rampenwerte flr Beschleunigung und Bremsen kénnen unabhan-
gig voneinander in Rampe+ und Rampe- eingestellt werden. Sowohl
die Positioniergeschwindigkeit als auch die Zielposition werden Uber
Sollwerttelegramme zyklisch tUber den CAN-Bus vorgegeben.

10.4 Ablauf der Positionierung

9 Stopp des NOVODRIVE.

10 Die Ziellage wird in die ausgewahlten Register geschrieben (z.B.
psa_positionL und psa_positionH).

11 Start des NOVODRIVE.

12 Der NOVODRIVE fahrt auf die Ziellage.

10.5 Ende der Positionierung

13 Da beim Verfahren aber immer ein Schleppfehler auftritt, wird
das Bit O von PSO_Status erst gesetzt, wenn die
betragsméafiige Abweichung der Istposition von der Zielposition
kleiner ist als in Register Window angegeben.
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8

&

Handbuch Zusatzfunktionen ND31 und ND32, Version 4/2004

11

Fehlerquellen / Problembehebung mit Posi-
tioniersteuerung

Die Positioniersteuerung NM31-40 kann in der H8 Version vom
04.04.1996 nur relativ positionieren.

Wenn der NOVODRIVE noch gesperrt ist, wird keine Positionier-
rechnung durchgefuhrt.

Wenn die Positionierung voraussichtlich langer als 26 Sekun-
den dauert und eine H8 Version alter als V3.00 vorliegt, wird
der Fehler 600 ausgegeben. Als Abhilfe kann der Positionierweg
verkUrzt oder die Geschwindigkeit erndht werden.

Wenn die Referenzfahrt gelegentlich eine Motorumdrehung wei-
ter endet, muss der Referenzschalter neu justiert werden.

Der Fehler 620 wird angezeigt, wenn bei fehlender Positionier-
steuerung eine Positionierung gestartet wird.

Grundséatzlich darf nur ein Programm zur Sollwertberechnung ak-
tiv sein. Das bedeutet: Bei einer Aktivierung der Tabellen-
interpolation oder des Feininterpolators Uber den Zeiger
Hu512usA und der Positioniersteuerung oder der Referenzfahrt
Uber den Zeiger 2512us muss mit unvorhergesehenen Fehlfunk-
tionen gerechnet werden.

In den H8 Versionen V3.03 bis V3.06 darf die Positioniersteuerung
nicht gleichzeitig mit der Tabelleninterpolation aktiv sein.

Ab der H8 Version V3.03 darf der Feininterpolator nicht gleichzeitig
mit der Positioniersteuerung aktiv sein.

Wenn der Sollwert im Register InternSoll den konstanten
Wert -1 beibehalt, obwohl die Positionierung lauft, ist vielleicht
die Parallelschnittstelle aktiv. Die Parallelschnittstelle wird durch
Ricksetzen des Parameters SwVersion Bit 6 abgeschaltet.

Eine Fehlfunktion kann auch vorliegen, wenn die Override-Funk-
tion der Tabelleninterpolation noch aktiv ist. Der Overrride-Fak-
tor wird auch dann berechnet, wenn die eigentliche Tabellen-
interpolation nicht Uber den Zeiger y512usA aufgerufen wird.
In diesem Fall wird die Positioniergeschwindigkeit im Register
ps-v0 Uberschrieben. Zum Abschalten der Override-Funktion
muss Bit 2 und Bit 3 in Register NB_Init auf 1 gesetzt werden.

Wenn die Online-Positioniersteuerung benutzt wird, muss das
Register PSO-Status auf O gesetzt werden, ansonsten findet
keine Bearbeitung statt.
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12 Tabelleninterpolation (optional)
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12 Tabelleninterpolation (optional)

12.1 Funktion

12.1.1 Tabelleninterpolation ohne Override
(ab H8 Version 2.03)

Alle 1,024 ms wird ein relativer Weg aus einer Tabelle ausgelesen und
der Geschwindigkeits-Sollwert so berechnet, dass bis zum nachsten
Auslesezeitpunkt der neue Lage-Sollwert erreicht wird.

12.1.2 Trace-Funktion (ab H8 Version 2.03)

Es ist moglich, einen 16-Bit-Wert parallel zum Abfahren der Tabelle
aufzuzeichnen.

12.1.3 Override der Zeit (ab H8 Version 3.00)

Normalerweise wird alle 1,024 ms eine neue Wegdifferenz aus der
Tabelle ausgelesen.

Durch die Streckung der Zeitabschnitte um den Faktor 1,0 ... 256,0
kann der Wegverlauf variabel auf einen bestimmten Zeitbereich ge-
dehnt werden.

Die Geschwindigkeit wird in gleichem Mafle verringert, so dass der
gleiche Weg verfahren wird.

Auch beim grofiten Streckungsfaktor bewegt sich der Motor. Ein Still-
stand kann nur durch einen Reglerstopp erreicht werden.

12.1.4 Override der Geschwindigkeit
(ab H8 Version 3.00)

Die Geschwindigkeit kann um den Faktor 1,0 ... 0,392 % verringert
werden. Der zeitliche Verlauf wird so gestreckt, dass der gleiche Weg
verfahren wird.

12.2 Register

Register ?512usA

Adresse OXFEC8

Grofie 16 Bit vorzeichenlos

Zugriff R/W

Funktion Funktionsaufruf der Tabelleninterpolation

Wertebereich Name Adresse Hinweise
@Dummy OxO1EA Tabelleninterpolation deaktiviert
@Tabelle OxO1EO Tabelleninterpolation aktiviert
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Register ?Tabelle

Adresse OxFE3A

Grofie 16 Bit vorzeichenlos

Zugriff R/W

Funktion Zeiger auf den nachsten Wert in der Wegtabelle, muss vor dem
Start der Tabelleninterpolation gesetzt werden.

Wertebereich 0x4000...0xFFFF (externer Speicher)

Register FiSoll

Adresse OxFE1A

Grofle 16 Bit mit Vorzeichen

Zugriff R

Funktion Der von der Tabelleninterpolation berechnete Drehzahl-
Sollwert fur den Regler, wenn Override aktiv ist

Skalierung siehe Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.6.3.3

Register InternSoll

Adresse OxFE4C

Grofle 16 Bit mit Vorzeichen

Zugriff R

Funktion Der von der Tabelleninterpolation berechnete Drehzahl-
Sollwert fur den Regler, wenn Override nicht aktiv ist

Skalierung siehe Handbuch Grundfunktionen Abschnitt 3.6.3.3

Register ps_impuls

Adresse OxFE2C

Grofie 16 Bit vorzeichenlos

Zugriff R/W

Funktion Trace-Offset; der Trace-Wert wird unter der Adresse ?Tabelle +
ps_impuls im externen Speicher abgelegt.

Wertebereich 0x0000...0xFFFF (externer Speicher)
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Register ps_umdrehung
Adresse OxFE2A

Grofle 16 Bit mit Vorzeichen
Zugriff R/W

Funktion Zeiger auf den Tracewert

Wertebereich

OxFD80...0xFFT7F (interner Speicher)

Register ps_kO

Adresse OxFE30

Grofie 16 Bit vorzeichenlos

Zugriff R/W

Funktion Zeiger auf den nachsten Tabellenwert bei Sprungen.

Wertebereich

0x4000...0xFFFF (externer Speicher)

NB_Init R/W ] R R R R R R R
OxFF04 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit
X X X X X X 0 x Override Geschwindig-
keit
X X X X X X 1 x Override Zeit
X X X X 2 = X x kein Override
X X X X 2#3 X X mit Override

12.3 Initialisierung der Tabelleninterpolation

1

2

Der NOVODRIVE muss gestoppt sein (siehe Handbuch Grund-
funktionen Abschnitt 3.4.2).

Einschalten des Lagereglers durch Setzen des Registers ?nsoll
auf die Adresse von nsoll2.

Die Sollwertvorgabe erfolgt ohne Override Uber das Register
InternSoll (?Sollwert = InternSoll), bei aktiviertem Override
aber Uber das Register FISoll (?Sollwert = FISoll).

Die Funktion wird aktiviert durch Setzen des Registers 2512usA
auf @Tabelle.

Das Register ?Tabelle auf die Adresse des Tabellenanfangs set-
zen.

Die Parameter der Trace-Funktion und des Override mussen ge-
setzt werden.

1> Es wird empfohlen, die Beschleunigungsrampe und die Bremsrampe
abzuschalten (siehe Handbuch Grundfunktion Abschnitt 3.6.3.4). An-
sonsten kommt es zur Verfalschung der Zielposition, wenn der Soll-
wertverlauf die Rampenwerte Uberschreitet.
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12.4 Ablauf der Tabelleninterpolation

7 Zum Starten der Tabelleninterpolation muss der NOVODRIVE
in den Zustand Start gesetzt werden.

8 Die Tabelle wird abgearbeitet und der Trace-Wert aufgezeich-
net.

9 Die Funktion bricht sofort ab, wenn entweder Freigabe oder
Start weggenommen werden, einer der beiden Endschalter an-
spricht oder ein Fehler auftritt.

12.5 Ende der Tabelleninterpolation

10 Am Tabellenende oder bei Abbruch wird der Sollwert und das
Register ?Tabelle auf O gesetzt.

12.6 Betriebsarten

Die Betriebsart wird Uber Bit 1, 2 und 3 im Register NB_Init einge-
stellt.

12.7 Tabelle

Die Tabelle muss im externen Speicher im Bereich der Adressen
0x4000...0xFFFF abgelegt werden. Es kdnnen bis zu 49152 Eintrage
erfolgen. Im Zusammenhang mit verschiedenen Zusatzprogrammen
verringert sich der verflgbare Adressbereich auf 0x8000...0xFFFF.

Verschiedene Zusatzprogramme belegen Teile des Tabellen-
speichers bis zur Adresse 0x8000. Um ein Uberschreiben
der Zusatzprogramme zu verhindern, darf der Bereich von
0x4000...0x8000 im Zusammenhang mit Zusatzprogrammen
nicht fiir Tabellen oder den Trace benutzt werden.

Die Tabelle kann mit den Befehlen NB_WriteWordX in den Speicher
geschrieben und mit NB_ReadWordX gelesen werden.

Die Eintrage bestehen aus vorzeichenbehafteten 16-Bit-Werten, die
die relativen Weginkremente darstellen, die innerhalb der nachsten
Zeitperiode (ohne Override 1,024 ms) zurlckgelegt werden sollen.
Die Wegstrecke hangt vom Drehzahlbereich ab. Im Drehzahlbereich
0...6000 U/min sind die Inkremente identisch. Im Drehzahlbereich
0...18000 U/min bewegt ein Inkrement in der Tabelle den Motor um
4 Inkremente weiter.

Besondere Werte fiir Tabelleneintrage

0x8000  Tabellenende

0x8001 Der folgende Wert ist die Adresse, an der die Tabelle
fortgesetzt werden soll (zur Verkettung von Tabellen oder
Bildung von Ringtabellen).

0x8002 Ab H8 V3.0:
Das Register ps_kO (OxFE30) enthalt die Adresse des
nachsten Tabellenabschnitts.
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12.8 Trace-Funktion

Nach jedem Auslesen des Tabellenwertes wird ein 16-Bit-Wert, des-
sen Adresse durch den Trace-Zeiger in Register ps_umdrehung fest-
gelegt wird, ausgelesen und abgespeichert. Die Abspeicherung erfolgt
an der Adresse ?Tabelle + ps_impuls.

Zum Abspeichern wird der gleiche Speicherbereich wie fur die Tabelle
verwendet.

Wenn Trace falsch benutzt wird, kann die Tabelle liberschrie-
ben werden!

Deaktivierung: Es findet keine Speicherung statt, wenn eine der fol-
genden Bedingungen erfullt ist:

* Der Trace-Zeiger im Register ps_umdrehung ist O.
* Die Abspeicheradresse ?Tabelle + ps_impuls liegt auerhalb
des Bereichs 0x4000...0xFFFF.

12.9 Streckungsfaktor bei Override

Der Streckungsfaktor wird Gber ?FISoll vorgegeben. Dazu muss in
?FISoll die Adresse eines 16-Bit-Registers eingetragen werden, Uber
das der Override stattfinden soll:

Register ?FlLage

Adresse OxFEBO

Grofie 16 Bit vorzeichenlos

Zugriff R/W

Funktion Zeiger auf den Streckungsfaktor bei Override

Wertebereich Name Adresse Hinweise
Sollwert OxFE60 Override per Servicekanal
Aninputl OxFE5C Override per Analogeingang 1
CANinputl OXFE3C Override per CAN-Bus-Prozess-

daten

CANinput2 OXFE3D
CANinput3 OxFE40
CANinput4 OxFE42
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Flr den somit ausgewahlten Wert gilt dann:
Register Sollwert, Aninputl, CANinputl1, CANinput2, CANinput3, CANinput4
Adresse siehe oben
Grofle 16 Bit vorzeichenlos
Zugriff R/W
Funktion Streckungsfaktor bei Override

Wertebereich Override Geschwindigkeit

0x0100 0,390625 %
OxFFFF 100,0 %
Override Zykluszeit

0x0100 1,024 ms
OxFFFF 262,14 ms

Der Wert von 0x0100 kann nie unterschritten werden.
Stillstand kann nur durch den Stopzustand erreicht werden.

Der Streckungfaktor wird regelmagig, aber nicht in festen Zeittakten,
ausgelesen und ausgewertet.

12.10 Fehlerquellen/Problembehebung

* Die Tabelleninterpolation mit Override darf nicht gleichzeitig mit
der Positioniersteuerung oder dem Feininterpolator aktiv sein.
Es werden Register von beiden Funktionen doppelt benutzt.

* Die Tabelleninterpolation mit Override funktioniert im Gegensatz
zur normalen Tabelleninterpolation nur bei laufendem Motor, da
bei der Berechnung der Lage-Istwert einflieft.

* Die normale Tabelleninterpolation liefert inren Geschwindigkeits-
Sollwert parallel zur Override-Funktion im Register InternSoll.
Der Verlauf ist zeitlich ebenfalls gestreckt, aber nicht skaliert.
Wird Register ?Sollwert nicht auf FISoll sondern auf InternSoll
gesetzt, ist das Ergebnis eine Streckung des Verfahrwegs.

* Die Bits 1 ... 3 in NB_Init mussen auf 1 gesetzt werden, wenn

die Positioniersteuerung oder der Feininterpolator benutzt wer-
den.
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13 Kurvenscheibenfunktion (Standard)

13 Kurvenscheibenfunktion (Standard)

verflgbar ab H8 Version V3.00

13.1 Funktion

Ein Eingabewert kann Uber eine zyklische Tabelle in einen Ausgabe-
wert umgesetzt werden. Die Tabelle muss im externen Speicher im
Adressbereich 0x8000...0xFFFF abgelegt werden. Die Adresse eines
Ausgabewerts berechnet sich als:

((Eingangsgrofe (16 Bit) + Offset) / 2 + 0x8000

13.2 Register

Register ?512usA

Adresse OxFECS8

Grofle 16 Bit vorzeichenlos

Zugriff R/W

Funktion Funktionsaufruf der Kurvenscheibe
Wertebereich Name Adresse  Hinweise

@Dummy OxO1EA Kurvenscheibenfunktion deaktiviert
@Kurve OxO1FA Kurvenscheibenfunktion aktiviert

Register ?AnOut2
Adresse OxFF12
Grofle 16 Bit vorzeichenlos
Zugriff R/W
Funktion Zeiger auf die Eingangsgréfle der Kurvenscheibe
Wertebereich Name Adresse  Hinweise
_ROD 0xC402 Encodereingang

STROD OxFE48 Encodereingang
Aninputl OxFE5C Analogeingang 1
Anin_msollOxFF66 Analogeingang 2
CANinputl OxFE3C Sollwerte vom CAN-Bus
CANinput2 OxFE3E

CANinput3 OxFE40

CANinput4 OxFE42
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Register ?CANout
Adresse OxFEAC
Grofie 16 Bit vorzeichenlos
Zugriff R/W
Funktion Offset der Eingangsgrdofe der Kurvenscheibe

Achtung: kein Zeiger !
Skalierung 0,00549 ° / Inkrement bei 16 Bit / Umdrehung
Register KurveFakt
Adresse OxFECO
Grofie 16 Bit vorzeichenlos
Zugriff R/W
Funktion Skalierung des Ausgangswerts der Kurvenscheibe
Skalierung 0x0000 0%

0x0100 100%

OXFFFF 255%
Register KurveOut
Adresse OxFDF6
Grofle 16 Bit vorzeichenlos
Zugriff R/W
Funktion Skalierter Ausgangswert der Kurvenscheibe
Skalierung 0,00549 ° / Inkrement
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

0 X X X X X X x 12 Bit Eingangsgrofe
1 X X X X X X x 16 Bit Eingangsgrofe
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13.3 Initialisierung der Kurvenscheibenfunktion

1 Der NOVODRIVE muss gestoppt sein (siehe Handbuch Grund-
funktionen Abschnitt 6.2).

2 Es muss eine Tabelle erzeugt und in den externen Speicher
geladen werden.

3  Zur Aktivierung muss die Adresse der Funktion @Kurve in das
Register 2512usA eingetragen werden.

4 Die Eingangsgrofe (12 Bit oder 16 Bit) wird Uber den Zeiger
?An0ut2 festgelegt.

5 Uber das Register Motconfig Bit 7 wird der Wertebereich der
Eingangsgrofie festgelegt.

6 Uber das Register 2CANOut muss der Eingangsoffset oder Null
angege