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2 Aligemeines
2.1 Service und Kundendienst

Allgemeines

NOVO7RON

fiir Dynamik und Bewegung
s — |

Anschrift:

2.2 Abkurzungsverzeichnis

NOVOTRON GmbH

Mauserstr. 31

D - 71640 Ludwigsburg
Telefon: +49 (0)7141 - 2969 - 0

Fax: +49 (0)7141 - 2969 - 22

E-Mail: info@novotron-online.com

www.novotron-online.com

Kiirzel Bedeutung Kiirzel Bedeutung

VAC Wechselspannung VDC Gleichspannung

RO Read Only RW Readable and Writeable
WO Write Only BCD binar codierte Dezimalzahl

2.3 Symbole

A
A\

Dieses Symbol zeigt eine allgemeine Warnung oder Hinweis hin. Ein Nichtbeachtung
kann den Betrieb erschweren oder zu Sachschaden fihren.

Diese Symbol weist auf Gefahren hin,

e die zur Gefahrdung von Leben oder Gesundheit von Personen flihren, oder

« die groere Sachschaden verursachen konnen.

2.4 Markenzeichen
EnDat ist ein eingetragenes Markenzeichen der DR. JOHANNES HEIDENHAIN GmbH.

Windows ist ein eingetragenes Markenzeichen der Fa. Microsoft.

COMBICON, MICRO COMBICON und POWER COMBICON sind Produktbezeichnungen der Fa. Phoenix

Contact.

2.5 Aufbau des Handbuchs

Band 1
Band 2
Band 3
Band 4

Grundgerat
Softwarereferenz
Erweiterungsmodule

Inbetriebnahme
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3 Sicherheitshinweise

é Im NOVODRIVE treten lebensgefahrliche Betriebsspannungen auf!

Netzspannung tritt an Leistungseingangen, Motoranschllissen, Ballastschaltungen,
Zwischenkreisanschllissen sowie am Temperaturfihlereingang des NOVODRIVE auf.
Betroffen sind die Anschliisse X1, X6 und X7.

3.1 Bestimmungsgemafie Verwendung
Der NOVODRIVE der ND40-Serie ist ein nach dem neuesten Stand der Technik gebauter
Servoumrichter zum Ansteuern blrstenloser Servomotoren und Linearmotoren mit einem geeigneten
Lagemesssystem.
Der NOVODRIVE wird als Komponente in elektrische Anlagen oder Maschinen eingebaut und darf nur
als integrierte Komponente der Anlage in Betrieb genommen werden.

A Sicherer und storungsfreier Betrieb

Ein sicherer und storungsfreier Betrieb ist nur durch das Zusammenspiel von
NOVODRIVE, Motor, Lagemesssystem, korrekter Verdrahtung und einer geeigneten
Parametrierung des NOVODRIVE moglich.

Ein anderer Einsatz als der beschriebene kann zu Sachschaden oder zu gesundheitlicher Gefahrdung
des Benutzers oder anderer anwesender Personen fuhren.
Der NOVODRIVE darf nur in technisch einwandfreiem Zustand, bestimmungsgemaf sowie sicherheits-
und gefahrenbewusst unter Beachtung der Handblcher und Sicherheitshinweise eingebaut und in
Betrieb genommen werden.

Maschinenrichtlinie
Der Maschinenhersteller muss nach EU-Richtlinie 2006/42/EG eine Gefahrenanalyse fur die
Maschine erstellen und geeignete MaRnahmen treffen, damit unvorhergesehene Bewegungen nicht zu
Schaden an Personen oder Sachen fuhren kdnnen.
Als Hersteller und/oder Betreiber einer Anlage sind Sie fUr die Einhaltung der geltenden
Unfallverhitungs- und Sicherheitsvorschriften verantwortlich.

Umgebungsbedingungen
Der NOVODRIVE darf nicht in explosionsgefahrdeten Bereichen oder im Medizinbereich sowie in
anderen Bereichen, die als gefahrlich klassifiziert sind, eingesetzt werden.

3.2 Aligemeine Sicherheitsvorschriften
Lesen Sie vor der Installation und Inbetriebnahme des NOVODRIVE die vorliegende Dokumentation.
Eine falsche Handhabung des Servoumrichters kann zu Personen- oder Sachschaden fuhren.
Beachten Sie unbedingt die technischen Daten und Angaben zu den Anschlussbedingungen
(Typenschild und Dokumentation).
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Transport und Lagerung
Fir den Transport und die Lagerung der NOVODRIVE darf nur die daflr vorgesehene Original-
verpackung verwenden werden.

Reparaturen und Anderungen

Zerlegen Sie den NOVODRIVE nicht. Nehmen Sie an dem NOVODRIVE keine Veranderungen vor.
Reparaturen und Umbauten durfen nur durch die NOVOTRON GmbH durchgeflihrt werden.

Arbeiten an der Achse

Nehmen Sie Arbeiten an den angetriebenen Achsen der Maschine erst vor, nachdem der NOVODRIVE
vom Netz getrennt und die Entladezeit der Kondensatoren abgewartet wurde.

Ohne zusatzliche Schutzeinrichtungen kann ein Defekt im Leistungsteil oder im Lagemesssystem im
Extremfall innerhalb von Sekundenbruchteilen zu einer unkontrollierten Bewegung bzw. zu einer
enormen Beschleunigung des Motors fuhren.

3.3 Anschlussarbeiten

Nur qualifiziertes Fachpersonal darf Arbeiten wie Installation, Inbetriebnahme und Instandhaltung des
NOVODRIVE ausfuhren. Qualifiziertes Fachpersonal sind Personen, die mit der Aufstellung, Montage,
Inbetriebnahme sowie dem Betrieb des Produktes vertraut sind und Uber die ihrer Tatigkeit
entsprechenden Qualifikationen verfligen. Das Fachpersonal muss folgende Normen bzw. Richtlinien
kennen und beachten:

e |EC 364 bzw. CENELEC HD 384 oder DIN VDE 0100
e |EC-Report 664 oder DIN VDE 0110

¢ nationale Unfallverhitungsvorschriften
Erdung

Das Kompaktgehause bzw. der 19“-Rahmen des NOVODRIVE muss vor Inbetriebnahme geerdet
werden (—> Abschnitt 4.2 ,Technische Daten“ bzw. Abschnitt 5.2 ,Anschllsse der Leistungsseite®).

Verdrahtung
Kontrollieren Sie vor dem Einschalten des NOVODRIVE die Verdrahtung. Uberpriifen Sie,

* 0ob alle Stecker richtig gesteckt und alle Schrauben festgeschraubt sind,
* ob die Erdung / Schirmung richtig ausgefuhrt ist,

* ob die Steckverbinder durch Verschrauben gegen Abgleiten gesichert sind (es darf nicht an unter
Spannung (auch unter Kleinspannung) stehenden Steckern gezogen werden, weil dadurch die
angeschlossene Elektronik zerstort werden kann),

e ob der BerUhrungsschutz ausreichend gewahrleistet ist (stellen Sie sicher, dass keine
spannungsfuhrenden Teile beruhrt werden kénnen; die fir Netzspannung verwendeten Kabel
mussen eine doppelte oder verstarkte Isolation zwischen Ader und Oberflache aufweisen; fur die
Aderenden mussen Aderendhulsen mit Isolation der entsprechenden Grole verwendet werden).

Version 01.02 Handbuch ND40 Band 4 - Inbetriebnahme 5/84
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Absicherung
Stellen Sie sicher, dass eine elektrische Absicherung des NOVODRIVE vorhanden und richtig
angeschlossen ist.

Not-Aus / Not-Halt
Sorgen Sie fur eine Not-Aus- bzw. Not-Halt-Einrichtung, mit der der Motor jederzeit stillgesetzt werden
kann (—> Abschnitt 6 ,Not-Aus Einrichtung®).

3.4 Betrieb

Entladezeit
Im NOVODRIVE sind Kondensatoren enthalten, die nach dem Abschalten der Netzspannung fur einige
Zeit gefahrliche Spannung flhren.
Warten Sie deshalb nach dem Trennen des NOVODRIVE von der Netzspannung mindestens funf
Minuten, bevor Sie spannungsflihrende Gerateteile (z.B. Kontakte) beruhren oder Anschlusse losen.
Messen Sie zur Sicherheit wiederholt die Spannung im Zwischenkreis und warten Sie, bis diese unter
40 V abgesunken ist.

Beriihrungsspannung
Ein bewegter Motor kann gefahrliche Beruhrungsspannung erzeugen, auch wenn die Netzspannung
ausgeschaltet ist. Deshalb beginnt die Entladezeit der Kondensatoren erst bei Stillstand des Motors.

Ein- und Ausschalten
Haufiges Ein- und Ausschalten der Netzspannung in schneller Folge ist zu vermeiden, da dadurch die
Einschaltstrombegrenzung des NOVODRIVE (iberlastet werden kann. Diese Uberlastung kann zur
Zerstorung des Einschaltstrombegrenzungswiderstands fuhren. Es ist eine Wartezeit von 1 Minute
zwischen Aus- und Einschalten einzuhalten.

Einschaltreihenfolge
Beim Einschalten muss zuerst die 24-VDC-Versorgungsspannung fur die Kleinspannungsseite
angelegt werden, bevor die Netzspannung flr die Leistungsseite zugeschaltet werden darf.

Beim Abschalten ist umgekehrt zu verfahren.

6/84 Handbuch ND40 Band 4 - Inbetriebnahme Version 01.02
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4 Installation und Anwendung der Inbetriebnahmesoftware
Systemanforderungen
Pentium 2,4 GHz
512 MB RAM
50 MB Festplattenspeicher
Windows 2000 oder Windows XP
.NET V1.00
Serielle Schnittstelle (RS 232) oder USB Seriell Adapter
4.1 Installation der Komponenten
Download der Dateien von der Homepage (www.novotron-online.com)
* Installation von DotNetFrameWork (Version 1.0)
* Installation der Inbetriebnahmesoftware ND40OCfg
Fir den Download der Dateien ist eine Anmeldung auf der Homepage erforderlich.

4.2 Erststart von ND40Cfg
4.2.1 Inbetriebnahmesoftware starten

Bei Ausfuhren der ND40OCfg.exe werden zwei Fenster gedffnet.

*  NBServer
%2 NBServer 2.03 ™ [=

Configuration

|IP-&ddress: 1 10101071 TCP-Port: 11555 Clients 1

COM-Port Wirtual Movaodrives
¥ Enahble |COM1 - Reszet Connection
Bytez/zec 474 Baud rate Bytesz/zec 1]
Ermors | I |384DD j Emors 1]
MNovodrives 1 MNovodrives 4

¢ ND40 Konfiguration (» Bild nachste Seite)

4.2.2 Auswahl der Schnittstelle
¢ Im Fenster ,NBServer“ den COM-Port (COM1...COM127) auswahlen, Uber den NOVODRIVE mit
dem PC verbunden worden ist.
¢ Im Menu von Fenster ,ND40 Konfiguration“ ,Bearbeiten/Verbindung“ auswahlen. Dann ,,COM*
auswahlen fur ,Serieller port“ und den Standardwert ,500 ms*“ auswahlen fur die
LAktualisierungsrate®.

Version 01.02 Handbuch ND40 Band 4 - Inbetriebnahme 7/84
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‘B ND40 Konfiguration MmE x|

Datei EBearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

RESET SOLLWERT LEISTUNG | geTRIEBSART| FEHLER OSZILLOS- | @ NOT_AuS
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP -

{:3 Allgemein

4% EEPROM

@ ososon NOVO7R@N
i+ () Grenzwerte filr Dynamik und Bewegung
: em———]
: {:I Motor
#-(C) Regler

Qo NOVOTRON
'E{:] Technologie - Job Control

{:‘J Manuelle Bedienung Industrie - Automation GmbH
'T Q Bussystem Mauserstrasse 31
#C) Register

71640 Ludwigsburg
Deutschland

Verbindungsqualitat

Tel: +45-(0)7141/2369 - 0
Faxe: +45-(0)7141/2965 - 22

e-mail: infoi@novotron-online com

woww. novotron-online.com

'@ | Dt | RESET | — | m3cT
| 0518 Umdr | 0Upm | 00A
‘B Novobus Verbindung mE x|
—MNovobus Verbindung
Serieller port com -

Gerateadresse lﬁ 3:
Aktualisierungszeit IEE 3: ms

—Senver Emstellungen

Serverstandort {* | .okaler Computer 7 Netzwerk

IP Adresse

Ok Abbruch

Erlauterung zur ,Verbindungsqualitat“:

Farbe

rot gelb

grin

Verbindungsqualitat Keine Verbindung Verbindung gestort Verbindung ok
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Keine Verbindung?
* Die 7-Segment-Anzeige ist aus. Ist der NOVODRIVE eingeschaltet?
- 24-V-Spannungsversorgung uberprifen
* Ist der richtige COM-Port angeschlossen?

- in der Systemsteuerung von Windows Uberprufen, welche COM-Nummer die serielle
Schnittstelle besitzt

Die Parametrierung der seriellen Schnittstelle (z.B. bzgl. Bit-Zahl, Parity, Baudrate etc.)

erfolgt automatisch Uber NBServer und nicht Uber die Systemsteuerung von Windows.

* |st ein Abschlussstecker am NOVODRIVE vorhanden (nicht bei Single-End NOVOBUS)?
- Stecker aufstecken; Verdrahtung kontrollieren
Verbindung gestort?
- den Wert fUr die ,Aktualisierungsrate“ der NOVOBUS-Schnittstelle erh6hen
- wenn im Fenster ,NBServer“ viele Fehler angezeigt werden, die Erdung des NOVODRIVE
kontrollieren
4.3 Laden und Speichern von Parametersatzen

Das Laden und Speichern von Parametersatzen kann nur im Online-Betrieb stattfinden.

A Archivierung von Parametersatzen

Parametersatze missen archiviert werden! Ohne den Originalparametersatz kann eine
Maschine unter Umstanden nach einem Austausch des NOVODRIVEs nur noch mit

einem extrem hohen Aufwand in Betrieb genommen werden. Die Archivierung kann z.B.
Uber einen PC mit Hilfe der Inbetriebnahmesoftware erfolgen. Sie muss flr jede
Maschinenkomponente getrennt und nach jeder Anderung erfolgen. Es sollten Datei-
namen verwendet werden, die auch spater eine eindeutige Zuordnung erlauben.

Laden
Unter ,Datei/Parametersatz laden“: den gewlnschten Parametersatz aus dem Ordnersystem
auswahlen.
Nach der Auswahl kann entschieden werden, ob die ,Parameter” und/oder die ,JobControl Ablauf-
satze“ geladen werden sollen und ob die Daten anschlieBend im EEPROM gespeichert werden sollen.
Speichern
Unter ,Datei/Parametersatz speichern”: Ablageort des Parametersatzes auswahlen und den Satz
benennen.
Nach der Auswahl kann noch ein Kommentar flr den Parametersatz eingetragen werden und
ausgewahlt werden, ob die ,Parameter” und/oder die ,JobControl Ablaufsatze“ gespeichert werden
sollen.

Version 01.02 Handbuch ND40 Band 4 - Inbetriebnahme 9/84
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5 Verzeichnisstruktur der Inbetriebnahmesoftware
Je nach Anwenderfreigabe (unter ,Editiermodus->Standard/Fortgeschrittene“) bzw. Softwarestand
des verwendeten NOVODRIVE sind moglicherweise nicht alle im Folgenden aufgefliihrten Seiten bzw.
Fenster verflgbar bzw. aufrufbar.

Allgemein L.

— Gerateinformation 10

— Netzspannung — Bedienhoheit

—— Skalierung — Digitale Ein- und Ausgange
Anzeigeformat und Einheit — Analogeingang

[ Getriebeubersetzung —— Encodersignale

Information — Auftragsparameter

— Freigabeverzogerung Technologie-Job control

— Endschalter — Allgemein

—— Fehlerstoppzeit — Editor

— Ereignismeldungen - Uberwachung

— Fehlerdiagnose Manuelle Bedienung

— Fehlerhistorie

- Testmodus

EEPROM Bussystem
Oszilloskop CAN-NOVOTRON
Grenzwerte — Allgemein
— Rampen — Sync-Telegramm
— Geschwindigkeiten — Mapping
— Position PROFIBUS and CANopen
— Ballastschaltung — Allgemein
— Distanzgrenzwert — Businfo Eingang
Motor — Businfo Ausgang
— Allgemein — Sdo Kanal
—— Temperatur Register
— Bremse — ASIC
— Spitzenstrom ND3105
— Effektivstrom ND3202
— Stromregler — Registerl
— Feldschwachung — Register2
— Autokomm — Register3
Regler — Register4
— Geschwindigkeit — Registerb
— Position — Messwerterfassung
— Reibungskompensation

—— Autotuning Modell basierend

10/84 Handbuch ND40 Band 4 - Inbetriebnahme Version 01.02
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NOVO7RON

fiir Dynamik und Bewegung
L —

.
5.1 Aligemein
‘B ND40 Konfiguration =J O3
@—. Datei Bearbeiten Optionen Editermodus Hilfe
RESET SCLLWERT LEISTUNG | BETRIEBSART| FEHLER OSZILLOS- | & NoT_AUS
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP =

(5 —> @
(9 )—»

Ei:] Allgemein

gk EEPROM

(&) Oszilloskop N Omm@N
# ) Gremzwerte @ filr Dynamik und Bewegung
5 e =

%0 Regler

N

3 Technologie - Job Control
Ei:] Manuelle Bedienung

NOVOTRON @

Industrie - Automation GmbH

EQ Hissisen Mauserstrasse 31
+ ) Register
71640 Ludwigsburg
Deutschland

Tel: +49-(0)7141/2969-0
Fax: +43-(0)7141/2969 - 22

e-mail: info@novotron-online.com

www.novotron-online.com

6

) 5)
82 00 = OB A

| com | o 10 fecer 11

@D Upm |

@ |
| @.513 Umdr |

ND41-2204

(15) noa

Nach jeder Anderung von Parametern missen diese im EEPROM gesichert werden, wenn
die Anderung dauerhaft ibernommen werden soll.
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Nummer | Beschreibung

1 Unter dem Meniipunkt ,,Datei“ kénnen Sie
- Parametersatze laden
- Parametersatze speichern
- den NOVODRIVE als virtuelles Gerat abspeichern
- den XRAM laden
- den XRAM speichern
- das Programm beendet werden
Unter dem Meniipunkt ,,Bearbeiten“ konnen Sie
- die Verbindungseigenschaften des NOVODRIVE sowie die Update-Zeit zum PC einstellen ('Verbindung’),
- die Geratedaten des NOVODRIVE erneuern
Unter dem Meniipunkt , Optionen“ konnen Sie
- die Sprache einstellen (Englisch / ab. Version 1.10 Deutsch).
Unter dem Meniipunkt , Applikation“ konnen Sie
- den Editiermodus der Inbetriebnahme einstellen (Passwort erforderlich).
- Das Passwort fUr den erweiterten Modus lautet: ND4OEXPERT.
Unter dem Meniipunkt ,Hilfe“ konnen Sie
- die Versions-Info abfragen.
2 Button-Leiste mit folgenden Funktionen: Reset NOVODRIVE / Sollwert freigeben / Leistung freigeben /
Betriebsart aktivieren / Fehler l6schen / Not Aus

3 Verzeichnis zum Aufrufen der einzelnen Seiten der Inbetriebnahmesoftware

4 Fenster des ausgewahlten MenUpunktes

5 Info-Leiste zu Register ,Status16“: Bit 15... Bit O (siehe Handbuch ,Grundgerat — Register ,Status16*)

6 1 = Sollwertfreigabe ist gesperrt

7 1 = Leistungsfreigabe ist gesperrt

8 1 = Letzter Auftrag erfolgreich ausgeflhrt

9 Erster Teil der Info-Leiste: Schnittstelle [COM oder VIRTUELL] / Geratebusadresse des NOVOBUS /
Verbindungsqualitat zum NOVODRIVE / angeschlossener NOVODRIVE

10 Rot = Reset erforderlich

11 Anzeige der Fehlernummer

12 Kuhlkorpertemperatur des NOVODRIVE in Grad Celsius

13 Aktuelle Position des Motors [skaliert]

14 Aktuelle Geschwindigkeit des Motors [skaliert]

15 Aktueller Strom [skaliert]

12/84 Handbuch ND40 Band 4 - Inbetriebnahme Version 01.02
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5.1.1 Gerateinformation

' ND40 Konfiguration LJokd
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT | LEISTUNG |srrn|533mr FEHLER | OSZILLOS- | & NOT_AUS
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP =
H’E ngéméirj Allgemein | Gerateinformation
HGen e
Ly ﬁ Netzspannung
E-E3 Skeliening MNOVODRIVE Typ| MD41-3204
B Freigabeverzigerung Seriennummer | 41100021
s Endschater
..... &2 Fehlerstoppzet Modifikation | 0
g Ereignismeldungen Nenns | 230 VAC 24900
----- @ Fehlerdiagnose
= G 2 Fehlerhistorie Ne‘mtrm| 44
gl EEFROM ; -
-[@ Oszilloskop 5 EVB:I'SJU'I| 0202
G Gremzwerte &Bsysta‘rppﬁm| 0
WJC] Motor
a Regler Erweiterungsmodul | 64022308
=0
=0 Betriebsstunden | 17h: 1€ min
{:I Technologie - Job Control
# Q) Manuelle Bedienung Befriebsstunden akiv | 0h: 0min
() Bussystem
() Reaister
© S O O] o7
Ao ; : il ) 45
BRI (D) [l O] 7l
| com | o @& | nDaram | RESET | — | B3¢
| 0,518 Umdr | BUﬂnl 00A

Angabe der grundlegenden Gerateinformationen des benutzten NOVODRIVE.
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Verzeichnisstruktur der Inbetriebnahmesoftware

5.1.2 Netzspannung

‘B ND40 Konfiguration

=)ok

RESET SOLLWERT
NCOWVODRIVE FREIGEBEN

LEISTUNG

FREIGEBEN

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

| BETRIEBSART|  FEHLER

OSZILLOSE-
AKTIVIEREN LOESCHEN | KOP | & NOT_AUS

E‘.E Algemein

EoL 1L Gerateinformation
% Netzspannung
w0 Skalienng

: ﬁ Freigabeverzogerung
s Endschater

- -ﬁ Fehlerstoppzeit
ﬁ Ereignismeldungen
& Fehlerdiagnose
2 Fehlerhistorie

gk EEPROM

8 Oszilloskop

E{:] Grenzwerte

T.C] Matar

# € Regler

=30

Ei:] Technologie - Job Control
T.{:} Manuelle Bedienung

# € Register

&%)

ST

Allgemein / Netzspannung

Mennanschlubspannung aktuelle Netzspannung
[ 200  wvac [ 25 wac

MNetzspannung

2300  VAC+10%/-15% [ EEfH*enl
 2x 115VAC { 3x 6R/115 VAC
2% 230 VAC / 3 130/230 VAC

Achtung:

Mach Anderung der Netzspannung miissen die
Stromregelparameter angepasst werden!

et o2l

fcom [ o |[@

| ND41-3204

| RESET | — | B3¢

| 05181

|

0 Upm | 00A

Auswahl der Netzspannung. Nicht auswahlbare Netzspannungen sind grau hinterlegt.

Bei einer Anderung der Netzspannung missen die Stromregelparameter an die
entsprechende Zwischenkreisspannung angepasst werden!
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5.1.3 Skalierung / Anzeigeformat und Einheit

‘B ND40 Konfiguration = O
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
R SOLLWERT LEISTUNG BETRIEEBSART FEHLER DSZILLDS- & NOT AUS
NCVODRIVE FREIGEEEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP =
= : I . . : ’
= E Allgemein ﬂ Allgemein / Skalierung / Anzeigeformat und Einheit

- L Gerateinformation

<] I |

) _hnlJ

e o7

i —Geschwindigkeit —Pasition
2 Netzspannung Einheit Einheit
8 Skaliening |eseeee. vom  7|| | |ese e Umar 7|
3 %1 .lhzu'g&m!! “nﬂ& maximaler Wert maximaler Wert
#b Getriebeilbersetzung [5000 Upm [2048,000 Umar
£ i Information Auflé @ Auflésung @
ﬁ Freigabeverzogerung |1 Upm |EI.DD1 Umdr
£& Endschater =
--ﬁ Fehlerstoppzeit —Rampen —Strom
: ﬁ Ersignismeldungen Einheit Einheit
e |#ss25.¢ vpmms 7|| | [ess24.2 2 |
£ & Fehlerhistorie maximaler Wert maximaler Wert
: 232.8 Upmims [goa
& EEPROM | ! F 1804 4
- [@) Oezzilloskop Auflésung Auflésung
e N 0.1 Upmims oA
{D Motor
{3 Regler @- Umkehrung der Skalierungsrichtung Berec:hnet :
CJ 10 u Achtung:
Technologie - Job Control w Fir eine komekte Skalierung mub das Rickmeldesystem sowie
a sennologe -0 e [ﬂ die Getriebelibersetung richtig konfiguriert sein.

'@ [ oo |

RESET

| =z:3s¢

| 0518 Umdr |

0 Upm |

0.0A

Einstellung der Skalierung der Werte (SI-Einheit und Nachkommastellen) in der Inbetriebnahme-

software und in den Erweiterungsmodulen.

Weitere Informationen zur Skalierung finden Sie im Handbuch ,Grundgerat”, Kapitel ,SI-

Skalierungen®.

Nummer | Beschreibung

1 Skalierung der Geschwindigkeit

Skalierung der Position

Skalierung der Rampen

Skalierung des Stroms

Umschaltung der Skalierungsrichtung (positiv / negativ)

o0~ WN

(Neu-)Berechnung der Skalierungsfaktoren

Version 01.02
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5.1.4 Skalierung / Getriebeubersetzung

"B ND40 Konfiguration =
= ND40 Konfigurati =]
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG | BETRIEBSART| FEHLER OSZILLOS- | @ yoT AUS |
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEM KOF =
EE Aligemein | Allgemein / Skalierung / Getriebelibersetzung
I Gerateinformation Cehehe
-ﬁ MNetzspannung ) :
&3 Skalierung Istangﬁi';’;ﬂsn*:ﬁgemﬁet'lebe Clda * Nein
ﬁ Anzeigeformat und Eir @
%y, Getriebeiibersetzung etricheiibersetzung
%y, Getriebeiiberset Getriebeiibe
~ [l Information |—G:tr|e-bausgang zu | Motorseite
48 Freigabeverz
g& Freigabeverzogerung | l— T l— ok
&% Endschatter =
ﬁ Fehlerstoppzeit
-ﬁ Ereignismeldungen ~ Kugelrollspindel
2 Fehlerdiagnose Ist der Mator an eine - o
e Kugelrollspindel angeschlossen? Ja Nein
4 EEPROM Gewindestei mm Umdr
: ewi eigu :
B Oszilloskop S
; {:] Grenzwerte |
e {:3 Motor
(] Regler
=0 o
=-£2 Technologie - Job Control M
AT

| 0518 Umdr |
Nummer | Beschreibung
1 Sperzifizierung eines Getriebes
2 Spezifizierung einer Spindel

Wenn ein Getriebe mit einberechnet werden soll, muss das Ubersetzungsverhaltnis angegeben
werden. Beide Eingabewerte mussen ganzzahlig und groler ,,0“ sein. Die Eingabewerte mussen
zwischen 1...65535 liegen.

Nach der Eingabe von Getriebe und/oder Spindel mussen die Skalierungsfaktoren neu
berechnet bzw. muss die Skalierung angepasst werden.
Dazu auf die Seite ,Skalierung/Anzeigeformat und Einheit“ wechseln.
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5.1.5 Skalierung / Information

“E' ND40 Konfiguration

BEx]

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

RESET SOLLWERT LEISTUNG | BETRIEESART FEHLER | O8ZILLOS- | & NOT AUS
NOVODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP o
E‘.E Allgemein =] Allgemein / Skalierung ! Information
-l Eeelr it i Uiy i B W sl
e ﬁ Netzspannung
E Paosition
2 Skl
; E i [1048576 Ink/Lmdr
ﬁ Anzeigeformat und Eir
g Getrisheiibersetzung Geschuwindigkeit
¢ Information |0.186264515 Upmink
- Freigabeverzogerun:
ﬁ g g 9 . Rampen
-+ # Endschater 7 [0.007105427 Upmims/ink
ﬁ Fehlerstoppzeit
= -ﬁ Ereignismeldungen Strom
o Fthans |0.000263397 Avink
%2 Fehlethistorie i e
gk EEPROM [1.78 Viink
: B Oszilloskop
Phasenstrom
b | |0,117851130197758 Allnk
%51 Technolodie - Job Cortrol %]
a I »
G2 ] A T A
B > Ml e o”
| com | o @ | D434 | Reser | — | =zs¢
| 0,518 Umdr | 0 Upm | 00A

Anzeige der internen Skalierungsfaktoren flir die Zustandswerte des NOVODRIVE. Diese Werte sind
relevant fur die Ansteuerung uber NOVOBUS bzw. CAN-NOVOTRON bzw. fir den direkten

Registerzugriff.

Version 01.02
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5.1.6 Freigabeverzogerung

Nur im ,Fortgeschrittenen Modus* verfugbar.

B ND40 Konfiguration

(=

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEESART FEHLER OSZILLOS- & NOT AUS
MOWODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP =
= E Aligemein Allgemein / Freigabeverzogerung
1 Gerateirformation ; o
i Freigabeverzogerung

ﬁ Netzspannung
+ [:'I Skalierung
0%4 Freigabeverzdgerung
ﬁ Endachalter
ﬁ Fehlerstoppzeit
ﬁ Ereignismeldungen
s Fehlerdiagnose
2 Fehlerhistorie
£k EEPROM
@) Oszilloskop
+ [:'I Grenzwerte
¥ [:] Motor
] [:] Regler
S o]
] [:] Technologie - Job Control
¥ [:] Manuelle Bedienung
+ [:'I Bussystem
] [:] Register

Dieser Parameter verzogert das Einschalten der
Leistungsfreigabe am NOVODRIVE. Die Funktion solite
benutzt werden, wenn die Leistungsfreigabe zusammen
mit dem Metzschitz geschaltet wird.

empfohlener Wert | 'H}DD ms

0.518 Umdr

0 Upm 0oA

Wenn das Netzschitz gleichzeitig mit der Leistungsfreigabe an GPIn1 geschaltet wird, muss die
Leistungsfreigabe intern verzogert werden.

Hiermit wird sichergestellt, dass der Zwischenkreis komplett geladen ist, bevor der Motor bestromt

wird. Andernfalls kann es sein, dass sonst die Fehlermeldung 976 (Unterspannung) generiert wird
oder dass Schaden an der Ladeschaltung auftreten.

Jeder Geratetyp hat eine bestimmte Voreinstellung, die beibehalten werden sollte!
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5.1.7 Endschalter

. L Gerateinfomation

T " i . " —
‘B ND40 Konfiguration g =
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
R SOLLWERT LEISTUNG BETRIEEBSART FEHLER OSZILLOS- & NOT AUS
NOVODRIVE FREIGEEEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP =
_ &5 Algemein Allgemein / Endschalter

ﬁ Metzspannung / Hardware - Endsch alter \
D Skalierung [ositive Richtung

links rechts

-ﬁ Freigabeverzogerung - ;
. %1 S GPIn3
e - ; GPInd
2 ﬁ Fehlerstoppzeit I Software - Endschalter i
i ﬁ Ereignismeldungen — Hardware Endschalter
i @ Fehlerdiagnose /=" Keane hersaching
: 2 Fehlerhistorie
i 41 ) Endschalter stoppt den Motor (ohne Fehler)
g% EEFROM
@) Osziloskop " Endschalter lésen den Fehler 210 bzw. 211 aus

+ O Grenzwerte

= o rechts | 0,062 Umdr Teach

1+ ED Technologie - Job Control )
-] Manuelle Bedienung * Keine Uberwachung

&4 Mot — Software Endschalter
-] Redler links 0,062 Umdr i ; Teachinl

in

i+ (£ Bussystem " Endschalter stoppt den Motor {ohne Fehler)
() Register " Endschalter losen den Fehler 316 bzw. 317 aus
(A L] 7
I I f P T T
| cow | o |@ | ND41-3204 | RESET | —
| 0518 Umdr | oUpm | 00A

Nummer | Beschreibung

1 - Deaktivierung der Hardware-Endschalter (GPIn3 und GPIn4)
- Aktivierung der Hardware-Endschalter (GPIn3 und GPIn4); in die Gegenrichtung kann der Endschalter
wieder verlassen werden
- Aktivierung der Hardware-Endschalter (GPIn3 und GPIn4); wenn der negative Endschalter anspricht, wird
der Fehler 310 ausgeldst, und wenn der positive Endschalter anspricht, wird der Fehler 311 ausgeldst

2 Eingabewert flirr Software-Endschalter in negativer Richtung

Eingabewert fur Software-Endschalter in positiver Richtung

4 Die Position der Software-Endschalter kann auch durch Verschieben des Motors festgelegt werden; durch
Drlicken der ,Teach in“ -Tasten wird die aktuelle Position des Motors libernommen

5 - Deaktivierung der Software-Endschalter
- Aktivierung der Software-Endschalter; in die Gegenrichtung kann der Endschalter wieder verlassen werden
- Aktivierung der Software-Endschalter; wenn der negative Endschalter anspricht, wird der Fehler 316
ausgelost, und wenn der positive Endschalter anspricht, wird der Fehler 317 ausgeldst

Die Software-Endschalter sind erst nach einer Referenzfahrt oder nach Setzen der Ist-
Lage funktionsfahig.
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5.1.8 Fehlerstoppzeit

‘B ND40 Konfiguration

JOks

Hilfe
BETRIEBSART|  FEHLER e
A.KTIVIERENl LOESCHEN KOP # noT_AUS

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus

RESET SOLLWERT LEISTUNG

NOWODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN
=123 Allgsmein

- [L Gerateinformation
e ﬁ Netzspannung
+- () Skalierung
-ﬁ Freigabeverzogerung
gl Endschatter
=---§:}1 ‘Fehlerstoppzeit
5 ﬁ Ereignismeldungen
- ¢Zs Fehlerdiagnose
42 Fehlerhistoris

gk EEPROM
- [3 Oszilloskop
v 2 Grenzwerte

] E:] Technologie - Job Control

{:3 Manuelle Bedienung

| D Bussystem
-] Register

e

Allgemein | Fehlerstoppzeit

Die Fehlerstoppzeit bezieht sich auf Fehler der Klasse 2.

In der Fehlerdasse 2 kann der Motor geregelt abgebremst

werden {z.B. Fehlerin der Sollwertvorgabe).

Die Fehlerstoppzeit solte groBer als die Bremszeit des
Motors sein, damit der Mator sicher angehalten bzw.
gestoppt werden kann, bevor die Leistungsfreigabe
weggenommen wird.

Geschwindig keit e—Fehlerstoppzeit|

Stope
Fehler j o=

Zeit | Bremszeit— Ig-glssgérnrgt

Fehlerstoppzeit 3 Bremsezeit

empfohlener \Wert 5 ms
l 50 ms

Fehlerstoppzeit

@ |

ND41-3204

| Reser |

| com | o
|

0,518 Umdr |

0 Upm i

Bei Fehlern der Klasse 2 wird automatisch der Motor abgebremst und die Leistung nach einer

einstellbaren Zeitspanne gesperrt. Diese Zeit ist abhangig von der maximalen Geschwindigkeit und

der bewegten Masse. Normalerweise sollte der empfohlene Wert (grau schattiert) Gbernommen

werden.
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5.1.9 Ereignismeldungen

Nur im ,Fortgeschrittenen Modus* verfugbar.

"B ND40 Konfiguration [3 =
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus  Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG 3E|'R|EBSART| FEHLER OSZILLOS- # NOT AUS |
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEM | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP =
=& Allgemein Allgemein / Ereignismeld
LTl S TR —Ereignisiiberwachung (Status 16Memary)
S -ﬁ Metzspannung
- Alle im "Status 16" angezeigten Ersignisse werden im
k) Q) Skalienung Register "Status 16Memony” aufgezeichnet. Wird ein Bit
i ﬁ Freigabeverzégerung im Register "Status 16" auch nur zeitweise auf 1 gesstat,
wird dies dauerhaft in das Register "Status 16Memony™
”"ﬁ Endschalter ubemommen. Der Inhalt eines Feldes des Registers

e ﬁ Fehlerstoppzeit

%% Fehlerdiagnose
- Fehlerhistoriz

& EEPROM
- [@) Oszilloskop

- %y, Erignismeldungen @

"Status16Memony" kann durch Anklicken des Symbols

med? werden.
: il
o = A

Die Ereignisiberwachung kann auch angepasst werden.
Durch Anklicken der Hacken kann die Uberwachung
eines Bits an- bzw. abgeschaltet werden.

Die Auswertung erfolgt nur an den Bits die zur Uber-
wachung freigegeben sind.

0518 Umdr |
Nummer | Beschreibung
1 Kastchen zur Auswahl der zu Uberwachenden Bits im Status-Register ,Status16*
2 Schleppanzeige zu Uiberwachenden Bits im Statusregister , Status16“; durch Dricken des Buttons wird die
Schleppanzeige zurlckgesetzt
3 Mindestens eines der ausgewahltes Bits wurde kurzzeitig auf "1’ gesetzt

Die Funktion kann zum Zwecke der Uberwachung genutzt werden, z.B. um festzustellen, ob kiirzlich
eine Strom- oder Geschwindigkeitsbeschrankung vorgelegen hat.
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5.1.10 Fehlerdiagnose

“E' ND40 Konfiguration

BEx]

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

RESET SOLLWERT LEISTUNG |31._-rn|533m1' FEHLER | OSZILLOS- | & NOT AUS
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP =
E‘E Allgemein Allgemein / Fehlerdiagnose
-l Ser kiR ekt
Lo ﬁ Netzspannung
: L‘:--D S O im Fehlerzustand
P .ﬁ Freigabeverzigenng O Endschalter hat angesprochen

g Endschaker () Motor blockiert oder kemmutiert falsch
44 Feblerstoppzet @) NOVODRIVE st nicht betriebsbereit
ﬁ Ereignismeldungen O ot i i
——— Lagemesssystem ist nicht berei
- @ it @ Referenzlage ist verloren bzw. nicht verhanden
£ EEPROM @ Zwischenkreis 1,780 Velt
8 Oszilloskop @ Drehzahlsollwert ’7‘} Upm

O Fehler in Register |

— Benutzerkontrolle

Gestoppt durch Gesperrt durch
1 (C) Technologie - Job Cortrol S ™ @
{:} Manuelle Bedienung
dig. Eingang ~ GPINZ GPINT {3
62000 R A
©-) > [l O o7 5
| com | o @ | D434 | Reser | — | 2ax
| 0,518 Umdr | 0 Upm | 00A

Informationen zu aufgetretenen Fehlermeldungen oder sonstigen Problemen.

,Fehler in Register” zeigt z.B. das Register an, das einen fehlerhaften Wert enthalt.
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5.1.11 Fehlerhistorie

T —_—
"B ND40 Konfiguration = et
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT | LEISTUNG | BETRIEBSART FEHLER | OSZILLOS- | & NOT AUS
NCOWODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP i
E-E Aligemein Allgemein / Fehlerhistorie
|l Gt N | Std. | Fehler | Beschreib ~|
r. : er | beschreibung
#- Mg 1 17 EADl  Dereingestelte Widerstandsare
1+ Skalierung 2 e E626  Die Lageerfassung im Erweiten.
- #9 Freigabeverzégening 3 17 E626  Die Lageerfassung im Erweiter
2 4 17 E401  Dereingestelte Widerstandsgre
ﬁ Endschalter 5 17 E626  Die Lageerfassung im Erweiten.
= .ﬁ Fehlerstoppzeit 6 17 E626  Die Lageerfassung im Erweiter.
Eciariancid 7 15 E401  Dereingestelte Widerstandsgre
5 ﬁ HUnCCHE 8 14 E401  Der eingestelte Widerstandsgre
- @ Fehlerdiagnose 5 14 E626  Die Lageedassung im Erweiteru
@ ] 10 14 E626  Die Lageerfassung im Erweiten.
i 11 14 E401  Dereingestelte Widerstandsgre
--ﬁ EEPROM 12 14 E626  Die Lageerassung im Erweiten.
-[@) Oszilloskap 13 =] EG26  Die Lageerfassung im Erweiter.
| 14 13 E626  Die Lageefassung im Erwei‘terLM
0] Grenzwerte {] = vn—T Ee— - S m
-2 Motor -
c} Regler —erganzende Information
Qo Mummer ’—1
- Technologie - Job Control o OxE4010000
- Manuelle Bedi ———
S e Erorinfol |  Cx0O0ODBF
+ () Bussystem
3t ister
: C} fed Aktualisierenl Exportieren |
|GHCIEIEEA DL il FLE 7|
0469 > ORI o7
| com | o @ | D434 | Reser | — | 2ax
| 0,518 Umdr | nqu| 00A

Liste der 32 zuletzt aufgetretenen Fehler, inklusive Betriebsstunde, in der ein Fehler aufgetreten ist,
sowie eine Fehlerbeschreibung.
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5.2 EEPROM

Fiem - - - ————
"2 ND40 Konfiguration

Jo&s

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

: B Oszilloskop

{:] Grenzwerte

{:] Motor

Q) Regler

-3 10

{:] Technologie - Job Control
{:] Manuelle Bedienung

| {:] Bussystem

() Register

RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEESART FEHLER O8ZILLOS- & NOT AUS
NOVODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP i
# O Algemein EEFROM
- %y EEPROM ~ Speichern des P ins EEPROM

Parameter im EEPROM.
Das Speichem der Parameter kann
einige Sekunden dauem.

Diese Funktion speichert die aktuellen SAVE |

— Laden des Parametersatzes vom EEPROM

Diese Funktion |adt die gespeicherten
Parameter aus dem EEPROM.

Das Laden der Parameter ist nur
eraubt, wenn die Leistung gespent ist.

—Zuricksetzen auf Werkseinstellung

Diese Funktion setzt das NOVODRIVE
auf die Werkseinstellung zurick.

Die bisherigen Einstellungen werden
Uberschrieben.

Diese Funldion ist nur edaubt, wenn
die Leistung gespent ist.

RESTORE

0,518 Umdr |

Speichern aller Parameterwerte in das EEPROM bzw. Laden von Parameterwerten aus dem EEPROM.

Es kann auch ein Rucksetzen der Parameter auf die Standardeinstellung durchgefihrt werden.
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PhaseCurrSetpointAl1 [32inc / Div]

PhaseCurrActual Al [?Qinc;'Di\r]@

SpeedActual [4 rpm / Div]

Time Base:10ms

" Auto Triggerung

* MNormale Triggerung

‘& ND40 Konfiguration B
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
mresr | crivwser | imeroyg
BETRIEBSART| FEHLER OSZILLOS- !
‘& ND40 Konfiguration = | O/BEg [y | AxTIVIEREN | LOESCHEN WOF ® noT_AUS
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe w Oszilloskop
RESET SCOLLWERT LEISTUNG | BETRIEBSART| FEHLER OSZILLOS- | & NOT AUS
P ; = GEEE =c = : o
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREM | LOESCHEN KOP S et =
+ (2] Algemein Oszilloskop Mame =
&5 EEPROM JCurert @ =
< Einstellungs-Nr o
Osziloskop Kanal 1 ‘E g 3 . =
+ [:] Grenzwerte @|5peed5&‘tp0im1 j v aktiv % 1 z speichern | laden | -
— i
+ O Motor Zoom &g &1 "~ B E g
+ [:] Regler = =
=] E
= =
«Qo Kanal 2 m =
= : =
+ () Technologie - Job Control SpeedSetpoirt | j v aktiv z
+ [:] Manuelle Bedienung —
50 Bussystem Zoom g 1 e y
+ L:] Register
Kanal 3 - B =
SpeedActual ﬂ v aktiv us Hife
G | BETRIEBSART| FEHLER OSZILLOS- !
Zoom Qg 1 ~ ™ 16Bit EN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP I
Oszilloskop
Kanal 4
u v akti ;
SpeedActual ﬂ v e Trigger Kanal ncEn
: z
Zoom g 1 c SpeedSetpoint 1 ﬂ o
En
Zoom g 1 Fr @ =
=
]
3 ’ 2 Skalierung B
® e ’.) 08 Inkremente | Div Zeitbasis / Div E
o
32 + 11 20ms - 5
COM 1] @ ND41-2204 RESET 254°C =
@
z
! s Trigger Modus . - —
- Oscilloscope o Trlgger level Trigger delay
0

u

3 3: div

Triggerflanke
" Bitweise Triggerung _7(' _\_
TriggerBit 7| 6] 5] 4] 23]2]1]0]

@ Daten kopieren | Triggerung halt @
(@B o]

ND41-2204

RESET

0 Upm

254°C

0.0
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Nummer | Beschreibung
1 Offnen / SchlieRen des Oszilloskopfensters
2 Auswahl der zu analysierenden Kanale; es sind maximal vier Kanale mit 8-Bit-Aufldésung mdglich; alternativ
kdnnen auch zwei Kanale mit jeweils 16-Bit-Auflosung ausgewahlt werden;
die ersten beiden Kanale erlauben zusatzlich einen Logik-Analyzer (Darstellung der Bit-Felder)
3 Aktivierung / Deaktivierung der Kanale; uber ,Zoom*“ kann das Byte bei 16-Bit bzw. 32-Bit-Werten
ausgewahlt werden
4 Reiter zum Umschalten zwischen den einzelnen Oszilloskop-Seiten
5 Speicherung und Laden von Oszilloskopeinstellungen (max. 10 Einstellungen kdnnen abgelegt werden)
6 Auswahl des Trigger-Kanals
7 Einstellung der Auflésung und der Zeitbasis
8 Bestimmung des Trigger-Levels und der Trigger-Verzégerung
9 Auswahl des Trigger-Modus
10 Bestimmung der Trigger-Flanke
11 Kopieren der Oszilloskopdaten (Daten kénnen in eine externe Datei eingeflgt werden)
12 Anhalten der Triggerung
13 Oszillogramm
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5.4 Grenzwerte
5.4.1 Rampen

B ND40 Konfiguration

LJoE

RESET
NCVODRIVE

SOLLWERT LEISTUNG
FREIGEBEN FREIGEBEN

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

BETRIERSART| FEHLER e
| AKTIVIEREN | LOESCHEN WoP & NOT_AUS

=) Algemein

4R EEPROM

-[B) Oszilloskop

=E3 Grenzwertte

ﬁ Ge.sd'1'.\.'1'ndigkeiten
ﬁ Position

ﬁ Ballastschattung

: 5 ﬁ Distanzgrenzwert
#-(CJ Motor

D Regler

Qo

() Technologie - Job Cantrol
C] Manuelle Bedienung
1O Bussystem

() Register

Grenzwerte /| Rampen

il

Rampengrenzwerte

Beschburliguni 100.0 Upm/ms
Eremsen I : 100.0 Upm/ms

Stopprampe I : 100.0 Upm/ms
max. Wert 232,28 Upm/ms
Auflésung C 0.1 Upmims
Hinweis:
{1) Die Stopprampe ist typischerweise griler als die anderen
beiden Rampenwerte.
{2) Einheit, Auflosung and madimaler Wert konnen auf der
Seite "Skalierung / Anzeigeformat und Einhett" verandert

werden.
{3) Alle Vorgabewerte mlssen positiv sein.

A D> Ji

el o2l

'@ | nDetam | Reser | — |

| 0,518 Umdr |

0Upm | 00A
Nummer | Beschreibung
1 Beschleunigungsrampe (skalierter Wert)
2 Bremsrampe (skalierter Wert)
3 Stopprampe (skalierter Wert), wirkt bei Sperre der Sollwertfreigabe und bei Auftreten von Fehlern der
Klasse 2 (Not-Halt)
4 Anzeige des maximal vorgebbaren Wertes und der Auflésung

Version 01.02 Handbuch ND40

Band 4 - Inbetriebnahme

27/84



NOVO7RON

fiir Dynamik und Bewegung
L ——

Verzeichnisstruktur der Inbetriebnahmesoftware

5.4.2 Geschwindigkeiten

"B ND40 Konfiguration

/o

RESET
NOVODRIVE

SOLLWERT
FREIGEBEN

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus

LEISTUNG
FREIGEBEN

Hilfe
BETRIEBSART| FEHLER T
AKTIVIEREN | LODESCHEN e ® NOT_AUS

+{:] Allgemein
s EEFROM
.8 Ceziloskop
-3 Grenzwerte
&8 Rampen
%A . S e
ﬁ Position
ﬁ Ballastschaltung
L -ﬁ Distanzgrenzwert
{:3 Mator
- Regler
Q1o
{:3 Technologie - Job Control
C] Manuelle Bedienung
{:] Bussystem
+ O Register

Grenzwerte | Geschwindigkeiten

—max. Geschwindigkeiten
Der Geschwindighkeitssollwert kann mit der Sollwertgrenze

auf einen maximalen Wert begrenzt werden.Der Wert der
Sollwertgrenze muss positiv vorgegeben werden, da der

Betrag des Geschwindigl lhwerts ausgewertet wird.
Sollwertgrenze 2500 Upm

Die lstwertgrenze Uberwacht die tatsachliche Geschwindig-
keit des Motors. Ist die Geschwindigkeit des Motors groler
als die |stwertgrenze wi ler 705 ausgelost.

|stwertgrenze 2600 Upm
Die Toleranzbreite der Ge indigheit definiert sinen
Geschwindigkeitsberei w als auch negativ) um den

der Istwert der Geschwi abweichen darf, so dass der
Sollwert als emeicht gitt.

Toleranzbreite I 48 Upm
—max. Gﬁcl‘m‘indigkeig\‘}/}:hungsfemer —]
|stwertgrenze I 500 Upm
aktueller Fehler 0 Upm

0518 Umdr |
Nummer | Beschreibung

1 Begrenzung des Soll-Wertes fir die Geschwindigkeit

2 Uberwachung des Ist-Wertes der Geschwindigkeit; bei Uberschreiten des Wertes wird der Fehler 705
ausgelost

3 Toleranzbereich flr die Meldung ,,Geschwindigkeit erreicht”, die bei verschiedenen Betriebsarten
ausgegeben wird

4 Maximal zuldssige Abweichung der Ist- von der Soll-Geschwindigkeit; bei Uberschreiten des Wertes wird
der Fehler 701 ausgeldst
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5.4.3 Position

ND40 Konfiguration

Datei

NOVODRIVE

Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

FEHLER
LOESCHEN

RESET SOLLWERT

FREIGEBEN

LEISTUNG
FREIGEBEN

BETRIEBSART
AKTIVIEREN

OSZILLOS-
[ e & NOT_aUS |

-'4‘--{:3 Allgemein
g8 EEPROM
-[@) Dszilloskop

%y, Position Reset max. Fehler Reset
ﬁ Ballastschattung
i Grenzwert 0,010 Umdr
I -ﬁ Distanzgrenzwert §
Bei Uberschreitung digses Grenzwertes wird der Fehler
-2 Mator 700 ausgelast.

+ £ Register

Grenzwerte / Position

Aktueller Fehler 0,000 Umdr
0,000 Umdr

max. Fehler
ﬁ Geschwindigkeiten

- Regler

Q1o

{:3 Technologie - Job Control
C] Manuelle Bedienung

(2 Bussystem

— Positionsfenster

Das Posttionsfenster definiert einen Posttionsbereich (positiv
als auch negativ) um der die aktuelle Position von der
Sollposition abweichen darf, so dass die Sollposition als
emeicht gilt. Die Zeitkkonstante fir ‘In Position’ definiert eine
Zeitdauer, die angibt wie lange die lstposition innerhalb der
Postionsfensters sein als emeicht zu geften
{Meldung —> erfolgrei

Positionsfenster I 0,002 Umedr
Zeitkonstante fiir ‘In Position’ 5 ms

EICARGE

M= x|

Wertes wird der Fehler 700 ausgeldst

[ o |[®@ | nperam [ Reser [ —
| 0518 Umdr | 0Upm | 00A
Nummer | Beschreibung
1 Maximal zuldssige Abweichung der Ist- von der Soll-Position des Lagereglers; bei Uberschreiten des

Toleranzbereich fur die Meldung ,In-Position“, die bei verschiedenen Betriebsarten ausgegeben wird

Zeitkonstante fur die Meldung ,In Position“ (eine Beschreibung dazu findet sich im Handbuch

»Softwarereferenz“, Anhang C); Ublicher Wert: 10...20 ms
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5.4.4 Ballastschaltung

+ E::} Technologie - Job Control
+ 3 Manuelle Bedienung

+ () Bussystem

) Register

e)e

Intern mit
Liffter

"B ND40 Konfiguration g 1=
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT | LEISTUNG | peTRIERSART| FEHLER [ QszILLOS. ‘ e |
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP =
B O Algemein Grenzwerte | Ballastschaltung
2 EEPROM ~Ballastschaltung
(B Oszilloskop
=3 Grenzwete Grenzwert B - Aktuelle
£ Rampen Ballastleitung Ballastleistung
g Geschwindigketen 1375w ’_T}D_W_
s ﬁ Position 2 S ] U (R B
R, Balassch 2148 % [ oomo%
2 -ﬁ Distanzgrenzwert @
-] Motor
[ ) Regler
=010

2
L] o7
RESET | —

[com | o [@ |  nperame |
| 0518 Umdr | 0Upm | 00A
Nummer  Beschreibung
1 Einstellung der maximal zulassigen Verlustleistung des Ballastwiderstands.
Wenn kein externer Widerstand verwendet wird, sollte die Einstellung bei 2,2 % der Spitzenleistung liegen.
Wird eine 19“-Version ohne ausreichende Bellftung verwendet, muss der Wert auf 1,1 % der
Spitzenleistung reduziert werden.
Bei Anschluss eines externen Widerstands muss die zulassige Verlustleistung aus dem Datenblatt des
Widerstands entnommen werden.
2 Eingestellte maximal zulassige Verlustleistung als absoluter Wert bzw. in Prozent der Spitzenleistung
(abhangig vom NOVODRIVE Typ)
3 Aktuelle Verlustleistung

Ballastwiderstande dienen dazu, die beim Bremsen des Motors anfallende Energie zu vernichten.
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5.4.5 Distanzgrenzwert

B ND40 Konfiguration g ml .
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

RESET SOLLWERT LEISTUNG | pETRIEBSART| FEHLER OSZILLOS- | & NOT AUS
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOF =

#- () Algemein Grenzwerte | Distanzgrenzwert
: ﬁ EEPROM — Distanzgrenzwert

B 0szilloskop

Dieser Wert wird in den Betriebsarten "Suche

= 8 Grenzwerte Referenzschatter’, "Suche Encoder-Nullmarker', "Suche

ﬁ Rampen Anschlag’ und ‘Relative Posttionienung zu einem

e Markersignal’ verwendet.
ﬁ Geschwindigkeiten Der Distanzgrenzwert gibt die maximale Wegstrecke bei

& Posttion einer Suche an. Die Suche wird mit dem Fehler 600
& abgebrochen, wenn der Distanzgrenzwert emeicht wind.
i -ﬁ Ballastschattung :
i Distanzgrenzwert l 2048000 Umdr
-'.'E-E:] Motor
1) Regler
8w

] E:] Technologie - Job Control
#-(J Manuelle Bedienung

f..: CJ Bussystem
# ) Register

(@ | NDet3me

| com | o
|

0,518 Umdr |

Dieser Wert wird in Zusammenhang mit den Betriebsarten ,Nullsuche®, ,Suche Referenzschalter”
und ,Suche Anschlag” verwendet. Er gibt den maximal zurtckzulegenden Verfahrweg bzw. die
maximal zurlckzulegende Distanz wahrend einer Suche an. Wenn der Schalter bzw. Nullpunkt
innerhalb der festgelegten Distanz nicht gefunden worden ist, wird die Suche abgebrochen und es
wird der Fehler 600 ausgegeben.
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5.5 Motor
5.5.1 Aligemein
‘B ND40 Konfiguration
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG FEHLER [
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN J B ienen | LosschEN ] OSZLLOS | 4 NOT_AUS
+-(2) Allgemein Motar / Allgemein
Pt EEEHOM e
(&) Osziloskop Motor Polpaare 5
+ [:] Grenzwerte Polabstand
=3 Motor (Mord zu Nard) LA
: %1 Allgemein
ﬁ Temperatur Berechnen Kommutierungsfaktor
: ﬁ Bremse
ﬁ Spitzenstrom I 'L?Q?F?E?Sﬁ)’*‘em
e Effektivstrom [ECN1325
44, Stromregler [Advanced resclufion (20 B
- ﬁ Feldschwachung
ﬁ Autokomm
W [:l Bader Auswahl Lagemesssystem (Liste)
+Qo e
+| [:I Technologie - Job Control NI L0 -
+ (3 Manuelle Bedienung Winkel | 213.011 “e
+ C] Bussystem Offset 144,967 ‘el
+| [:] Register 1 1 ]
DialogFeedbackList %
- |_Ruckmeldesystem | Auflosung | Maimale Geschwin... | zusétzliche Informe |
Resolver Standard resolution (16Bit) 3000 Upm | W
Resolver Standard resolution (16Bit) 6000 Upm
Resolver Standard resolution (16Bit) 12000 Upm
ERMN1387 Standard resolution (16Bit) 3000 Upm Heidenhain Sinuse) _
ERN1387 Standard resolution (166 6000 Upm Heidenhain Sinuse| =
ERN1387 Standard resolution (16Bq 12000 Upm Heidenhain Sinuse
Encoder 2048 Inc. Standard resolution {16Bit) 3000 Upm chne Kommutierun
Encoder 2048 Inc. Standard resolution (16Bit) 6000 Upm ohne Kommutierun|
Encoder 2048 Inc. Standard resolution (16Bit) 12000 Upm ohne Kommutierun
ECN1325 Standard resolution {16Bi) 3000 Upm Heidenhain ENDA
ECN1325 Standard resolution {16Bit) 6000 Upm Heidenhain ENDA
ECN1325 Standard resolution {16Bit) 12000 Upm Heidenhain ENDA
ECN1325 Advanced resolution {20 Bit) 2500 Upm Heidenhain ENDA
ECN1325 Advanced resolution_ (20 Bit) 5000 Upm Heidenhain ENDA;’V]
1l _| [)I
-Sensor type -
% rotatorisch " linear 0K ] Abbruch I
Nummer | Beschreibung
1 Durch Driicken der ,Auswahl“-Taste wird ein Fenster zur Auswahl des Messsystems gedffnet
2 Auswahl des Messsystems (rotatorisch oder linear) unter Beachtung der Aufldsung und der maximalen
Geschwindigkeit
3 Eingabe der Anzahl der Polpaare (bei rotatorischen Motoren) bzw. des Polabstands (bei Linearmotoren);
die Daten mussen dem Datenblatt des Motors entnommen werden
Berechnung der internen Kommutierungsfaktoren
5 Beginn/Abbruch der Autojustage des Kommutierungswinkeloffsets des Motors; verwenden Sie den
Autojustage-Algorithmus bei abgeflanschtem Motor; der alternative Autokomm-Algorithmus sollte nur in
Spezialfallen verwendet werden
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5.5.2 Temperatur

"E' ND40 Konfiguration

/o

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

Ff.i:} 0
£ C] Technologie - Job Control
{:] Manuelle Bedienung

- -ﬁ Spitzenstrom
ﬁ Effektivstrom

5 -ﬁ Stromregler
- Feldschwachung
PoF ﬁ Autokomm

I {:] Regler

i+ Bussystem
) Register

104

RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEEBSART FEHLER OSZILLOS- & NOT AUS
NOVODRIVE FREIGEEEN FREIGEEEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP o
I'f-i:} Aligemein Motor | Temperatur
= — Motortemp 1S0r
maximale gemessens
Motortemperatur Motortemperatur
127°C A E

Mot

Riickmeldesyst
g9 EnDat2.2 @

(X1) " Lagen

i

2)

EZERN

=T

[com | o [@ |  nperame | mese | 29C
| 0518 Umdr | 0Upm | 00A
Nummer  Beschreibung
1 Einstellen des Widerstandswertes des Temperaturfihlers im Motor; wird dieser Wert Uberschritten, wird
der Fehler 401 ausgeldst; der Widerstandswert muss dem Datenblatt des Motors entnommen werden;
bei Verwendung eines Thermoschalters den Wert 7,5 kOhm einstellen
2 Aktueller Widerstandswert des Temperaturfuhlers im Motor

Auswahl des Anschlusses zur Temperaturerfassung
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5.5.3 Bremse

‘B ND40 Konfiguration

BEX]

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

RESET SOLLWERT LEISTUNG | BETRIEBSART| FEHLER OSZILLOS- | o NoT_AUS
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEM | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP -
#- () Allgemein Metor / Bremse
"ﬁ EEREE —\artezeit der Motorbremse

&) Osziloskop

Regler

Technologie - Job Control
Manuelle Bedienung

H a Gt Lelslll'lj [——
=15 Motor — !
= ﬁ Allgemein 1 Preanes
1 Bremse
s ﬁ Temperatur T s—————,
%y Bremse s
5 ..ﬁ Spitzenstrom Offnungszeit der Bremse
= --ﬁ Effektivstrom
= ﬁ Stromregler I( : j 1 ms
g Feldschwachung
i ﬁ Autokomm —— | istung

|
= e
Schliebzeit der Bremse

(2] Tm

o

Ak S0

[com [ o |[@ |  nDer3me | Reser | — [ msc
| 0518 Umdr | oUpm | 00A
Nummer | Beschreibung
1 Eingabe der Wartezeit zwischen der Freigabe der Leistung und dem Lésen der Haltebremse
2 Eingabe der Wartezeit zwischen dem Anlegen der Haltebremse und dem Sperren der Leistung
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5.5.4 Spitzenstrom
‘B ND40 Konfiguration = E| E
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG | BETRIEBSART| FEHLER | OSZILLDS- | & NOT AUS |
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEEEN | AKTIVIEREN | LOESCHEM KOP =
n:ii] Allgemein Motor / Spitzenstrom
‘4 EEPROM — Spitzenstrombegrenzung
(@) Dszilloskop
Das NOVODRIVE begrenzt den Spitzenstrom mit zwei
{:3 Grenzwerte Werten.
&5 Motor ) § )
; Im ersten Feld ist der Spitzenstrom des Motors einzugeben.
S "ﬁ Allgemein Der Wert ist aus dem Datenblatt des Motorhersteller zu
- ﬁ Temperatur beziehen.
- g Bremse Spitzenstrom Motor | 80 A
ey Qs Der zweite Wert zur Spitzenstrombegrenzung ist vom
5 "ﬁ Effektivstrom Anwender abhangig. Dieser Wert muss / kann vom
- .ﬁ Stromregler Benutzer eingestelt werden.
g Feldschwachung Spitzenstrom Anwender | : 80 A
E ﬁ Autokomm
. Der kleiner Wert der beiden Vorgabewerte wird als aktuelle
O Regler Spitzenstrombegrenzung verwendet,
Qo méalicher Spitzenstrom 20 A
C] Technologie - Job Control
Hirweis:
Die aktuelle Spitzenstrombegrenzung kann auch durch die
Effeldivstromstrombegrenzung sowie der Temperatur-
kennlinie des NOVODRIVE begrenzt werden.
0518 Umdr |
Nummer | Beschreibung
1 Eingabe des maximal zulassigen Spitzenstroms des Motors
2 Eingabe des maximal zulassigen Spitzenstroms der Anwendung
3 Aktuell moglicher maximaler Spitzenstrom
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5.5.5 Effektivstrom

‘B D40 Konfiguration D o E
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEESART FEHLER OSZILLOS- # NOT AUS |
NOVODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHENM KOP e
& O Algemein Motor | Effektivstrom
‘4 EEPROM — Effektivstrombegrenzung
(@) Dszilloskop
Das NOVODRIVE begrenzt den Effekdivstrom mit zwei
{:3 Grenzwerte Werten.
Der erste Eingabewert dient zur Begrenzung des
orgabewerts des Effektivstrom:
Effektivstromgrenzwert 40 A
Der zweite Wert dient zur Begrenzung des Istwerts des
i ] Effeldivstroms. Wenn der aktuelle Effeldivstrom diesen
- gfi Spitzenstrom Wert (iberschreitet wird der Fehler 315 ausgelast.
%A Effeldivstrom .
i Effektivstrombegrenzung 40 A
-ﬁ Stromregler
--ﬁ Feldschwachung Mur der Kleiners disser beiden Werte ist wirksam.
: ﬁ Autokomm
0 Regler
S ) Zeitkonstante zur Berec}r]@
on Effchtivst 4 «| Sekunde{n)
{:I Technologie - Job Control il it -
163 Mariiele Badierina Rk @ 00 A
C} Bussystem Effektivstrom fur "Suche Anschlag"
[ E:} Register Typ. Were: 60...80% von der Effeldivstrombegrenzung
EBlockierstrom 0.1 A
BRIEEA D>
: oo
o (@]
| 0518 Umdr | 0Upm | 00A
Nummer | Beschreibung
1 Eingabe des Effektivstromwerts, bei dessen Uberschreiten der Strom begrenzt wird
2 Eingabe des Effektivstromwerts, bei dessen Uberschreiten der Fehler 315 ausgelost wird; wenn keine
Fehlermeldung gewlnscht wird, muss (2) etwas groRer als (1) eingestellt werden
3 Festlegung der Zeitkonstante fur die Berechnung des Effektivstroms; 25 s fur groe Motoren, 12 s fir
mittlere Motoren und 4 s flr kleine Motoren
Aktueller Effektivstromwert
Eingabe des Stromgrenzwerts fiir die Betriebsart #15 (,Suche Anschlag”)
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5.5.6 Stromregler
" ND40 Konfiguration g = .
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT | LEISTUNG BEI'RIEBSARTl FEHLER | DSZILLDS— & NOT AUS
NCVODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN OP o
-  m—
+ E:] Allgemein Metor / Stromregler . g !
g% EEPROM i
(&) Oszilloskop S proportionsal EIREESRE L{';EE'%EEN | OSZILLOS: | @ woT_aus
C] Grenzwerte
- E Miotor Stmmsoll\\ert_ integral Chitiiia Motor / Stromregler
: ﬁ Allgemein +C?> : Ausgang
'ﬁ rrra ®+ aktueller Suom propertionel
- --ﬁ Bremse + —l L
g Spitzenstrom Position [ETR Stromsollwert, ® . HeElel ®Cont>mller
f Effektivstrom aktuelle Ausgang
A, @ Geschwindigkeit T
- %, Siomreder
i #p Feldschwachung Aldive Werte ISatz ﬂl Satz 1 !
: f Autokomm _
P-Anteil (Kp) I 80.000 % aktuelle
Geschwindigkeit
I-Anteil (Ki) ( : ] 5098 %
3 Technologie - Job Corntrol Aive Werte  Saiz 0 | Satz 1]
" EMKKDmpensaﬁn@I 3150 %
E:] Manuelle Bedienung F-Antel (Kp) IW -
Phasenvorsteuerung 100,000 %
<:> I-Anteil (Ki) 0,000 %
EMK Kompensation e v
aee (6) @
i com i 0 i‘@ i ND&1-2204 i RESET ' = i 204°C setzen als Alch\.wertel holen vnnAlctmwzrtel
i 0,518 Umdr | 0 Upm | E.
[com [ o |[@ | wparame
| 0518 Umdr |
Nummer | Beschreibung
1 Reiter zum Wechseln zwischen verschiedenen Parametersatzen fir den Stromregler; neben dem aktiven
Parametersatz kdnnen zwei weitere Satze spezifiziert werden, deren Werte aus dem aktiven Satz
Ubernommen bzw. in den aktiven Satz kopiert werden kdnnen
2 Eingabe des P-Anteils
3 Eingabe des I-Anteils (maximal 10% von P-Anteil; je grofer der Wert, desto grofer die Wirkung)
4 Eingabe der EMK-Kompensation
5 Bestimmung der Phasenvorsteuerung; wenn ein Resolver als Lagemesssystem verwendet wird, muss der
Wert ,,400“ eingetragen werden; in allen anderen Fallen den Wert ,100“ eintragen
6 Durch Driicken der Taste werden die unter diesem Reiter gespeicherten Werte neu als aktuell gultiger
Parametersatz gesetzt
7 Durch Driicken der Taste werden die Werte des aktuell glltigen Parametersatzes fir diesen Satz
Ubernommen
8 Gespeicherte Werte flr P-Anteil, I-Anteil und EMK-Kompensation
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5.5.7 Feldschwachung
Nur im ,Fortgeschrittenen Modus* verfugbar.

B8 ND40 Konfiguration g = .
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEESART FEHLER OSZILLOS- .
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP HET_AUS
= (3 Algemein Mator / Feldschwachung
g EEPROM F
[&) Csziloskop -
+D st " AN (> Register "Control”)
=43 Motor & AUS
i ﬁ Allgemein } )
6 Temveras Een 0 ol
:----ﬁ Bremse
& Spitzensirom Beginn der Feldschwichu T Upm
& Ehclivion bei der Geschwindigheit
E i,
-ﬁ Stromregler -
maximaler
&y, Feldschwachung Feldschwachstrom ( : ) 00 A
£ -ﬁ Autolkomm
# {0 Regler aktueller Feldschwachstro : 00 A
183 10
C] Technologie - Job Control
E:] Manuelle Bedienung EMK Kompensation bei 0.000 %
£ Bussystem maximaler Feldschwach =
(] Reaister
larsteuerung Phasenstro 100,000 %
@l
[com [ o |[@ | nDerame
i 0518 Umdr | 0Upm | 00A
Nummer | Beschreibung
1 Aktivierung / Deaktivierung der Feldschwachung; Aktivierung erfolgt Uber das Register ,Control“; bitte
beachten, dass die Aktivierung nicht dauerhaft im Parametersatz gespeichert wird
2 Eingabe der Geschwindigkeit, ab der die maximale Feldschwachung erreicht wird
3 Eingabe der Geschwindigkeit, ab der die Feldschwachung beginnt
4 Eingabe des maximalen Feldschwachestroms
5 Aktueller Feldschwachestrom
6 Eingabe der EMK-Kompensation bei maximaler Feldschwachung (normalerweise ,0“)
7 Bestimmung der Phasenvorsteuerung des Stroms (siehe ,Stromregler”)

Feldschwéach-
strom A

max. Feld-
schwach- = |
strom

(@)

.

. I Geschwindigkeit
Beginn der max. Feld-
Feldschwachung  schwéachung bei
bei Geschwindigkeit Geschwindigkeit
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5.5.8 Autokomm

Nur im ,Fortgeschrittenen Modus* verfugbar.

-y 40 Konfiguration

BEX)

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

RESET SOLLWERT | BETRIEBSART| FEHLER | OSZILLDE- | # NOT_aus

NOVODRIVE FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP e
E{:] Allgemein Mator / Autokomm
gﬁ EEPROM o
-[8) Cszilloskop
= Autokomm ist ein Suchalgorthmus zur Emittiung des
-0 Grenzwerte Kommutierungswinkel Offsets .
= 5 Mator Die Schrittweite der Suche muss vorgegeben werden.
48 Mloenein Komm. Offset | : 5626 ‘el

. .ﬁ Temperatur Schrittweite

g Bremse Stromschrittweite | : | 0mzi% A

ﬁ Spitzenstrom A

- g Hffektivstrom Geschwindigleit I : ] 1862645 Upm

- -ﬁ Stromregler

s Feldschwichung

Cloi@lEA -

oo [0 [@ ]

ND41-3204

| RESET

- | am¢

| 0,518 Umdr |

0 Upm |

00A

Suchalgorithmus fur das Finden des Kommutierungswinkel-Offsets.
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5.6 Regler
5.6.1 Geschwindigkeit

= ND40 Konfiguration

B[S %]

= m Mator setpoint2
=143 Regler
%A 2 J Position- [
i Postion actual

ﬁ Reibungskompensation
E ﬁ Autotuning Modell basierend
=00
+ [:'I Technologie - Job Control
E:) Manuelle Bedienung

weichung sfel

(2

ive Werte | Satz 0| Satz 1

il ) Bussystem P-Anteil (Kp)
# O Register I-Anteil ()
D-Anteil (KD

Worsteuerung (Kd)
Sollwertfilter
Tachofilter

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG | pETRIERSART| FEHLER OSZILLOS- | @ noT AUS

NOVODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP =
%3 Algemein Regler / Geschwindigkeit
g EEPROM
: i WrStELEL
: [&] Ostilloskop T g
#-C) Grenzwerte Speed-

proportional

Cantrolle
Ausgans

Fositionsal-

iler

Satz 2| Satz 3|

Ea i

o

o

0 Upm |

||
@ | nperam [ Reser [ — [ 20%¢
| 0518 Umdr |

00A

Lok

us Hilfe

E | BETRIEBSART| FEHLER 0SzZILLoS

N | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP ® noT_sus
Regler / Geschwindigkeit

Sl ey

setpoirt2

W

P-Anteil (Kp)
I-Anteil (Ki)
D-Anteil (K)

Vorsteuerung (Kdl

i ‘brsteuerung

proportionsl

Fositionsal

ichungsfehler

Aktive Wette Satz 0 | Satz 1| Satz 2| Satz 3]

e %
1.953 e

@ 0,000 %
oo 3

setzen als Akivwerte ! holen von Aktivwerte |

@ |

ND41-3204 |

0518 Umdr |

Einstellung des Drehzahlreglers

Nummer | Beschreibung

1

Ubernommen bzw. in den aktiven Satz kopiert werden kdnnen

Reiter zum Wechseln zwischen verschiedenen Parametersatzen fur den Drehzahlregler; neben dem aktiven
Parametersatz kdnnen vier weitere Satze spezifiziert werden, deren Werte aus dem aktiven Satz

Eingabe des P-Anteils

Eingabe des I-Anteils
Eingabe des D-Anteils

o b~ WN

Schritt/Richtung oder Encodersignal

Festlegung des Filters fur die Glattung der Geschwindigkeitsvorgabe bei Ansteuerung durch

Bestimmung der Vorsteuerung des Drehmoments bei Geschwindigkeitsanderungen; auf ,,0“ lassen oder
nur niedrig einstellen bei Ansteuerung durch Analogeingang oder Verwendung des Lagereglers

Parametersatz gesetzt

Festlegung des Tachofilters zur Glattung der Ist-Geschwindigkeit

Durch Driicken der Taste werden die unter diesem Reiter gespeicherten Werte neu als aktuell gultiger

Ubernommen

Durch Driicken der Taste werden die Werte des aktuell gliltigen Parametersatzes fiir diesen Satz

10

Gespeicherte Werte fur P-Anteil, I-Anteil, D-Anteil und Vorsteuerung
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5.6.2 Position

"B ND40 Konfiguration

/o

| {D Technologie - Job Control
{:3 Manuelle Bedienung

1
ine‘ﬂ(&ﬂe | satz 0] Satz 1] Satz 2| Satz 3]

P-Anteil (Kp)

Worsteuerung (Kd)

Datei Bearbeiten Optionen Editermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEBSART FEHLER OSZILLODS- & NOT AUS
NCVODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP =
% O Algemein Regler / Position M= |
..ﬁ EEPROM Lz Hilfe
(B Osziloskop b [eermessant||  FeiER | oszios- | @ or aus
) Grenzwerte “orsteuer ng ][ SSHVIERER S HEN Lk &
Mot o
g ar Regler / Pasition
Regler Positions- Speed-
£ Ilwert i ®©— i
'ﬁ EeeTeaiicirs 50l lwer Proportional Setpaint2
%Athm i rsteuerLing
e Reibungsk ati
ﬁ ung. i |or1 Pastian- Schleapfehler
& Autotuning Model basisrend Actualt Positions. ®@— Speed-
sollwert. Proportional Setpoint2

9766 %

{ j 5 93219 %

R
el

e

ﬁﬁ@

ND41-3204

| 0,518 Umdr |

Position-\ .
At Schileppfehler

Adive Werte Satz0 | Satz 1| Satz 2| Satz 3|

P-Anteil (Kp) 9766 %

Vorsteuerung (Kd) 99219 %

setzen als ;'m'erte | holen von Aktivwerte |

Einstellung des Lagereglers

Nummer | Beschreibung

1 Reiter zum Wechseln zwischen verschiedenen Parametersatzen fur den Lageregler; neben dem aktiven
Parametersatz konnen vier weitere Satze spezifiziert werden, deren Werte aus dem aktiven Satz
Ubernommen bzw. in den aktiven Satz kopiert werden konnen
Eingabe des P-Anteils
Bestimmung der Vorsteuerung der Geschwindigkeit; normalerweise wird der Wert ,100“ eingetragen
Durch Driicken der Taste werden die unter diesem Reiter gespeicherten Werte neu als aktuell glltiger
Parametersatz gesetzt

5 Durch Driicken der Taste werden die Werte des aktuell glltigen Parametersatzes fur diesen Satz
Ubernommen

6 Gespeicherte Werte fir P-Anteil und Vorsteuerung
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5.6.3 Reibungskompensation

Nur im ,Fortgeschrittenen Modus* verfugbar.

2] Manuelle Bedienung Kom o

# (O Bussystem level @ 00

[+ jst cberes Geschwind-

O R igkeitslimit 0 Upm

unteres Geschwind-
ikeitslevel 0 Upm

"B ND40 Konfiguration = el E
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEESART FEHLER DSZILLDS- & NOT AUS
NOVODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP e
L-t{:! Allgemein Regler ! Reibungskompensation
~4fa EEPROM
-[8) Cszilloskop
+C] Grenzwerte
Speed-
Setpoint] £ Stroim-
_’ s0llwert
'%4 Reibungskompensation Speed-
-ﬁ Autotuning Modell basierend Setpoint2
Qe
{3 Technologie - Job Cortrol — Geschwindigkeitsabhangige Reibungskompensation ——

| 0,518 Umdr |

Reibungskompensation (nur fur spezielle Anwendungen)

Nummer | Beschreibung
1 Eingabe des maximalen Strom zur Kompensation der Reibung
2 Festlegung der oberen Geschwindigkeitsgrenze, bei der die Reibungskompensation endet
3 Festlegung der unteren Geschwindigkeitsgrenze (nahe '0’), bei der die Reibungskompensation beginnt
42/84 Handbuch ND40 Band 4 - Inbetriebnahme Version 01.02
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5.6.4 Autotuning Modell basierend

= AR

LA 2501

BT e T | = T
. nfiguration |
B D40 Konfiguratio =i
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT | LEISTUNG | BETRIEBSART|  FEHLER | OSZILLOS- | 4 noT_AUS
NCOVODRIVE FREIGEBEM FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP i
# O Algemein Regler / Autotuning Modell basierend
4 EEPROM
B Osziloskop vorgesc P A
‘B ND40 Konfiguration JoEd Sckp 1563 % 3
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe Seki 024 = @ ’E
g "o o
RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEBSART FEHLER OSZILLOS- &% NOT AUS %
NCOVODRIVE FREIGEBEM FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KoP i =, =]
PeKp 41846 % %’
+ {:] Allgemein i i . E
& i Regler / Autotuning Modell basierend i Pekd lm % =
. basierend g
o |[Pasieren: &
[&] Oszilloskop H =
Messung der Motor und Lastzeitkonstante § T I (= |
] Grenzwerte g : =
3.C3 Motor Stromsollwert | 08 A E = I = s
E_ Regler Hochste W Upm g rmodus  Hilfe ] %
: -ﬁ Geschwindighkeit Geschwindigkeit g i
..ﬁ Position Zeitlimit I 5000 ms ﬁ WGEBENNG Bg%mT LGEBCFEHLEREN | OS!Z(%];GS- | oS | =
o
--ﬁ Reibungskompensation § == -
A, RO = Regler / Autotuning Modell basierend | &
% Autotuning Modell b 5 T
Gw Standard | Start | Abbruch G et o
C] Technologie - Job Control § % a
=3 o
+1- () Manuelle Bedienung Ay @ % Konstante (Km) 9.,523510E-003 E _';
Z =
(1). Diese Funktion misst die lastabhangige = —Wunschverhalten des Drehzahlreglers 3. H
Motorzeitkonstante. T =
(2). Der Motor muss genigend Bewegungsfreiraum Salf Démpfungsfaktor (dr) I 0,707 gll—
haben, damit er chne Gefahr bewegt werden 2] E B
kann (Kolision). § s } l-m =
(3). Der Stromsollwert ist so grol zu wahlen, T | [bee tiegszeit (Tr) ' L g oA
dass die Haftreibung dberwunden wird. = | |ind =
(4). Die Hochstgeschwindigkeit muss so gewahit 3 Zeitkonstante (Tv) 2602 ms =2 |
‘werden, dass die Bewegung ercennbar ist. % =
n —\unschverhalten Positionsregler ————— =
=
]
g

Zeitkonstante (TL)

w0 m(5)

[com [ o [@ [ noeraom | RessT | — | a2s%¢ Sentd | @
| 0518 Umdr | 0Upm | 00A g
z
HRBEAAD ] F LA 7 0
[com [ o [@ | woeram | Reser | — | 216
| 0518 Umdr | o0Upm | 00A
Nummer | Beschreibung
1 Reiter zum Wechseln zwischen den Unterseiten
2 Start / Stopp von Autotuning
3 Messung der Motor- und Lastzeitkonstante
4 Einstellung des Wunschverhaltens des Drehzahlreglers
5 Einstellung des Wunschverhaltens des Lagereglers
6 Rlcksetzen auf Standardwerte
7 Empfohlene Parameter fur Drehzahl- und Lageregler
8 Ubernahme der empfohlenen Parameter fiir Drehzahl- und Lageregler
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5.710
5.7.1 Bedienhoheit

B ND40 Konfiguration

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

/o3

CoEEEA

RESET SOLLWERT LEISTUNG | BETRIEBSART| FEHLER | OSZILLOE- |.n.|or Ausl
NOVODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP e
2] Allgemein 10 / Bedienhoheit
E--ﬁ EEPROM ~ Bedienhoheit ber
8 Oszilloskop i
'EC] i ¢ Inbetriebnahmesoftware
f_‘i Motor {~ Inbetriebnahmesoftware mit Job Control
# O Regler " Digitale Eingange (GPIn1 ... 14)
HE£ I " Digitale Eingange (GPIn1 ... 14) mit Job Control

{~ andere

i ﬁ Digttale Ein-und Ausgange

r— Bedienhoheit tber CAN-NOVOTRON
' Datenaustausch mit Interpolationspeicher

ﬁ Analogeingang

ﬁ Encodersignale

! ﬁ Auftragsparameter
{:] Technologie - Job Control

" Prozessdaten mit Synchronisation

Q) Manuele Bedenung ~ Bedienhoheit Gber PROFIEUS/ CANopen

() Bussystem .

FJ‘C] Register ¢ nur Abfragemedus (Inbetriebnahmesoftware)
" Drive Profile
" Job Control

3 R

com | 0 ND41-3204 | REsET | —

@ |

| 26

0,518 Umdr | 0Upm |

Zum Einstellen und Abfragen der aktuellen Bedienhoheit.
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5.7.2 Digitale Ein- und Ausgange

‘B D40 Konfiguration

LJok

Datei  Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

RESET SOLLWERT LEISTUNG | pETRIERSART| FEHLER oszILoS | g
NOVODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHENM KOP SRR
# Q) Algemein 0 Pyt s el P
g ZEiELL A e
e Oszilloskop ) )
B Gt () GPin1 Leistung freigeben O GPing
G163 Motor () GPin2 Sollwert freigeben O GPIn10
(] Regler @ GPIn3 negativer Endschalter ¢J)  GPInT1
=& 10 @ GPind positiver Endschalier  (T)  GPIn12
i () GPnSReferenzschaler () GPIn13
o Susis B Ao GPInG Markersi
'ﬁ o O ar] eremgang@ O GPIn14
-ﬁ Encodersignale
ﬁ Auftragsparameter —GPO - digitale Ausgange
E E:J Technologie - Job Control OGPCﬂ Motorbremse O I~ GPO3
# Q Manuele Bedienung (0 GPO2 Betriebsbereit O I GPo10
{2 Bussystem
l+{:] Register O I™ Grom
O [ GPO12
O I GPo13
O [C GPow4
(2)

zu kdnnen, muss der Haken rechts neben der Lampe gesetzt werden

| 0518 Umdr | 0Upm | 00A
Nummer | Beschreibung
1 Digitale Eingange des NOVODRIVE
2 Digitale Ausgange des NOVODRIVE; um die digitalen Ausgange Uber die Inbetriebnahmesoftware schalten

Bei griiner Lampe liegt der Ein-/Ausgang auf 24 V.

Je nach Geratetyp sind moglicherweise nicht alle Ein- bzw. Ausgange vorhanden.
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5.7.3 Analogeingang
‘B D40 Konfiguration = O ﬁ
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEESART FEHLER OSZILLOS- | # NOT AUS |
NOVODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHENM KOP e
-0 Allgemein 0/ Analogeingang
2 EEPROM ~ Auflésung des Analogeingangs
- [3) Osziloskop
: e 16 Bits mit \Wandelzeit 3.2 ms
20 Motor " 14 Bits mit \Wandelzeit 0,8ms
O Redler 10 Bits mit \Wandelzit 0,1 ms
-850
R Bedienhohsit —aktueller Wert
E % Dlig'rtale.En- und Ausgange Ritdoge D.DF v
o R Offsetwert 0000V
-ﬁ Encodersignale
gk Auftragsparameter Abgleichen | Abbruch
& {:3 Technologie - Job Control
{2 Manuelle Bedierung — Skalierung des Analogei —_—
Q Bussystem Skalierungsfaktor ( f 0w
#C) Register
Der Skalienungsfaletor ist nurin der Betriebsart
Analogvorgabe wirksam.

s

_hnlJ

e o7l

[com | o [@ |  nperame | Reser | — | =2¢
| 0518 Umdr | 0Upm | 00A
Nummer | Beschreibung
1 Auswahl der Auflésung des Analogeingangs
2 Anzeige des aktuell anliegenden Analogwerts; dieser kann mit einem Offsetwert versehen werden oder auf
den aktuell eingestellten Wert abgeglichen werden
3 Skalierung des Wertes des Analogeingangs zur Geschwindigkeit; der Standardwert ist ,-1,00“

Zur Beschreibung der Funktion des Analogeingangs wird auf das Handbuch ,Grundgerat”, Abschnitt
»+Analogeingang“ verwiesen.
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5.7.4 Encodersignale

liegt zwischen 1und 1024 Pulse je Umdrehung.

: Pulse / Umdr.

Auflésung

¥ rotatisch
" linear

¥ Encoder
" Schritt - Richt

I : 8152 Pulse / Umdrehung
Faktor : 1.000  Umdr / Umdrehung

OK I Abbruch

2)

43

"B ND40 Konfiguration g o
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG | BETRIEESART| FEHLER OSZILLOS- | @ noT AUS |
NOVODRIVE | FREIGEBEM | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP =
3 Algemein 10/ Encodersignale
5--5@ EEPROM o |
-8 Oszilloskop ~ =
BLE) Grerzwerte Typ Encoder wertgeber
) Motor Zahlerwert 0 ~Gerdt
O Regler Positionseinheit (Umdr) £192.000 Pulse Form
=&10
g Bedienhohet fotia-ig @ -
g Digitale Ein-und Ausgangs Zahlerart
ﬁ TehEha Vorsteuerung : 0.000 %
Ry, Encodersignale Urm die Totzeit bei der Auswertung der Zahlschritte aus- .
. ﬁ Auftragsparameter zugl?d?en. kann die Jelposition geschwindigkeits- Auflésung
H abhangig vorgesteuet werden.
[+ E:] Technologie - Job Control
Q Manuelle Bedienung oy (Er nekeeov icn]
@ Bussystem ) .
L {:I £ Die Encoderemulation ist nur moglich wenn als Rick-
- Register meldesystem Resolver ausgewahlt ist. Der Wertebereich

>

@ | nperzone

| REser |

| 0518 Umdr |

0 Upm |

Nummer

Beschreibung

Durch Driicken des Buttons wird das Fenster zur Einstellung der Encodersignale gedffnet

Auswahl zwischen ,rotatorisch“ und ,linear”

Auswahl zwischen ,Encoder” und ,Schritt/Richtung*
Einstellung der Auflésung (Impulse pro Umdrehung)

Einstellung der Skalierung (Umdrehungen pro Umdrehung)

Bestimmung der Vorsteuerung des Encodereingangs

N O 0 WN

1024

Einstellung der Auflésung bei Encoderemulation (Impulse pro Umdrehung); glltige Werte zwischen 1 und

Zur Beschreibung der Funktion des Encoder- bzw. Zahleingangs wird auf das Handbuch , Grundgerat”,

Abschnitt ,Encoder- bzw.

Zahleingang“ verwiesen.
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5.7.5 Auftragsparameter

&' ND40 Konfiguration =JO&d
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe 3
RESET SOLLWERT LEISTUNG | pETRIEBSART| FEHLER | DSZILLOS- | & NOT AUS |

NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOF =
I'f-i:a Allgemein 10 / Auftragsparameter
48 EEPROM : : S
! Beschreibung der aktuellen Betriebsart ( 4 ) 37
[@) Dszilloskop

Der Motor wird auf eine absolute Position gefahren. Durch sine
0-31 Flanke der Sollwertfreigabe wird der Auftrag gestartet und
die Jielposttion intem uebemommen. Die obere Grenze fuer die
Verfahrgeschwindigkeit und die Rampenwerte koennen

jederzeit geaendert werden und sind sofort wirksam. Das Bit 0
im Register Status16 wird immer dann auf 1 gesetat, wenn der
Mator In Position ist. Dies ist der Fall, wenn die Differenz

zwischen der aktuellen Position und der Zielposition kleiner ist,

: g - = als in ister PositioningWindow angegeben.
££ Digtale Ein- und Ausgange Reg g geg T Operats = -ﬁl
ﬁ Analogeingang - — -
2 Bt T - 1 "0 Bebshaken der akiuellen Betiebsart ~
R R T S 1. Reversiersn
%A Auftragsparameter EBetrichsart 7 wahlen 2. Reversiersn mit Lageregelung
= . 3. Justage des Kommutienungswinkels (Autojustage)
1  Technologie - Job Control Positi 4, Justage des Kommutisrungswinkels (Autokomm-Algorithmus)
Manuelle Bedienun R 0.000  Umdr 5. Abgleich des Analogeingangs
Q g [ g geingang
i 3. Position setzen
+ Q) Bussystem Geschwindigkeit 0 Upm 11, Postions Offset setzen
‘;{:; Fegister 12. Suche Referenzschalter
14. Suche Encoder-Nullmarker
LI SO/ 15. Suche Anschiag
16. Digitale Drehzahlvorgabe
Datalinput1& I (1} 17. Digitale Drehzahlvorgabe mit Lageregelung b’]
Cance_|

0518 Umdr |

Nummer | Beschreibung

Durch Driicken der Taste wird ein Fenster zur Auswahl der Betriebsart gedffnet

Auswahl der Betriebsart; mit ,0k“ bestatigen

Aktivierung der Betriebsart

Anzeige der Nummer der aktiven Betriebsart

o b~ W N

Einstellung der Parameter
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5.8 Technologie — Job Control

5.8.1 Aligemein
"B ND40 Konfiguration gﬂ ﬁ
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEESART FEHLER OSZILLDS- & NOT AUS
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOF =
= (3 Algemein Technologie - Job Contral / Allgemein
e EEPROM e
-[B) Oszilloskop
: " Deaktivierung von Job Contrel @
" Job Contrel iiber Inbetricbnahmescftware
' Job Control Giber dig. Eingénge (GPIng ... GPIn14)
" Job Contrel iber PROFIBUS / CANopen
=3 Technologie - Job Cortrol
%A Algemein - jardwerts
o Edror Geschwindigksit a0 U
: &5 C
2 Ubewachung ) g =
-i{j] Manuelle Bedienung Beschleunig 12.5 s
i{i] Bussystem Abbremsen 15.0 Upmims
& Register
- (GHEIEIERA > Il LA o2l
STOP 2 il | 7
<ol > Rl o7
| com | o @ |  nDa1-3204 | Reser | — | 222%¢
| 0518 Umdr | 0Upm | 00A
Nummer | Beschreibung
1 Auswahl der Bedienhoheit von ,.Job Control*

2

Festlegung der , Job Control“ Default- bzw. Startwerte flir Geschwindigkeit, Beschleunigung und Abbremsen

Die Defaultwerte kénnen bei der Programmierung der Satze verwendet werden.

die Anderung dauerhaft ibernommen werden soll.

Nach jeder Anderung von Parametern missen diese im EEPROM gesichert werden, wenn
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5.8.2 Editor

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus  Hilfe
RESET SOLLWERT | LEISTUNG | pETRIERSART| FEHLER | OSZILLDS- | & NOT_AUS
NOVODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP i
# O Algemein Technologie - Job Control / Editor :
"g EEP_"HSkM Job Nr. M= :
= sziloskop 0 Vor >» s Hilfe
-EC] Grenzwerte _I 2) BETRIEBSART|  FEHLER QSZILLOE- |
E{:] Mator Gehezul | 0 1 AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP AR
1  Regler Betriebsart : .
L G . ILeefe e @ = Technologie - Job Control / Editor
=43 Technologie - Job Cortrol . e :
3 FrEin %:l e Rck 0 Vor = | Kopieren |
| 1 28| Gehezu| [ 0
24 Uberwachung Fosition 5 Bohin
ﬁ{:] Manuelle Bedienung I 0.000 Umdr Teach in : = ILeere Ee— ;I
E{:] Bussystem Spitzenstrom §
-6 Fagiter = a | —— -
Geschwindigkeit = IL—H Flamke des Anwender -l 5
400 Upm standard G 9 3
Beschleunigungsrampe IBeenden Wenn erfolgreia’f/ ;I a_u
I 125 Upmims standard e <chster Sch” E
Eremsrampe 0 @ g.
| 150 Upmims | standard | £££Mammmmw
7 T Einfluss des Analogeingang
T ] Toly
o x&.ﬂ"’ '_.f‘?
| com | o @ | oo | RESET | - | =27%¢
| 0518 Umdr | 0Upm | 00A
_ A AR
@ |  nD41-3204 | RESET | — | =3¢
| 0518 Umdr | oUpm | 00A
Nummer | Beschreibung
1 Auswahl der Auftragsnummer
2 Kopieren bzw. Einfligen von Auftragen (,Jobs*)
3 Auswahl der Betriebsart
4 Reiter zum Wechseln zwischen den Unterseiten (,,Parameter” und ,,Program job*“)
5 Vorgabe der Betriebsparameter
6 Durch Driucken dieser Taste wird die aktuelle Position fur den Auftrag Gbernommen
7 Aktivierung / Deaktivierung der Strombegrenzung
8 Defaultwerte fur Geschwindigkeit bzw. Rampen (wenn diese aktiv sind, werden sie grau hinterlegt)
9 Festlegung der Start- und der Endbedingung des Auftrags
10 Verkettung mit dem nachsten Auftrag (= 0) oder Ende der Auftragskette (= '0’)
11 Zusatzliche Optionen: Markerausgang setzen und Einfluss der Geschwindigkeit durch den Analogeingang
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5.8.3 Uberwachung

‘B D40 Konfiguration =JO&d
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG | BETRIEBSART| FEHLER | OSZILLOS- | & NOT_AUS |
NOVODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP e
# Q) Algemein Technologie - Job Control / Uberwachung
g8 EEPROM — Aktueller Saiz 1
(B Oszilloskop Job Nr. nachste Job Nr.
'T_.{:I Grenzwerte 0 0
{2 Motor Betriebsart
#-C) Regler |Laer= Batrzbsan
G 0 5 : Endbedi
EE Technologie - Job Cortrol LH Flanke des Anwender Beandan wenn aralgraich
gk Mlgemein Data input Strom
A Editor 0 00 A
- % Ubenwachung Pesition ) FhopE i
# @ Manuelle Bedienung 0,000 Umdr 400 Upm
{::i Bussystem Eeerticns Abbremsen
() Register 125 Upmims 15.0 Upmims
—Input Output (3
Job 1auft & In Bearbeitung ()
Satzauswah] O Erfolgreich O
@ Markerausgang ()
Abbruch [\ ]
' S o> il 7 S o2l
E@IE A 2> 7 LA o2l
| com | o @ |  nD41-3204 | RESET | — | 2a%¢
| 0518 Umdr | 0Upm | 00A

Nummer | Beschreibung
1 Informationen zum laufenden Auftrag und zu den eingestellten Parametern
2 Manuelle Bedienung von ,Job Control“ (nur bei Auswahl UGber Inbetriebnahmesoftware)
3 Ausgange von ,Job Control“
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5.9 Manuelle Bedienung / Testmodus

‘B ND40 Konfiguration o= :ﬁ
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEEBSART FEHLER | OSZILLOS- | & NOT AUS |
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP =
-] Allgemein Manuelle Bedienung / Testmodus
R EEPROM L
(3 Osziloskop
-E{:] Grenzwerte I
; Vizhle Betrichsart

aktivieren |

" Rewversieren mit Lageregelung

" Reversieren chne Lageregelung @

" Drehzahlvorgabe mit Lageregelung
" Drehzahlvorgabe chne Lageregelung

# ) Regster

&4

—Reversieren
Geschw. | 2300 Upm @
obere. Pos. 2,000 Umdr Teach in |
untere Pos. 0,000 Umdr Teachinl
o v d liriirer
Geschw. aw Upm | = |

Hinweis: Zum Testen muss die Leistung freigegeben sein

A o

LA 2501

| com | o

|® | etz [ reser [ — [ =z21¢€
| 0518 Umdr | 0Upm | 00A
Nummer | Beschreibung
1 Auswahl und Aktivierung der Betriebsart
2 Betriebsparameter fiir Reversieren
3 Durch Driicken der Tasten wird die aktuelle Position fiir das Reversieren Gbernommen
4 Betriebsparameter fur Geschwindigkeitsvorgabe
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5.10 Bussystem
5.10.1 CAN-NOVOTRON / Aligemein

i:] Motor

‘B8 D40 Konfiguration =JO&d
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus  Hife
RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEESART FEHLER OEZILLOS- # NOT AUS
NOVODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP i
n‘:;‘a--C} Allgemein Bussystem / CAN-NOVOTRON / Allgemein
i EEPROM — Obertragungsart CAN-NOVOTRON Bus
8] Osailoskop + Keine Vierwendung von CAN-NOVOTRON
C] Grenzwerte

1 " Datenaustausch mit Interpolationspuffer
" Prozessdaten mit Synchronization

-0 Regler
{:3 10 " Prozessdaten mit Synchronisation mit Job Control
-0 Technologie - Job Control Bitrate [ 1 MBps Moﬂem = 1
1+ {:3 Manuelle Bedienung 2
£3 Bussystem —Teleg IDs [hex]
- E;"\N-NOVOTF{ON 500 receive IT_“H}E'EB'I_
o N SDO transmit DO00DB02
--ﬁ Sync-Telegramm
8 e iR B 0000701 p@eren
- (0 PROFIBUS und CANopen Synchronization | opooooao
1+ Register PDO1 receive 00000201 | aktivieren
PDO1 transmit | 00000181 ¥ aktivieren
PDO2 receive | 00000301 ¥ aktivieren
PDO2 transmit | 00000281 ¥ aktivieren
Sl > DR o el
_ O sy B
| com | o @ |  nDa1-3204 | Reser | — | =z:3¢
| 0,518 Umdr | 0 Upm | 00A
Nummer | Beschreibung
1 Auswahl des Prozessdatenprotokolls
2 Auswahl der Datenrate und Node-ID von CAN-NOVOTRON
3 Eingabe der Adressen der einzelnen Kanale
4 Aktivierung und Deaktivierung von Kanalen
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5.10.2 CAN-NOVOTRON / Sync-Telegramm

‘B D40 Konfiguration

/o

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hife

- Motor

- Regler

3o

C] Technologie - Job Control

E:i Manuelle Bedienung
-3 Bussystem

=153 CAN-NOVOTRON
g Allgemein

S i
= ﬁ Mapping

- - PROFIBUS und CANopen

O Register

B-(

e ﬁ I

RESET SOLLWERT LEISTUNG | BETRIEESART FEHLER OSZILLOS- | @ NOT AUS
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEEEN | AKTIVIEREN | LOESCHEM KoP =
& O Algemein Bussystem / CAN-NOVOTRON / Sync-Telegramm
ﬁ EEPROM — Synchronisatic | m
-[@) Dszilloskop
a et Synchronisationstyp ¢ Sync Empfanger

Ohne Sync-Telegramm
Zeittakt des Sync-Telegramms I ms

minimale Sync-WWiederholzeit : 0 ms
maximale Sync-Wiederholzeit l : 10 ms

Hirweis:

{1) Die Synczett als Produzent darf nicht kleiner als 1ms sein.

{2) Die minimale Syncwiederholzeit muss griler als als
die maximale Syncwiederholzeit sein,

(3) Der Fehler 518 wird ausgelost, wenn die Synctelgramme
dfters ankommen als die minimale Syncwiederholzeit
vongibt.

{4} Der Fehler 515 wird ausgelast, wenn die Zeit zwischen
zwei Synctelegramme den Wert aus der maximalen
Syncwiederholzeit Uberschreitet.

[com | o [@ |  nperame [ Reser [ — |
| 0518 Umdr | 0Upm | 00A
Nummer | Beschreibung
1 Auswahl des Synchronisationstyps
2 Bestimmung der Mindestzeit zwischen zwei Sync-Telegrammen; bei Unterschreiten wird der Fehler 518
ausgelost
3 Bestimmung der maximalen Zeit zwischen zwei Sync-Telegrammen; bei Uberschreiten wird der Fehler 519
ausgelost; Wert dient der Verbindungskontrolle zur Steuerung; bleiben Sync-Telegramme aus, wird der
Motor gestoppt
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5.10.3 CAN-NOVOTRON / Mapping

R e e e o | 1]
"B ND40 Konfiguration L.a.]' 1= E
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT | LEISTUNG | BETRIERSART| FEHLER | OSZILLDS- | & NOT_AUS |
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEM KOP =
# Q) Algemein Bussystem | CAN-NOVOTRON / Mapping
2 EEPROM PDO Telegramm ID
(B Oszilloskop B
CJ et 1D 00000201 h @

@RBCEWE 1 | Transmit 1 I Receive 2| Transmit 2|

Register Byte
o0 secdesetims (3]
Byte 1 AccelerateLimit | 1 a
| £5 CAN-NOVOTRON Byte 2 DigitalSetpoint

--ﬁ Allgemein Byte3

Digital Setpoint
ﬁ Sync-Telegramm

: 4

: --%1 Mapping 2
- () PROFIBUS und CANapen S
# £ Register Byte &
Byte 7

FDO Telegramme missen neu
gemappt werden! ) rewmap. POO_|

< BHEIEIEIEA D> Il F R o [
[com | o [@ |  nperame [Resr [ —

| 0518 Umdr |

22T

[=]

0Upm | 00A

Nummer

Beschreibung

Adresse des unten ausgewahlten PDO-Kanals

Reiter zum Wechseln zwischen den Unterseiten (PDO-Kanale)

Auswahl der zu mappenden Daten im PDO
Auswahl des Byte bei 16-bit- oder 32-bit-Registern

o b~ W N

Ubernahme der Mappingparameter

Nach jeder Anderung von Parametern missen diese im EEPROM gesichert werden, wenn
die Anderung dauerhaft ibernommen werden soll.
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5.10.4 PROFIBUS und CANopen / Aligemein

"B¥ ND40 Konfiguration g o E

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

RESET
NOVODRIVE

SOLLWERT
FREIGEBEN

LEISTUNG
FREIGEBEN

FEHLER
LOESCHEN

BETRIEBSART
AKTIVIEREN

DSZILLOS-
N & NOT_aUS |

.+ {:3 Allgemein Bussystem / PROFIBUS und CANopen / Allgemein
s EEFROM

-[@) Cszilloskop

+C] Grenzwerte

; {:3 Motor

O Fedler

Qo

C] Technologie - Job Control

{:] Manuelle Bedienung

£ Bussystem

() CAN-NOVOTRON

-3 PROFIBUS und CANopen

.%‘,1 Algemein — Einstellungen

% Businfo Ei Q
i 2 Busfnfo ﬂ:gang \erbindung Bussystem O

sinfo Ausgang

"-¢Z. Sdo Kanal Bus Address E—@
Baudrate (Vorgabe) I ¥ I kBaud
Baudrate (lst) I : kBaud
e

|® | etz

| 0518 Umdr |

=+ C) Register

Auf dieser Seite konnen die Betriebsparameter des Bussystems eingegeben bzw. abgelesen werden.

Nummer | Beschreibung

1 Anzeige des verfugbaren Bussystems

2 Auswahl der Bedienhoheit Gber den NOVODRIVE

3 Anzeige, ob eine Busverbindung vorhanden ist (nur fur PROFIBUS); griin = Verbindung ok, rot = keine
Verbindung

Eingabe der Busadresse

Vorgabe der Baudrate (nur CANopen) und Ruckgabewert der aktuellen Baudrate des Busssystems.

Nach jeder Anderung von Parametern missen diese im EEPROM gesichert werden, wenn
die Anderung dauerhaft ibernommen werden soll. Bei einer Anderung der Busadresse ist
zusatzlich ein Reset des NOVODRIVE notwendig.
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5.10.5 PROFIBUS und CANopen / ,,Businfo Eingang“ und ,,Businfo Ausgang*“

"B ND40 Konfiguration (= -
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
e | e | s, | e i | e | @wors | S]]
Hilfe
@.E} Allgemein Bussystem/ PROFIBUS und CANopen / Businfo Eingana | | permiepssnr|  Fedien | i | S IoE N |
g EEPROM e ung) AKTIVIEREN | LOESCHEN *OP -
|8l Oszilloskop .
-0 Grenzwerts Control flag | b00000000 Bt =] Bussystem / PROFIBUS und CANopen / Businfo Ausgang
£ —Ausgangswerte (Daten )
Ii‘i:] Motor Operation Mode | 0 IDec ;I ° i
,ﬂ{:] Regler Status flag | eBC IHex LI
Ei:] 0 Speed setpoint | 0 IUpm ;I :
# 3 Technologie - Job Cortrol - Qperation Mode | 0 IDec ;I
_ Target position | 0.000 I Urndr ;I
Ei:] Manuelle Bedienung Speed actual | 0 IUpm LI
E Bussystem Accelerate limit | 0.0 IUpmfms ;I
+]a CAN-MOVOTROM o Position actual | 0,000 IUmdr ;I
1 £3 PROFIBUS und CANapen Decelerate fimit | 00 [Upm/ms | = | o o =
: T ) ec -
: ﬁ Allgemein Pezk current | 0.0 IA ;I
_ % Businfo Eingang Overflow flags | 030 IHex ;I
& Businfo Ausgang Datainput16 | 0<0000 [Hex = o
: o . Sdo Kanal . Limitation | B0 IHex LI
: _ Datainput32 | 0x00000000  [Hex |
5-C) Register Current sefpoint | 00 [a [=]
Data output 16 | 0x0000 [Hex x|
Datoutput32 | 0x00000000 [Hex |
3| 2 il <5 e 7 05 J
DL il 7l o7 [l
0518 Umdr |
| | —~—— 1-3204 | reser | — [ 2a¢
| 0518 Umdr | 0Upm | 004

Anzeige des aktuellen Prozessdatenverkehrs des Busmoduls. Werte konnen hexadezimal oder SI-

skaliert angezeigt werden.

Nummer | Beschreibung
1 Registerinhalt
2 Anzeigeformat des Registers
3 Registerinhalt
4 Anzeigeformat des Registers
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5.10.6 PROFIBUS und CANopen / Sdo Kanal

"E' ND40 Konfiguration

M= x|

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEEBSART FEHLER | OSZILLOS- | & NOT AUS |
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEEEN | AKTIVIEREN | LOESCHEM KOP =
) Q) Allgemein Bussystem / PROFIBUS und CANopen / Sdo Kanal
2 EEPROM ~ Dberwachung des SDOKanal ———————
(B Oszilloskop
; {:] Grenzwerte Ci i code Report status
3 Motor |00 |00
C} Heda Command address Report address
{a s o o
C] Technologie - Job Control
£ Manuelle Bedienung C i data Report data
=1 &5 Bussystem |G'XEEEEEEED |G'XEEEEEEED
- # (3 CAN-NOVOTRON

. [=£3 PROFIBUS und CANopen
: ﬁ Allgemein

- -$Z% Businfo Eingang

52 Businfo Ausgang

s

e

[com [ o |@ |

ND41-2204

R
EseT |

=

| 0518 Umdr |

0Upm | 00A

Anzeige des aktuellen Servicedatenverkehrs des Busmoduls.

Nummer | Beschreibung
1 Anzeige der angesprochenen Adresse, der Daten und des Befehls
2 Anzeige der Antwort der angesprochenen Adresse und der Daten
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5.11 Register

5.11.1 ,ASIC / 3105 und ,,ASIC / 3202“
Nur im ,Fortgeschrittenen Modus*“ verfugbar.

‘B ND40 Konfiguration

LJoks

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEBSART FEHLER OS8ZILLOS- & NOT AUS
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOF = = .E
=l O]
# Q) Algemein Register /ASIC / ND3105(5- i —
gh EEPROM :
% ; e NG | eeTRiERSART| FEHLER OSZILOS | g ot AUS
(8 Osziloskop Disable inverter Serbus watchdog PEN || AKTIVIEREN | LOESCHEN LR E i
s i Brake chopper enabl Under volts
: & e nder voltage 4
-3 Motor a Register /ASIC ] ND3202
# C Regler Reg adress error Over voltage ~— Potential Chip Status Register [ _PSR)
Ei:] 10 Wait generator error Ovwer current Disable control windup
'3‘_.{:] Technologie - Job Control Brake chopper enable Fin 107 {IN1)
Ei:] Manuelle Bedienung [hes BCBSta:B oot [—lsﬁj%& Bus error Pin FB[5] (IN2)
i Serbus ready
: O Bussystem ) . External error
Serbus write error H8 read write Error
\wirite disable H8 data error —Potential Chip Contrel Register {_PCR)
H& \watchdog error HB adress error Disable control Current offset clear
Brake ch bled Current offset load
- [ Registert o ske chopper ena urre
B Register? CRC eror counter 0 Clear error 101 pin direction register
) Registerd POT chip CRC error counter. 0 Telegram 3 101 pin output register
- [E7) Registerd
- [E Register5 —Moise i :
- [B) Messwerterfassung Serbus spike Brake chopper counter 0 1A 124
DC voltage 1 IB: 125
GEBNAEPEENN co we -
| E I Pl R T0: 50 T2:45 T4:0
T1: 46 T3: 46
| com | o @ |  nD4i-3204 | REsEr | — | a9
0,518 Umdr 0 Upm 00A @ Ll ':
| | | . A L A 0 =
| com | o & | npaam | reser [ — | as9%¢
| 0518 Umdr | 0Upm | 00A

Diese Seiten liefern

Informationen bei Fehlermeldungen.
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5.11.2 ,Registerl” ... ,Register5“
Nur im ,Fortgeschrittenen Modus* verfugbar.

“EY ND40 Konfiguration

=E ]

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

RESET
NCVODRIVE

SOLLWERT LEISTUNG BETRIEBSART
FREIGEBEN FREIGEEEN AKTIVIEREN

FEHLER OSZILLOS-
LOESCHEN | ) # noT_aus

F_P.{:] Allgemein

Register / Registerl

& EEFROM
-[8) Cszilloskop

t C] Grenzwerte

ﬁ@?@@r@

ActualOperationMo | |

3 Technologie - Job Control
: {:] Manuelle Bedienung

Canblodeld | 372 | hex

o1

PdoHandler || 304 | dez

a

- [B]) Messwerterfassung

SysStte || 900 [ dez

|G D> I

13

ez |
|
|
ExModinfol23] || 885 | hex | 00000000
DigitalSetpoint | | 202 | dez | 0
TargetPosition | [ 205 | dez | 0
:::::; Control I| 200 | bin | 10000001
- ES Regkterd ActualOperationMo | | 265 | dez | a7
E:z:; OperationMode | [ 201 | dez | a7
|

|COM|D @|

ND41-3204

244°C

| 0,518 Umdr |

00A

Nummer | Beschreibung
1 Durch Driicken einer jeden der zwolf Tasten wird ein Fenster ge6ffnet, in dem aus der Registerliste ein
Register ausgewahlt werden kann
2 Anzeige der Adresse des ausgewahlten Registers
Format, in dem der Wert des ausgewahlten Registers angezeigt wird
4 Dateninhalt des ausgewahlten Registers
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5.11.3 ,Messwerterfassung“
‘B ND40 Konfiguration Q o .

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe

RESET SOLLWERT LEISTUNG | BETRIEESART FEHLER OSZILLOS- | @ NOT AUS
NOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP =
B O Algemein Register | Messwerterfassung
4 EEPROM e /2\ 3
-[@) Dszilloskop
: Dateiname ... Text Messung | T |
+C] Grenzwerte
& O Moter Il:"-dest.csv w
[+ Regler Startzeit: Messzeit: Messzeitschritte:

+D 0 l — @ — sek h 1l sek ‘

C] Technologie - Job Control
Curr._r' |rmiD I |@ 25696
CurrentPeakLimit] | | g l :

+ E:i Manuelle Bedienung
o i ND3105 CurrentPeakLimit2 | | 233 | dez I

- L ND3202 DeBusVoliage | | 569 | dez | 1
- E= Register1
- [EE Register2 MotorTemp ]| 91 | dez | 0
- B2 Register2 McAngleOffset I | a2 : | 144,967
- [E& Reuisterd
[ Registers MotorTempFittered | [ 572 | dez | 0

B Messwerterfassung Motor TempControl I| 324 m | 00000100

[BHEIEEAA D> ]

[com | o [@ |  nperame [ Reser [ —

| 0518 Umdr | 0Upm | 00A

Seite kann zur zyklischen Speicherung von Messdaten verwendet werden. Zusatzlich zur Bestimmung
von acht frei auswahlbaren Registern erlaubt die Seite die Aufzeichnung der Ist-Werte fur Position,
Geschwindigkeit, Strom und Kuhlkorpertemperatur (diese vier Register sind Sl-skaliert).

Nummer | Beschreibung

1 Eingabe des Speicherorts und des Dateinamen oder Auswahl einer bereits existierenden Datei tber ,...*

2 Nach Dricken auf diesen Button 6ffnet sich ein Textfeld, in das ein Kommentar oder eine Bemerkung zu
der Messung eingegeben werden kann

3 Start / Stopp der Messung

4 Anzeige der Startzeit und der bisherigen Dauer der Messung

5 Einstellen der Lange der einzelnen Messschritte (1 s ... 3600 s)

6 Durch Driicken einer jeden der acht Tasten wird ein Fenster geoffnet, in dem aus der Registerliste ein
Register ausgewahlt werden kann

7 Anzeige der Adresse des ausgewahlten Registers
Format, in dem der Wert des ausgewahlten Registers angezeigt wird

9 Dateninhalt des ausgewahlten Registers

Diese Seite darf wahrend einer Messung nicht verlassen werden, da sonst eventuell

ungultige Daten aufgezeichnet werden.
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6 Einstellung der Motorparameter

Die folgenden Abschnitte beziehen sich nur auf die Einstellung der Motorparameter. Je
nach Applikation mussen weitere Einstellungen vorgenommen werden, die jedoch nicht
Teil der hier beschriebenen Erstinbetriebnahme sind.

Wenn lhnen bereits ein Parametersatz flr den Motor vorliegt, konnen Sie die Schritte 1

bis 6 Uberspringen und gleich diesen Parametersatz laden.

6.1 Anschluss des Motors
Der Motor muss gemafd Handbuch Teil 1 ,Grundgerat” angeschlossen werden.

‘ Die Motorwelle muss bei der Erstinbetriebnahme des Motors frei beweglich sein. I

Die Inbetriebnahme nach der elektrischen Installation umfasst

grundlegende Einstellungen zu Motor und Lagemesssystem,
* Einstellung des Stromreglers,
e Einstellung des Drehzahlreglers,

* Einstellung des Lagereglers.
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6.2 Erfassung der Motor- und Applikationsparameter

Die beiden nachfolgenden Tabellen sollen helfen, die notwendigen Kenndaten fur die Regler-
einstellungen sowie die Applikationsanforderungen an den Motor zu sammeln, damit eine zlgige

Einstellung des NOVODRIVE sichergestellt werden kann.

Motorspezifische Werte

NOVO7RON

fiir Dynamik und Bewegung
s — |

Daten fiir Hinweise Eingabewert(e)

Lagemessystem (Resolver, ERN1387, Erfassung des angeschlossenen

Encoder, EnDat2.2 etc.) Lagemesssystems plus eventuell Einstellung
der gewlnschten Auflésung des
Messsystems

Maximale Geschwindigkeit Erfassung der maximalen Geschwindigkeit
des Motors und der Applikation (notwendig
far die Auflosung der Geschwindigkeit)

Polpaarzahl (bei Drehmotoren) bzw.

Polabstand (bei Linearmotoren)

Temperaturfuhler Erfassung des Typs und Einstellung des
Widerstandswerts flir maximale Temperatur

Spitzenstrom Eingestellter Spitzenstrom darf nicht groRer
sein als der maximal zulassige Spitzenstrom
des NOVODRIVE

Nennstrom Eingestellter Nennstrom darf nicht grofRer
sein als der maximal zulassige Nennstrom
des NOVODRIVE

I’t Zeitkonstante Auslegung sollte so erfolgen, dass die
Motorwicklung keinen Schaden nimmt

Applikationsabhangige Werte

Daten fiir Hinweise Eingabewert(e)

- Geschwindigkeit Auswahl der gewlinschten

- Position Skalierungsfaktoren der

- Rampen Inbetriebnahmesoftware; siehe Handbuch

- Strom »Grundgerat“, Abschnitt , SI-Skalierung*

- Beschleunigungsrampe
- Bremsrampe

Spitzenstrom
Geschwindigkeitsliberwachung
Positionstberwachung

Distanzgrenzwert

Werte ergeben sich aus der Applikation
(lastabhangig) oder missen vom Anwender
vorgegeben werden; der vorgegeben Wert
darf aber nicht groRer als der Wert fur die
Stopprampe sein, welche sich aus der
angeschlossenen Last am Motor ergibt
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6.3 Schritt 1 - Verwendetes Messsystem eingeben

Benotigte Angaben:
* verwendetes Messsystem und in der Applikation maximal verwendete Geschwindigkeit (1),
* Polpaarzahl bzw. Polabstand (2).

Vorgehensweise:

* auf die Seite ,,Motor/Allgemein“ gehen; ,,Auswahl” dricken und aus der Liste den
entsprechenden Eintrag auswahlen (1); die maximale Geschwindigkeit der Applikation beachten

« auf die Seite ,EEPROM*“ wechseln; ,SAVE“ dricken; dann ,,Reset NOVODRIVE“ in der Menlleiste
dricken

« auf die Seite ,,Motor/Allgemein“ zurlick gehen; die Polpaarzahl (bei Drehmotoren) bzw. den
Polabstand (bei Linearmotoren) eintragen (2)

‘B ND40 Konfiguration g [}
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG | BETRIEBSART| FEHLER [ OSZILOS- | @ NOT AUS
NOWODRIVE | FREIGEBEM | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP T
+ () Allgemein Motor / Allgemein
Pt EEEROM s
(&) Osziloskop Motor Polpaare 5
+ [:] Grenzwerte Polabstand o
= E Matar (Mord zu Nord)
%1 Allgemein
ﬁ Temperatur Berechnen Kommutierungsfaktor
ﬁ Bremse
ﬁ Spitzenstrom -Lag,err?e_gsgystem
£k Effektivstrom [ECh1z25
ﬁ Stromregler :A&vanoed rﬁoluﬁon [2{5 Bif}
ﬁ Feldschwachung
ﬁ Autokomm
+ [:] Regler A i I ystem (Liste)
+ Q0 T
+ [:I Technologie - Job Control NI L0 -
+ (3 Manuelle Bedienung Winkel | 213.011 “e
+ [:] Bussystem Offset 144,967 ‘el
+ [:] Register | | |
| DialogFeedbackList X
Nr. | Rickmeldesystem | Auflosung | Maimale Geschwin... | zustzliche Informe| 4|
1 Resolver Standard resolution (168t} 3000 Upm [ 3l
COM U 12  Resolver Standard resolution (16Bit) 6000 Upm
3 Resolver Standard resolution (16Bit) 12000 Upm
4 ERMN1387 Standard resolution (16Bit) 3000 Upm Heidenhain Sinuse) _
5 ERN1387 Standard resolution (16Bit) 6000 Upm Heidenhain Sinuse| =
& ERN1387 Standard resolution (16Bit) 12000 Upm Heidenhain Sinuse
7 Encoder 2048 Inc. Standard resolution {16Bi) 3000 Upm chne Kommutierun
8 Encoder 2048 Inc. Standard resolution (16Bit) 6000 Upm ohne Kommutierun| |
9 Encoder 2048 Inc. Standard resolution (16Bit) 12000 Upm ohne Kommutierun
10 ECN1325 Standard resolution {16Bi) 3000 Upm Heidenhain ENDA
11 ECN1325 Standard resolution {16Bit) 6000 Upm Heidenhain ENDA
12 | ECN1325 Standard resolution {16Bit) 12000 Upm Heidenhain ENDA
13 | ECN1325 Advanced resolution {20 Bit) 2500 Upm Heidenhain ENDA
14  ECN1325 Advanced resolution_ (20 Bit) 5000 Upm Heidenhain ENDA s |
= : e = i = ; 5]
-Sensor type
% rotatorisch ¢ linear OK | Abbruch
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6.4 Schritt 2 - Skalierung bestimmen
Benotigte Angaben:

NOVO7RON

fiir Dynamik und Bewegung
———————

Skalierung und Einheiten von der Inbetriebnahmesoftware und den Erweiterungsmodulen

verwendeten Werten

Vorgehensweise:

auf die Seite , Aligemein/Skalierung/Anzeigeformat und Einheit“ gehen; die gewlnschten

Skalierungseinheiten und -nachkommastellen auswahlen

optional kann in die Skalierung auch ein Getriebe oder eine Spindel mit einbezogen werden; die

Eingabe hierfur erfolgt unter , Aligemein/Skalierung/Getriebeiibersetzung”

die internen Skalierungsfaktoren miissen nach einer Anderung neu berechnet werden; dazu

,Berechnen“ dricken

‘& ND40 Konfiguration

S E

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEESART FEHLER OSZILLOS- & NOT AUS
MOWODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP =
= E Aligemein A Allgemein / Skalierung ! Anzeigeformat und Einheit
L oo Geschwindigkeit- Position
4 Netzspannung Einheit Einheit

- 23 Skalierung

: [eeeeee. om v
%y, Anzeigeformat und Eif

maximaler Wert

[e22 222 mmar |

maximaler Wert

0.518 Umdr

ﬁ Getriebeubersetzung :5{}[)[) Upm .2043.000 Umdr
j]-_ Information Luflésung Mmunﬂ
ﬁ Freigabeverzdgenung |1 Upm :0.001 Umdr
ﬁ Endschalter |=
ﬁ Fehlerstoppzeit Rampen —Strom -
ﬁ Ereignismeldungen Einheit Einheit
i |esese ¢ vpnims || | [s2eee. 2 -]
%5 Fehlerhistorie maximaler WWert maximaler Wert
2328 Upmims 80A
4% EEPROM ik =87
[E) Oszilloskop _{'-\J.I'ﬂDSL[nt_g ..!'T‘q;.rﬂq_sung
516 Grenznee |0.1 Upmims |01 A
+- ) Motor = 2
o D Regler I™ Umkehrung der Skalierungsrichtung Berechnen
i o] . Achtung:
Technologie - Job Cortrol  |#|  Flreine komekte Skalisrung mul das Ruckmeldesystem sowie
<+ ‘_C] == noiule e R [»|  dieGetisbedbersetung richtig konfiguriert sein.

00A
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6.5 Schritt 3 - Grenzwerte fir Rampen und Geschwindigkeit festlegen

‘B ND40 Konfiguration

=

£ [:'I Technologie - Job Control
+ C] Manuelle Bedienung

+ [:] Bussystem

+ [:] Register

0.518 Umdr

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT weistune | eerrigssart]  Ferem | St | A
NOVODRIVE FREIGEBEN FREIGEEEN AKTIVIEREN LOESCHENM KOF i g e
0 Algemein Grenzwerte / Rampen[t  Hife
ﬁ EEERL Rampengrenzwerte remizm | |
§ BETRIEESART OSZILLOS-
B3 Dsziloskop _ KTIVIEREN | LOESCHEN [ . # NOT_AUS
=1 £ Grenzwerte Beschleunigu 100.0 Upmims
Grenzwerte ! Geschwindigkeiten
%4 g Bremsen 100.0 Upmims o
ﬁ Geschwindigksiten max. Geschwindigkeiten
ﬁ Position Stopprampe : 100.0 Upmims Der Geschwindigkeitssollwert kann mit der Sollwertgrenze
#ﬁ Ballastschaltun - auf einen maxdmalen Wert begrenzt werden.Der Wert der
L 9 e Wt 2328 Upmims Sollwertgrenze muss positiv vorgegeben werden, da der
ﬁ Distanzgrenzwert Betrag des Geschwindigl lhwerts ausgewertet wird.
+-C Motor Auflésung 01 Upmims Sollwertgrenze 2500 Upm
Regl - =
* D S o Die Istwertgrenze Uberwacht die tatsachliche Geschwindig-
+ (1o Hinweis: keit des Motors. Ist die Geschwindighkeit des Motors grd Ber

(1) Die Stopprampe ist typischerweise gro Ler als die anderen
beiden Rampenwerte.

(2) Einheit, Auflosung and maximaler Wert konnen auf der
Seite "Skalierung / Anzeigeformat und Einheit” verandert
werden.

{3} Alle Vorgabewerte mussen positiv sein.

1>

Die meisten Betriebsarten verwenden beim Beschleunigen und Bremsen einen Rampengenerator.

Vorgehensweise

=

0,518 Umdr

ND41-3204

als die Istwertgrenze wird der Fehler 705 ausgelost.

Istwertgrenze 2600 Upm

Die Toleranzbreite der Geschwindigkeit definiert sinen
Geschwindigkeitsbereich (positiv als auch negativ) um den
der Istwert der Geschwindighkeit abweichen darf, so dass der
Sollwert als emeicht git.

Teleranzbreite 48 Upm

max. Geschwindigkeitsabweichungsfehler

|stwertgrenze : 500 Upm

aktueller Fehler | 0 Upm

| RESET | -

0 Upm

* auf die Seite ,,Grenzwerte/Rampen” gehen; in (1) und (2) kdnnen die Werte flr die

Beschleunigungs- bzw. die Bremsrampe vorgeben werden, wobei in der Regel derselbe Wert fur

beide Rampen gewahlt wird

« die Werte sind physikalisch beschrankt durch das Spitzenmoment des Motors und die Masse, die
bewegt wird; kann der Motor dem Rampengenerator nicht folgen, wird ein Schleppfehler ausgelost

¢ auf die Seite ,,Grenzwerte/Geschwindigkeiten“ gehen; Eingabe der Geschwindigkeitsbegrenzung

(4) (vorgegeben von maximaler Motorgeschwindigkeit), der Geschwindigkeitsgrenze (5) (10 %
grofler als maximale Motorgeschwindigkeit) und der maximalen
Geschwindigkeitsabweichungsgrenze (6) (maximale Motorgeschwindigkeit)

Fir die Ermittlung der Stromregelparameter wird der Motor ohne Last betrieben. Deshalb
sind fur die Einstellung des Stromreglers vorerst moglichst groRe Rampen- und

Geschwindigkeitswerte auszuwahlen.
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6.6 Schritt 4 — Grenzwerte fiir Strom festlegen

= ND40 Konfiguration g =
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus  Hife
- [~
RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEBSART FEHLER OSZILLOS- & NOT AUS g £l
NOVCDRIVE | FREIGEBEN | FREIGEEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP = bdas ife
Q) Agemen Motor  Sizensrom 43, | sermessinr| | foen, | oszuos | wwor s |
- EEPROM S :
(@) Osaloskap wemesrEEne i Motor / Effektivstr
: szillo:
£ Das NOVODRIVE begrenzt den Spitzenstrom mit zwei ok bl
+ D Grenzwerte Werten. — Effektivstrombegrenzung
=] Mator
H E 3 Im ersten Feld ist der Spitzenstrom des Motors einzugeben. Dias NOVODRIVE begrenzt den Effektivstrom mit zwei
s i ﬁ Allgemein Der Wert ist aus dem Datenblatt des Motorhersteller zu Werten.
& #9 Temperatur beziehen. Der erste Eingabewert dient zur Begrenzung des
s‘;‘ s : Vorgabewerts des Effektivstrom:
o S8 Spitzenstrom Motor 80 A B 30 A
-~ . Der zweite Wit zur Spitzenstromby it
2 er zweite zur Spitzenstrombegrenzung ist vom : :
ﬁ Effekdivstrom Anwender abhangig. Dieser Wert muss / kann vom g'?reg\leﬂe Wett dient zur Begrenzung d?S Istwertls des
: B e ivstroms. Wenn der alduelle Effektivstrom diesen
4 Stomregler Wert tiberschrettet wird der Fehler 315 ausgelist.
g2 Feldschwach i l :
ﬁ sChwachung Spitzenstrom Anwender 80 A B e 30 A
: ﬁﬁumkomm Deer kleiner Wert der beiden Vorgabewerte wird als aktuell
= ier kleiner Wert der beiden Vorgabewerte wird als aktuelle . : . S
af C] Regler Spitzenstrombegrenzung verwendet. MNur der Kleinere dieser beiden Werte ist wirksam.
=Qo méglicher Spitzenstrom 80 A
3 Technologie - Job Cortrol
i Hirweis: Zeitkonstante zur Berec
+ Q WManuells Bedienung Die aktuelle Spitzenstrombegrenzung kann auch durch die nung des Effektivstroms 4 ~| Sekunde(n)
i+ Bussystem Effektivstromstrombegrenzung sowie der Temperatur- o
# £ Register kennlinie des NOVODRIVE begrenzt werden. aktueller Effektivstrom 00 A

Effektivstrom fur "Suche Anschlag"
Typ. Werte: 60...80% von der Effektivstrombegrenzung

Blockierstrom @1— A

[0 (@ | noerame | meser | — | 1ssc

| 0518 Umdr | 0Upm | 004 \per-3008

| 0518 Umdr |

Vorgehensweise:
* auf die Seite ,Motor/Spitzenstrom*“ gehen; den Spitzenstrom des Motors in (1) und (2) eingeben

* auf die Seite ,Motor/Effektivstrom” gehen; in (3) und (4) den kleineren Wert aus dem
Nennstrom des Motors und dem Nennstrom des NOVODRIVE eintragen (in der Regel wird man (4)
etwas groRer wahlen als (3), um eine Fehlermeldung zu vermeiden); die Erwarmungszeitkonstante
(It Zeitkonstante) des Motors in (5) eintragen

Um eine lange Lebensdauer des NOVODRIVE zu gewahrleisten, sollte der Effektivstrom
nie grofer sein als der Nennstrom des NOVODRIVE.

e auf die Seite ,EEPROM* gehen; ,SAVE“ dricken; dann ,Reset NOVODRIVE“ in der Menuleiste
driicken
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6.7 Schritt 5 — Autojustage durchfiihren
Hinweise

* Der Motor muss abgeflanscht und frei beweglich sein.

* Die Netzspannung muss zugeschaltet werden.

* Die Hardwareeingange (GPIn1 und GPIn2) fur Leistungsfreigabe und Sollwertfreigabe mussen
eingeschaltet sein. Die Steuerung des Motors erfolgt Uber die Inbetriebnahmesoftware.

Vorgehensweise

« auf die Seite ,Motor/Allgemein“ gehen; 'Autojustage’ dricken;

‘ Achtung! Der Motor kann sich nun ruckartig bewegen! I

¢ warten bis die Autojustage ausgefuhrt wurde, d.h. bis der griine Haken erscheint

* auf die Seite ,EEPROM* gehen; ,SAVE“ dricken
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6.8 Schritt 6 — Parameter fiir den Stromregler ermitteln

6.8.1 Einstellungen

» auf die Seite ,Oszilloskop“ gehen

e — T —
"B ND40 Konfiguration L:..]‘D
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe ]-D
REZET SOLLWERT LEISTUNG EBSAR FEHLER - =
NOVODRIVE | FAEIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN [ e | ®noraus [l Hife
[ EBSAR FEHLER
+ © Agemein Oszilloskop|EN | "AKTIIEREN | LOESCHEN [ e | #norAus |
-4 EEPROM - y
5 Osalloskop — Kanal 1 “ Oszilloskop
£ Grenzwerts SpeedSetpoint 1 >| W akiiv o —Trigger 2
£ Mot H
Q HegTr Zoom (¢ g (1 €2 2 [ 16Bit |§: ISpeedSetpoirM 4 i =
e = N :l
= —
— Zoom (¥ 7 3 =
8] .  Kanal 2 = Qg g %
-(2) Technologie - Job Cortrol SpeedSetpoint1 | ¥ aktiv 2 ; e
Manuelle Bedienung = [~ Skalierung : T 5 =
et Zoom g &1 2 3 % Inkr: / Diw Zeitbasis { Div %
] ; ES
e P 2 32 - 1:1 20ms el g
o
E

—Trigger Modus

Trigger level Trigger delay

Zoom + Qg (1 2

—Kanal 3
ISpeedAc‘tuaI : - I v aktiv

[~ 16Bit

—

Zoom " g &1 2

—Kanal 4
ISpeed.P\c‘tuaI : vl v aktiv

I EEn

e

EAREIEIN

" Auto Triggerung I [i] -3 = giv
i* Normale Triggerung e e e

" Bitweise Triggerung

TriggerBit 7| 6|54 3|2]1]0]

Daten kopieren | Triggerung halt |

com o [@ | ooz | Reser | — | 2sa¢
| 0518 Umdr | 0Upm | 00A
0518 Umdr |

Eingabe der Oszilloskop-Daten:

Unter Reiter ,,Signal“

Unter Reiter , Trigger“

Kanal 1 (1) PhaseCurrSetpointA1; aktiv Trigger Kanal (4) SpeedSetpointl
Kanal 2 (2) PhaseCurrActualAl; aktiv Skalierung (5) 16 ... 64 (abhangig von Motor)
Kanal 3 (3) nicht aktiv Zeitbasis (6) 4 ... 100 ms (so wahlen, dass eine
bis zwei Sinusperioden sichtbar sind)
Kanal 4 Trigger Modus | (7) Normale Triggerung
Trigger delay (80
Triggerflanke (9) steigende Flanke
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* auf die Seite ,Manuelle Bedienung/Testmodus“ gehen

B ND40 Konfiguration g m|
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus  Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG | pETRIERSART| FEHLER OSZILLOS- | @ noT AUS
WOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREM | LOESCHEN HOP 5
& ) Algemein Manuelle Bedienung / Testmodus
%4 EEPROM —Testmodus
- (&) Osziloskop i
# ) Grenzwerte |
#-C Motor \iizhle Betriebsart e
+ O Regler " Reversieren mit Lageregelung
.:": Qo " Reversieren ohne Lagersgelung @
) Technologis - Job Control -
: " Drehzahlvorgabe mit Lageregelung
=3 Manuelle Bedienung
: %1 e " Drehzahlvorgabe chne Lageregelung
() Bussystem e
5180 Regster eversisren
Geschw. l 2300 Upm
obere. Pos. 2000 Umdr Teachin i
untere Pos. 0,000 Umdr Teachin I
— Drehzahlvorgabe
Geschw. l : 400 Upm = I + I
Hinweis: Zum Testen muss die Leistung freigegeben sein
o0 (@) I e o
d el R it et !
= vk letar sk I I
| com | 0o | @ | ND41-3204 | RESET | -
i 0518 Umdr | 0Upm | 00A

Wenn der Motor ohne Last lauft, flieRt nur sehr wenig Strom. Unter diesen Bedingungen kann das
Verhalten des Stromreglers nicht beurteilt werden. Deshalb wird der Motor reversiert, da wahrend der
Drehrichtungsanderungen sehr viel Strom flief3t.

Die Rampen und die Verfahrgeschwindigkeit sollten so grofR gewahlt werden, dass mindestens der
halbe Spitzenstrom erreicht wird. Die Reversierpunkte sollten so weit auseinander liegen, dass der

Motor fur das Hin- und Herfahren 5 bis 10 s braucht.

Beispielhaft gewahlte Werte (abhangig vom Motor):

Testmodus (1) ,Reversieren ohne Lageregelung“ auswahlen und ,aktivieren“ dricken
Reversieren Geschwindigkeit (2) 3000 Upm (maximale Geschwindigkeit des Motors vorgeben)

obere Position (2) 10,0 Umdr.

unter Position (2) 0,0 Umdr.

Drehzahlvorgabe (2) 3000 Upm
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e auf die Seite ,Motor/Stromregler” gehen

™ ND40 Konfiguration

=JOkd

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG | RETRIERSART| FEHLER OSZILOS- | @ noT AUS
NOWODRIVE FREIGEBEN FREIGEEEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP =
- Algemein Motor / Stromregler
g% EEFROM
-([&] Osilloskop e proportional
: aktueller Strom
+{:] Grenzwerte m—l
=-E3 Motor _l J_._W Contraller
i Stromsollwert, i O
P --ﬁ Allgemein +® ik Ausgang
ﬁ Temperatur EME: ;
--ﬁ Bremse Hioim e s ation
-ﬁ Spitzenstrom
--ﬁ Effeldivstrom " -.all»ityeclllg .
- eschwindighkeit
@ Sromveger =
: --ﬁ Feldschwachung Bktive Werte |Satz ﬂl Satz 1 I
g Autokomm I—
: -Antei %
‘7‘{:‘ ks P-Anteil (Kp) 60,000
Qo I-Anteil (Ki) ( : | 5098 %
{:] Technaologie - Job Contral
) Manuelle Bedienung EMKKDT"maﬁ“@ | 3150 %
{:‘ s pyetem Phasenvorsteuerung 100000 %

A>T

Bt 0?2

| com | o @ | NDar3m | Reser | — |
| 0518 Umdr | QUpm | 00A
Parameter Default- bzw. Startwerte
P-Anteil (Kp) (1) Startwert je nach Motorinduktivitat wahlen:
Motorinduktivitdt < 1 mH = 1%
Motorinduktivitat 1...10 mH = 10%
Motorinduktivitdt > 20 mH = 100%
I-Anteil (Ki) (2) 0%
EMK-Kompensation (3) 0%

Phasenvorsteuerung

(4) 400 % bei Resolver als Lagemesssystem, ansonsten 100 %
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6.8.2 Vorgehensweise
LLeistung freigeben“ und ,Sollwert freigeben” in der MenUleiste aktivieren
¢ Aufzeichnung des Oszilloskops betrachten
(1) Einstellung des P-Anteils

Der P-Anteil muss so hoch eingestellt werden, dass auch beim Reversieren keine Schwingungen

(hohe Frequenzen) auftreten und dass die Amplituden der Strome angeglichen sind (die Phasenlage

muss nicht dbereinstimmen).

Die Einstellung des P-Anteils kann online erfolgen.

Die auf der nachsten Seite aufgefihrten Oszillogramm-Abbildungen sollen bei der Einstellung des P-

Anteils helfen. Die Eingabe ist auf 0 % ... 100 % beschrankt.

e Oszillogramm (1): Der Soll-Strom ist viel grofler als der Ist-Strom. — Der P-Anteil muss vergrofert
werden.

e Oszillogramm (2): Der Ist-Strom ist viel grofer als der Soll-Strom. Der Regler schwingt. — Der P-
Anteil muss verkleinert werden.

e Oszillogramm (3): Der Ist-Strom entspricht in etwa dem Soll-Strom. — Der P-Anteil ist gut
eingestellt.

Falls der P-Anteil 200 % betragt und der Regler nicht schwingen sollte, ist keine weitere
Veranderung des P-Anteils vorzunehmen und dieser Wert anzunehmen.

Die Fehlermeldung 308 deutet auf einen stark schwingenden Stromregler hin. In diesem
Fall sind die Stromregelparameter ,P-Anteil“, ,I-Anteil“ und ,EMK Kompensation“ deutlich
zu reduzieren. Das Einstellen ist dann von vorn zu beginnen.
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Oszillogramme fiir die Einstellung des Stromreglers

NOVO7RON

fiir Dynamik und Bewegung

‘B Oscilloscope

PhaseCurrSetpointA1 [16inc / Div]
PhaseCurrActualA1 [16 inc / Div]

Time Baze: 10ms

=%

LEVEL TRIGGER

‘B Oscilloscope
PhaseCurrSetpointA1 [16inc / Div]
PhaseCurrActualAl [16inc J Div]

Time Basze : 10 ms

g

Hr._ ; | 1

e
I|||I || ||
1

|||I|| || |u|

|

-Joks

LEVEL TRIGGER

"B Oscilloscope

PhaseCurrSetpointAl [16 inc / Div]
PhaseCurrActual Al [16inc / Div]

Time Base: 10ms

LEVEL TRIGGER

"B Oscilloscope

PhaseCurrSetpointAl [16inc / Div]
PhaseCurrActualAl [16inc / Div]

Time Base : 10 ms

LEVEL TRIGGER
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(2) Einstellung des I-Anteils
Der Richtwert fir den |-Anteil des Stromreglers liegt bei 10 % des P-Anteils. Das Ergebnis dieser
Einstellung ist in Oszillogramm (4) zu sehen.

Trotz optimaler Einstellung des P-Anteils und des I|-Anteils kann eine deutliche Phasen-
verschiebung zwischen dem Soll-Wert und dem Ist-Wert bestehen bleiben.

* auf die Seite ,Manuelle Bedienung/Testmodus“ gehen; ,Drehzahlvorgabe ohne Lageregelung”
auswahlen und aktivieren
« auf die Seite ,Oszilloskop“ gehen; unter dem , Trigger“-Reiter ,Auto Trigger“ auswahlen

e auf die Seite ,Motor/Stromregler” gehen

(3) Einstellung der EMK-Kompensation
Die EMK-Kompensation muss bei hohen Geschwindigkeiten eingestellt werden, weil bei kleinen
Geschwindigkeiten die EMK nicht als Storgrofle auftritt. Das Ziel ist, die Phasenverschiebung von Ist-
und Soll-Phasenstrom zu verkleinern und beide Strdme zu minimieren.
Die EMK-Kompensation muss aber eher zu klein als zu grof eingestellt werden, da sonst die Gefahr
besteht, dass der Ist-Strom deutlich groRer ist als der Soll-Strom, was zu unkontrolliertem Verhalten
des Motors fuhren kann.

Zum optimalen Einstellen muss die EMK-Kompensation von 0 % ausgehend vorsichtig in 1 %-

Schritten erhoht werden.

Die Stréme nehmen bei VergroRerung der EMK-Kompensation zunachst ab. Nach Uberschreiten des

Optimums steigen die Strome wieder an.

Zur besseren Beurteilung sind auf der nachfolgende Seite Oszillogramme mit verschiedenen

Einstellungen abgebildet:

* Oszillogramm (5): Die EMK-Kompensation ist zu klein eingestellt.

* Oszillogramm (6): Die EMK-Kompensation ist zu grofd eingestellt.

e Oszillogramm (7): Die EMK-Kompensation ist richtig eingestellt. Ist-Strom und Soll-Strom nehmen
hier den kleinsten Wert an. Nun 1 % bis 2 % abziehen und diesen Wert auf der Seite
~Motor/Stromregler” eintragen.
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Oszillogramme fiir die Einstellung der EMK-Kompensation

‘B Oscilloscope [;]@ ‘& Oscilloscope g@

PhaseCurrSetpointAl1 [8inc / Div] PhaseCurrSetpointA1 [Binc/Div]
PhaseCurrActualAl [Binc / Div] PhaseCurrActualAl [Binc/ Div]

Time Baze: 10ms Time Basze : 10 ms

| 1 | ! 'I
VYY)

AUTO TRIGGER AUTO TRIGGER

"B Oscilloscope

PhaseCurrSetpointAl  [Binc / Div]
PhaseCurrActual Al B inc / Div]

Time Base: 10ms

AUTO TRIGGER

LLeistung freigeben” und ,Sollwert freigeben” in der Menuleiste deaktivieren
(4) Speichern der ermittelten Werte
¢ auf die Seite ,EEPROM* wechseln; ,,SAVE“ drlucken
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Einstellung der Motorparameter

6.9 Schritt 7 — Parameter der Applikation vorgeben
6.9.1 Einstellungen (sofern diese noch nicht in Schritt 1 bis 6 gemacht wurden)

« auf die Seite ,Allgemein/Skalierung/Anzeigeformat und Einheit“ gehen; die gewlnschten
Skalierungsfaktoren auswahlen und mit ,Berechnen” aktivieren
B Npao Konfiguration g [
Datei Bearbeiten Optionen Editermodus Hilfe
Nc:zr%)%mvE I?HDIE_:EWEEBREL ngggggd A LQEQQEEN OSZET | @ wor_Aus |
=15 Aligemein i in | Skalierung / Anzeigeformat und Einheit
+ | Gerateinformation -G Do
g Netzspannung Einheit Einheit
= Skalienng [teeses vem  w|| | [e#e 22 mar ¥
Ry Arzsigefomat und Ei imaler ert imaler Wert
ﬁ Getriebelbersetzung !SDDD Upm |MDDD Umdr
o I Information Aaiflc T
g Freigabeverzigenung [1upm [0.001 Umdr
- gf Endschatter =
H &i Fehlerstoppzsit —Rampen —Strom
g Ereigrismeldungen Einheit Einheit
R [¢eeee ¢ vpmma v[| | [e2ees 2 2 |
& Fehlethistorie imaler Wert : imaler Wert
& EEPROM 1232.3 Upmims |80A
[E) Cszilloskop : :
- Grenzwerte i | {0 pime S
+ ) Motor
+C] Regler [~ Umkehrung der Skalierungsrichtung Berechnen I
+ Qmw 2 _] Achtung:
- ie - “ Fir eine komekie Skalienung mull das Rickmeldesystem sowie
:JD Tedﬂnol:lqle il ConI[ >]L die Getriebelbersetung richtig konfiguriert sein.
= - o i
@A D> [l ] o7
[ o [@ | noaaan [Reser [ — |
i 0,518 Umdr | 0Upm | 00A
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e auf die Seiten ,,Motor/Peak current” und ,,Motor/I2t current” gehen; dort die Strome, mit der
die Applikation spater arbeiten darf/soll, einstellen

Motor/Peak current Motor protection (1) | Nicht verstellen

Application peak current (2) Wert des maximal zulassigen Spitzenstroms der

Applikation eintragen

Motor/I2t current Eff. current limit

(3) | Nicht verstellen
Eff. current boundary (4) | Nicht verstellen
Time constant (5) | Nicht verstellen

"B ND40 Konfiguration

BEX

RESET
NOVODRIVE

SOLLWERT
FREIGEBEN

LEISTUNG
FREIGEBEN

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hife

FEHLER
LOESCHEN

BETRIEBSART
AKTIVIEREN

S %]
OSZILLOS- # NOT_AUS |

WA pdus  Hilfe

Motor / Spitzenstrom [{NE | BETRIEESART| FEHLER

OSZILLOS-
o | o NOT_AUS |

--ﬁ Eﬁek;tivstmm
-ﬁ Stromregler
e Feldschwachung

: ﬁ Autokomm
O Regler

D Technologie - Job Control
| {:] Manuelle Bedienung

i EBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN
4% EEPROM .
@ Osloskop o i Motor / Effektivstr
i SZ
H Das NOVODRIVE begrenzt den Spitzenstrom mit zwei ok bl
Werten. — Effektivstrombegrenzung
Im ersten Feld ist der Spitzenstrom des Motors einzugeben. Das NOVODRIVE begrenzt den Effekdtivstrom mit zwei
Der Wert ist aus dem Datenblatt des Motorhersteller zu Werten.
25 Temperat beziehen. Der erste Eingabewert dient zur Begrenzung des
ﬁ B:: - ; Vorgabewerts des Effektivstrom
LS = ST 5.0 Effektivstromgrenzwert 40 A

Der zweite Wert zur Spitzenstrombegrenzung ist vom
Anwender abhangig. Dieser Wert muss / kann vom
Benutzer eingestellt werden.

Spitzenstrom Anwender I : 80 A

Der zweite Wert dient zur Begrenzung des Istwerts des
Effeltivstroms. Wenn der akiuelle Efektivstrom diesen
‘Wert Uberschreitet wird der Fehler 315 ausgelost.

Effektivstrombegrenzung I : 40 A

Der kleiner Wert der beiden Vorgabewerte wird als aktuelle
Spitzenstrombegrenzung verwendset,

méglicher Spitzenstrom B0 A

Hinweis: Zeitkonstante zur Berecl
Die aktuelle Spitzenstrombegrenzung kann auch durch die nung des Effektivstroms |* v | Sekunde(n)
Effektivstromstrombegrenzung sowie der Temperatur-

kennlinie des NOYODRIVE begrenzt werden. aktueller Effektivstrom 00 A

Effeldivstrom fur "Suche Anschlag”
Typ. Werte: 60...80% von der Effeltivstrombegrenzung

Mur der Kleinere dieser beiden Werte ist wirksam.

Blockierstrom I_D‘I‘ A
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« auf die Seite , Grenzwerte/Geschwindigkeit“ gehen; dort die Grenzwerte fir die Geschwindigkeit

eintragen
Grenzwerte / Sollwertgrenze (1) | Maximale Geschwindigkeit der Applikation eintragen
Geschwindigkeit Istwertgrenze (2) | Maximal zuldssige Ist-Geschwindigkeit eintragen, die in
der Applikation auftreten darf; sobald der eingestellte
Wert Uberschritten wird, wird Fehler 705 ausgelost;
Ublicherweise wird dieser Wert etwas hoher als die
»Sollwertgrenze“ gewahlt, da die Ist-Geschwindigkeit je
nach Reglereinstellung Uberschwingen kann;
ggf. muss der Wert wahrend der Ermittlung der
Parameter des Drehzahlreglers noch verandert werden,
da sonst der Fehler 705 auftritt
Geschwindigkeits- (3) | Maximal zulassige Abweichung zwischen Ist- und Soll-
abweichungsfehler Geschwindigkeit eintragen, die bei der Regelung
auftreten darf; ein niedriger Wert kann nur erreicht
werden, wenn der Drehzahlregler ,hart” eingestellt
ist/wird;
ggf. muss der Wert wahrend der Ermittlung der
Parameter des Drehzahlreglers noch verandert werden,
da sonst der Fehler 701 auftritt
"B ND40 Konfiguration g =
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
NOVODRIVE | FREIGEEEN | FREIGEREN | eenew | Lotscin [ OSZLLOS | @ NoT_AUS
+(0 Algemein Grenzwerte | Geschwindigkeiten
ﬁ SRR max. Geschwindigkeiten
[3) Csziloskop
: Der Geschwindighkeitssollwert kann mit der Sollwertgrenze
=& Grenzwerts auf einen mandmalen Wert begrenzt werden Der Wert der
ﬁ Rampen Sollwertgrenze muss positiv vorgegeben werden, da der
TR Betrag des Geschwindigl lwerts ausgewertet wind.
%1 Geschwindigkeiten @__
. Sollwertgrenze 2500 Upm
ﬁ Position

ﬁ Ballastschaltung
ﬁ Distanzgrenzwert
+ [:] Motor
+ [:] Regler
+ 30
+ C] Technologie - Job Control
+ [:I Manuelle Bedienung
£y [:] Bussystem
+ [:] Register

0,518 Umdr

Die Istwertgrenze Uberwacht die tatsachliche Geschwindig-
keit des Motors. Ist die Geschwindigkeit des Motors groBer
als die Istwertgrenze wird der Fehler 705 ausgelost.

Istwertgrenze : 2600 Upm

Die Toleranzbreite der Geschwindigheit definiert einen
Geschwindigkettsbereich (postiv als auch negativ) um den
der Istwert der Geschwindigkeit abweichen darf, so dass der
Sollwert als emeicht gitt.

Toleranzbreite 48 Upm

max. Geschwindigkeitsabweichungsfehler
|stwertgrenze : 500 Upm
aktueller Fehler | 0 Upm
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6.10 Schritt 8 — Drehzahlregler einstellen
Die Einstellung des Drehzahlreglers hangt unter anderem vom Verhalten der Last ab. Alle weiteren
Einstellungen missen daher mit eingebautem und angeflanschtem Motor durchgefihrt werden.

(1) Voreinstellung

* auf die Seite ,Manuelle Bedienung/Testmodus“ gehen; ,Reversieren ohne Lageregelung”
auswahlen und aktivieren
* auf die Seite ,0szilloskop“ gehen und das Oszilloskop neu einstellen

- Technologie - Job Control
+ ) Manuelle Bedienung
+Q Bussystem

3 ) Register

foom g 1 €2

lSpeedSetpoint‘I : vl v aktiv

—Kanal 3

Zoom * g (41 2

ISpeedActuaI : - l v aktiv

[~ 16Bit

Zoom (g 1 (2

—Kanal 4
ISpeedActual : - l v alkdiv

~—{" Bitweise Triggerung

" ND40 Konfiguration g =
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe g = '
RESET SOUWERT | LEISTUNG | eeTRiERSART|  FEHLER -
NOVODRIVE FREIGEBENl FREIGEEEN A.KTIVIERENl LOESCHEN [ el ""C'T—"‘US us  Hilfe
- G | BETRIEBSART| FEHLER OSZILLOS-
# O Algemein Oszilloskop|[EN | AKTIVIEREN I LOESCHEN [ KoF ‘ - HEGES
gg EEPROM —~ B
: Oszilloskop —Kanal 1 £ szilloskop
63 Grenzwerta [ SpeedSetpoint1 : v| ¥ akiiv = ZE
i [ Ingger
[ Mot
* Q Motor Zoom F Qg 1 2 1 | 16Bit Igj | SpeedSetpoint 1 4 v[
] Regler =
— Zoom % 7 7
=3 o s = 0 T Fi2 63
i
@
z
=
E

[ vebunjisuig | seBBuy  8jpubig

“_\* Mormale Triggerung

Trigger Bit 7| 6| 5

—Skalierung
Inkre e / Div Zeitbasis { Div
|32 j +| 11 Zﬂms
—Trigger Modus

Trigger level Trigger delay

" Auto Triggerung I [i] 3 = 4iv
Tri_ggerﬂanke e

4]al2f1]o]

Daten kopieren | Triggerung halt_|
(27
| ool
i 0,518 Umdr | 0 Upm | D.DA“NDM-W
" i 0518 Umdr |
»Signal“: Trigger:
Kanal 1 (1) SpeedSetpointl; aktiv, 16 Bit Trigger Kanal (4) SpeedSetpointl
Kanal 2 — Skalierung (5) (abhangig von der Geschwindigkeit
bzw. vom Sollwert fir den Strom)
Kanal 3 (2) CurrentSetpoint; aktiv, 16 Bit Zeitbasis (6) 10 ... 200 ms (abhangig von der Last)
Kanal 4 — Trigger Modus | (7) Normale Triggerung
Trigger delay (8)-3
Triggerflanke (9) steigende Flanke

Die Zeitbasis sollte so eingestellt werden, dass ein kompletter Rampenverlauf auf dem Oszillogramm

sichtbar ist.
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(2) Ermittlung des maximalen Rampenwerts (Stopprampe)

e, Leistung freigeben“ und ,Sollwert freigeben“ in der Menuleiste aktivieren

« auf die Seite ,Grenzwerte/Rampen“ gehen; die Werte flr die Beschleunigungsrampe und fur die
Bremsrampe festlegen (Werte sollten nach Maglichkeit identisch sein)

& Oscilloscope

SpeedSetpoint1 [1831.1 rpm/ Div]

Time Base: 100 ms

M=

max. Current setpoint

‘B Oscilloscope

=X

SpeedSetpoint1 [1331.1 rpm / Div]

max. Current/setpoint

Time Base: 100ms

Um den maximal erreichbaren Rampenwert der Applikation zu ermitteln, muss zunachst der
Stromsollwert beobachtet werden. Der maximale Stromsollwert wird vom Motor, dem NOVODRIVE
oder der Applikation vorgegeben (,max. Current setpoint” in den beiden oben abgebildeten

Oszillogrammen). In beiden oben abgebildeten Oszillogrammen ist 8 A der maximale Wert, der zum
Beschleunigen vorgegeben werden kann.

¢ Oszillogramm (1): Der Rampenwert ist zu hoch eingestellt. Es ist kein Regelstrom mehr verflugbar,
da er dauerhaft am Anschlag ist. — Der Rampenwert muss niedriger eingestellt werden.

e Osizillogramm (2): Der maximale Stromsollwert wird nicht dauerhaft erreicht. Es ist gentgend
Regelstrom zur Verfugung. — Der eingestellte Rampenwert kann durchfahren werden.

Der hiermit ermittelte Wert ist der maximale Rampenwert fur Beschleunigung, Abbremsen
und Schnellstopp. Flir einen Nothalt der Applikation sollte dieser Wert verwendet werden,
um den Motor so schnell wie moglich zum Stillstand zu bringen.
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(3) Ermittlung der Parameter fiir den Drehzahlregler
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e auf die Seite ,Oszilloskop“ gehen und das Oszilloskop neu einstellen

Unter Reiter ,,Signal“

Unter Reiter , Trigger“

Kanal 1 (1) SpeedSetpointl; aktiv, 16 Bit Trigger Kanal (4) SpeedSetpointl

Kanal 2 - Skalierung (5) (abhangig von der Geschwindigkeit)
Kanal 3 (2) SpeedActual; aktiv, 16 Bit Zeitbasis (6) 10 ... 200 ms (abhangig von der Last)
Kanal 4 — Trigger Modus | (7) Normale Triggerung

Trigger delay

Triggerflanke

(8)-3

(9) steigende Flanke

« auf die Seite ,Regler/Geschwindigkeit” gehen; hier konnen nun die Parameter fur den
Drehzahlregler eingestellt werden

"B ND40 Konfiguration g =
Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
RESET SOLLWERT LEISTUNG BETRIEESART FEHLER OSZILLDS- & NOT AUS
NOVODRIVE FREIGEBEN FREIGEBEN AKTIVIEREN LOESCHEN KOP w
+ (3 Allgemein Regler / Geschwindigkeit
4 EEFROM
& Osziloskop whrsteuerung
Sallwert
+| C] Grenzwerte Speed-
+ [:] Motor
=-£5 Regler
: eschwindigk: Cantralle
P\‘:"* & = Position- |51 Ausgang
ﬁ Position actuall

ﬁ Reibungskompensation
ﬁ Autotuning Modell basierend
+3 10
+ [:I Technologie - Job Control
+ C] Manuelle Bedienung
+ [:] Bussystem
+ [:] Reqgister

0.518 Umdr |

1@

Positionsal
weichungsfehler

Adive Werte | Satz 0 | Satz 1| Satz 2| Satz3]

P-Anteil (Kp) %
I-Antsil (Ki) %
D-Anteil (KT %
Vorsteuerung (Kd) ]'W %
Sollwertfilter [ oo =%
Tachofilter [ oo =%

ND41-3204

0 Upm i

_. RESET =

Zuerst sollte der P-Anteil des Drehzahlreglers erhdht werden, bis der Drehzahlregler zu schwingen
beginnt (bis der Motor heult; siehe Oszillogramm (6)). Dann den Wert langsam reduzieren, bis das
Schwingen wieder verschwunden ist.

Mit dem I-Anteil ist genauso zu verfahren.

Sollwert annahern.

Je nach Applikation kénnen die Anforderungen an die Regelung unterschiedlich sein. Ziel
kann z.B. ein ,harter” Regler sein, d.h. bei Stillstand kann der Motor nicht verdreht
werden. Bei einem ,weichen* Regler ist ein Uberschwingen des Ist-Wertes nicht méglich,
d.h. der Regler darf den Sollwert nie Uberschreiten und muss sich asymptotisch an den
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Die im Folgenden aufgeflihrten Oszillogramm-Abbildungen sollen bei der Einstellung des P-Anteils und

des I-Anteils helfen:

¢ Oszillogramm (5): Der P-Anteil ist zu niedrig eingestellt. Der Regler hangt hinterher und kann die
Regelabweichung nicht schnell genug ausgleichen. — Der P-Anteil muss erhoht werden.

e Oszillogramm (6): Der P-Anteil ist zu hoch eingestellt. Der Regler schwingt. — Der P-Anteil muss
reduziert werden.

* Oszillogramm (7): Der P-Anteil und der I-Anteil sind richtig eingestellt. Der Drehzahlanderung wird
schnell gefolgt und die Drehzahl schwingt nur gering Uber. Ein Nachschwingen (P-Anteil zu grof3)
der Drehzahl ist quasi nicht vorhanden.

‘B Oscilloscope B@ & Oscilloscope g@

SpeedSetpoint1 [915.5 rpm / Div] SpeedSetpointl [915.5rpm/ Div]

Time Base :20 ms Time Base : 20ms

LEVEL TRIGGER LEVEL TRIGGER

"B Oscilloscope

SpeedSetpoint1  [915.5 rpm/ Div]

Time Base: 20 ms

LEVEL TRIGGER
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6.11 Schritt 9 - Lageregler einstellen

Die Einstellung des Lagereglers hangt unter anderem vom Verhalten der Last ab. Alle weiteren
Einstellungen missen daher mit eingebautem und angeflanschtem Motor durchgefihrt werden.

* auf die Seite ,Manuelle Bedienung/Testmodus“ gehen; ,Reversieren mit Lageregelung*

auswahlen und aktivieren

« auf die Seite ,Regler/Position“ gehen; hier konnen nun die Parameter fur den Lageregler

eingestellt werden

B ND40 Konfiguration

=) Oed

Datei Bearbeiten Optionen Editiermodus Hilfe
LEISTUNG

Lo

.'; E::] Motaor

=1 £ Regler Fositions- Speed-

i . 2 —
g% Geschwindigkeit Sallvery Praportional ® Setpoirt2
s %A Pasition

Posﬂion-\ Schileppfehler

Actual

e ﬁ Reibungskompensation

: ﬁ Autotuning Modell basierend
=00
(2] Technologie - Job Contral
+ ) Manuelle Bedienung
#-(2) Bussystem

# O Register

Adive Werte Satz 0 | Satz 1| Satz 2| Satz 3]

K : ) 9766 %
l : 595.219 %

setzen als Aktivwerte ! holen von Aktivwerte

P-Anteil (Kp)

Worsteuerung (Kd)

RESET SOLLWERT BETRIEBSART FEHLER CSZILLOS- | 4 noT AUS
MOVODRIVE | FREIGEBEN | FREIGEBEN | AKTIVIEREN | LOESCHEN KOP =
# (2 Allgemein Regler / Position
g EEPROM
- [3) Osziloskop
[ E:] Grenzwerte orsteuerung

e

® |

us Hilfe
G | BETRIEBSART| FEHLER 0SZILLOS-
EM | AKTIVIEREN | LOESCHEN I P ‘ ® noT_AUS |
Grenzwerte / Position
—Schleppfehler
AMctueller Fehler 0.000 Umdr
max. Fehler ﬁ_DD_D Uimdr
Reset max. Fehler Reset
Grenzwert 0,010 Umdr
Bei Uberschreitung dieses Grenzwertes wird der Fehler
700 ausgelast.
— Positionsf

Das Posttionsfenster definiert einen Posttionsbereich {positiv
als auch negativ) um der die aktuelle Position von der
Sollpostion abweichen darf, 0 dass die Sollposttion als
emeicht git. Die Zeitkonstante fur 'In Position’ definiert eine
Zeitdauer, die angibt wie lange die Istposition innerhalb der
Positionsfensters sein muss um als emeicht zu gelten
(Meldung —= erfolgreich).

Pasitionsfenster l 0,002 Umdr
Zeitkonstante fiir 'In Pnsitinni 5 ms

[com | o |@ |

i com | o ND41-3204 | 218¢
T r : ® A T
| 0518 Umdr | 0upm | 00A L

(@ ND41-3204

| 0518 Umdr |

Fir die Vorsteuerung der Drehzahl durch den Lageregler wird normalerweise der Wert 100 % gewahlt.

Mit dem P-Anteil (1) des Lagereglers kann versucht werden, die Regelung weiter zu verbessern. Das
Ergebnis ist in dem auf der nachsten Seite abgebildeten Oszillogramm sichtbar. Durch die aktive
Lageregelung soll die Abweichung von Soll- und Ist-Wert der Drehzahl verringert werden.

reduziert werden muss.

Der I-Anteil des Drehzahlreglers wirkt ahnlich wie der P-Anteil des Lagereglers. Es kann
sein, dass wahrend der Optimierung des Lagereglers der I-Anteil des Drehzahlreglers
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& Oscilloscope B@

SpeedSetpointl  [915.5 rpm/ Div]

Time Base: 20 ms

LEVELTR

« auf die Seite ,EEPROM* gehen; ,SAVE*“ dricken
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