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1 VERSTARKER DER BAUREIHE S200

Die Produktlinie S200 ist insbesondere fiir Anwendungen mit niedrigerer Leistung geeignet
und stellt eine leistungsstarkere und robustere Option dar, ohne dabei einen Kompromiss in
Bezug auf Zuverlassigkeit oder Baugrofie eingehen zu miissen. Fir eine vollstandige
Lésung zur Servosteuerung, die sich u. a. in Anwendungen wie Halbleiterproduktion,
elektronische Montage, Ausristung fir Verpackung, Medizin und Holzverarbeitung
auszeichnet, bietet sich die Kopplung eines S200-Verstarkers mit einem AKM-Servomotor
von Danaher Motion an. Die S200-Servoverstarker von Danaher Motion sind die ersten
volldigitalen Industrieverstarker mit einer Bandbreite des Drehzahlregelkreises von bis zu
800 Hz und bieten damit einen unlbertroffenen Systemdurchsatz und vereinfachte
Anpassung. Eine hoch auflésende (24 Bit) Riickfiihrung und eine Stromreglerbandbreite
von 3-5 kHz gewahrleisten eine gleichmaRige Bewegung und kurze Zykluszeiten, wodurch
die Maschinenleistung deutlich gesteigert wird. Durch den Einsatz einer intelligenten
Ruckfihrung und grof3er, in der Industrie einmaliger Bandbreiten wird ein Anpassen des
Servoregelkreises in den meisten Anwendungen unndétig und damit eine schnelle und
genaue ,Plug-and-Play“-Inbetriebnahme ermdglicht.

Die S200-Servoverstarker sind standardmafig mit Drehmoment- oder Drehzahlregelung
sowie mit werkseitigen Optionen ausgestattet, die das SyngNet-Antriebsnetzwerk oder eine
voreinstellbare Indexierung mit CANopen-Kommunikation unterstitzen. Die werkseitigen
Optionskarten verfligen zudem Uber Schnittstellen fur zusatzliche Motor-Rickfiihrsysteme
wie Comcoder, 1 Vp-p Sin-Cos, EnDat 2.1 und EnDat 2.2 im Kompatibilitatsmodus 2.1. Die
EnDat-Schnittstelle der Optionskarte ist fir einfache und Multiturn-Encoder (absoluter
Drehgeber oder Inkrementalgeber) oder absolute lineare Encoder vorgesehen. Der
Verstarkerbetrieb erfolgt mit einer AC-Versorgung (120/240 V AC) oder DC-Versorgung (20
—90 V DC). Die Strombelastbarkeit liegt im Bereich 1,5 Aeff (Dauerstrom) bis 48 Aeff
(Spitzenstrom). Die kompakte Stellflache liegt zwischen 28,7 mm (1,1 Zoll) in der Breite
und 152,4 mm (6,0 Zoll) in der H6he und 94,6 mm (3,8 Zoll) in der Breite und 213 mm
(6,39 Zoll) in der Hohe. Die Tiefe liegt zwischen 100,8 mm (3,9 Zoll) bis 192,4 mm (7,57
Zoll). Dies ermoglicht eine Installation in engen Raumen. Die Verstarker sind UL-508C-
zertifiziert, tragen das CE-Kennzeichen und entsprechen den Anforderungen nach EN
50178 und EN 61800-3.

Nach November 2007 gefertigte Gerate entsprechen vollstandig der EU-Richtlinie
2002/95/EG zur Beschrankung der Verwendung bestimmter gefahrlicher Stoffe in Elektro-
und Elektronikgeraten (RoHS). Die RoHS-Geréate verfiigen zudem Uber eine Steuerlogik
der Version 3.0A oder héher. Siehe Parameter VerLW.

Eine getrennte Steuerspannungsversorgung ermoglicht Kommunikation und Diagnosen
auch bei einer Not-Aus-Bedingung ohne Leistungsversorgung des Motors. Weiterhin ist
damit ein schnelles Erholen nach einer Not-Aus-Bedingung méglich. Optisch entkoppelte
Ein- und Ausgange, formschlissige Stecker und Fehlervollschutz garantieren eine lange
Lebensdauer der Maschine und Unempfindlichkeit gegenlber unbeabsichtigter
Beschadigung. Die Vernetzbarkeit wird durch ein Kombikabel flir Motorleistung /
Ruckfuhrung vereinfacht. Alle Stecker und LED-Statusanzeigen sind von der Vorderseite
des Verstarkers aus leicht zuganglich.

1.1 Umfang des Handbuchs

Dieses Handbuch enthalt die Dokumentation der S200-Basisverstarker und S200-
Verstarker mit installierter SyngNet-Motion-Bus-Optionskarte. Informationen zu S200-
Verstarkern mit Positionsknoten-Optionskarte finden Sie in den Handblichern S200
Position Node User’s Guide und S200 Position Node Installation Guide.
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1.2 Modellnummer
Family ——————— ustomlzatlon omit for_standard drives
S2 - 200 Servo Family 000 - 019 Reserved for factory use
. 020 - 999 Reserved for customers
Current Rating
02 - 1.5 ARMS continuous, Eeedback Support

4.5 ARMS peak

03 - 3 ARMS continuous,
9 ARMS peak

06 - 6 ARMS continuous,
18 ARMS peak

12 - 12 ARMS continuous,
30 ARMS peak

24 - 24 ARMS continuous,
48 ARMS peak

S - SFD/Halls - AII Unlts
SFD/Comcoder - CAN Option card
Sine encoder - SyngNet Option Card
EnDat 2.1 - SyngNet Option Card

Functionality
VT - Velocity/Torque modes
SD - SyngNet option card w/ micro-D connectors

Voltage SR - SynqgNet option card w/ standard RJ connectors
3-20- 90 VDC (03, 06 Current) CN - Position Node w/ CANOpen Interface
5 - 120 VAC doubler/240 VAC 1 ph
(02, 03 Currents Only) ————— Electrical Option
6 - 120/240 VAC (All Currents) 0 - No Electrical Option
1.3 Modellnummern und Beschreibungen der Verstarker

Nachstehend sind die verschiedenen Verstarker der Baureihe S200 aufgefihrt.
VTS — Basisverstarker mit analoger Drehzahl/Drehmoment

SDS - SyngNet-Optionskarte mit Micro-D-Steckern

SRS — SyngNet-Optionskarte mit RJ-45-Steckern

CNS — CAN/Indexer-Optionskarte (keine Dokumentation in diesem Handbuch)

AC-Verstarker Beschreibung

S20260-VTS S200 120/240 V AC, ein-/dreiphasig, Basiseinheit 1,5/4,5 Aeff

S20360-VTS S200 120/240 V AC, ein-/dreiphasig, Basiseinheit 3/9 Aeff

S20250-VTS S200 120 VAC, Spannungsdoppler/240 V AC einphasig
Basiseinheit 1,5/4,5 Aeff

S20350-VTS S200 120 VAC, Spannungsdoppler/240 V AC einphasig
Basiseinheit 3,9 Aeff

S20660-VTS S200 120/240 V AC, ein-/dreiphasig, Basiseinheit 6/18 Aeff

S21260-VTS S200 240 V AC, ein-/dreiphasig, Basiseinheit 12/30 Aeff

S22460-VTS S200 240 V AC, dreiphasig, Basiseinheit 24/48 Aeff

S2xxx0-SRS Einer der oben aufgeflhrten Verstarker mit SyngNet-Option mit
RJ-45-Steckern

S2xxx0-SDS Einer der oben aufgefiihrten Verstarker mit SyngNet-Option mit

Micro-D-Steckern

DC-Verstarker Beschreibung
S20330-VTS S200 90 V DC, Basiseinheit 3/9 Aeff
S20630-VTS S200 90 V DC, Basiseinheit 6/18 Aeff
S2xx30-SRS Einer der oben aufgefihrten Verstarker mit SyngNet-Option mit
RJ-45-Steckern
S2xx30-SDS Einer der oben aufgefihrten Verstarker mit SyngNet-Option mit

Micro-D-Steckern
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2
2.1

ki

WARNING

2.2

ERSTE SCHRITTE
Sicherheit

LESEN Sie diese Anweisungen, bevor Sie die elektrische Stromversorgung
anschliel3en. Eine FALSCHE VERDRAHTUNG an den Stromanschlissen kann zu
Schéaden fuhren.

An den Stromeingangsanschlissen und Motorausgangsanschlissen sind
GEFAHRLICHE Spannungen vorhanden.

Fir den Transport, Zusammenbau, die Inbetriebnahme und Wartung des Gerates darf nur
qualifiziertes Personal eingesetzt werden. Qualifiziertes Personal sind Personen, die mit
dem Transport, Zusammenbau, der Installation, Inbetriebnahme und dem Betrieb von
Motoren vertraut sind und die Uber eine entsprechende berufliche Qualifikation verflgen.

Lesen Sie vor dem Zusammenbau und der Verwendung die gesamte vorhandene
Dokumentation. Ein unsachgemafer Gebrauch von Produkten in diesem Handbuch kann
zu Verletzungen von Personen und/oder Schaden an den Produkten fiihren. Folgen Sie in
Bezug auf die Installationsanforderungen unbedingt den technischen Anweisungen.

° Halten Sie wahrend des Betriebs alle Abdeckungen und Schranktiiren geschlossen.

° Achten Sie auf elektrisch geladene Komponenten und heil3e Fladchen wéhrend des
Betriebs. Steuer- und Leistungskabel kdnnen auch bei nicht rotierendem Motor hohe
Spannungen fuhren.

° Trennen und schlief’en Sie das Produkt nur an, wenn die Stromquelle ausgeschaltet
ist.

° Warten Sie nach dem Trennen der Stromquelle mindestens 5 Minuten bevor Sie
Gerateteile, die im Normalfall elektrische Ladung flihren, beriihren oder trennen (z. B.
Kondensatoren, Kontakte, Schraubverbindungen). Messen Sie die Spannung
zwischen den elektrischen Kontaktpunkten untereinander und zur elektrischen
Sicherheitserde vor dem Berlhren zur Sicherheit mit einem Messgerat.

Auspacken und Prifen

Offnen Sie die Packung, und entnehmen Sie den gesamten Inhalt. Uberpriifen Sie Gerét
und Zubehdr auf sichtbare Beschadigung.

& Lassen Sie bei der Handhabung von elektronischen
Komponenten die nétige Vorsicht walten, um Schéden am
CAUTION  Gerat zu vermeiden.

& Entfernen Sie aus der Versandbox das gesamte
Verpackungsmaterial, Gerat und Zubehor. Beachten Sie,
CAUTION dass einige Steckersets oder andere Teile sehr klein sind
und versehentlich in den Abfall gelangen kénnen.
Entsorgen Sie das Verpackungsmaterial erst, nachdem Sie
den Lieferschein geprift haben.

Uberpriifen Sie beim Erhalt des Geréates die Komponenten
auf Transportschéaden. Informieren Sie bei entdeckten

NOTE Schaden sofort den Lieferanten. Uberpriifen Sie das
gesamte Versandmaterial auf vorhandene Steckersets,
Dokumentation, Disketten, CD-ROMs und andere kleine
Geréteteile.

Produkthandbuch fiir S200-VTS 9
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3 SPEZIFIKATIONEN

Soweit nicht anders angegeben, stellen die Angaben die
. Worse-Case"-Grenzwerte dar und gelten fir die angegebene

Umgebungstemperatur wahrend des Betriebs und fir die

NOTE angegebene Netzspannung.
3.1 Leistungsangaben der Verstarker
240 V AC-Eingang zoé?r?g\;anC'
S20260 | S20360 | S20660 | S21260 | S22460 | 520330 | 520630
Spitzenausgangsstrom (eff)1
(0 bis 50 °C) UMg. (Aer) | 45 | 90 [ 180 | 300 [ 4 | 90 | 180
Minimale Dauer des Spitzenstroms
Beginn bei 0 Ac (S) | 3,0
Dauerausgangsstrom bei freier Konvektion?
0 bis 30 °C Umg. (Aer) 2,3 4,5 9,0 15,0 30,0 4,5 7,5
40 °C Umg. (Aerr) 1,5 3,0 6,0 12,0 24,0 3,0 6,0
50 °C Umg. (Aet) 1,0 2,0 4,0 8,0 16,0 2,3 45
Spitzenausgangsleistung (1 s)
240V AC (VA) dreiphasig 1500 3000 6000 10000 16000 - -
240 V AC (VA) einphasig 1400 2600 5000 8000 - - -
120 V AC (VA) einphasig 700 1300 2500 - - - -
75V DC (VA) - - - - - 750 1500
Dauerausgangsleistung Verstéarker
240 V AC dreiphasig (W) 600 1100 2000 4000 8000 - -
240 V AC einphasig (W) 500 900 1500 2500 3000 - -
120 V AC einphasig (W) 250° 450° 750 - - - -
75V DC (W) - - - - - 250 500
Dauerleistung Motorwelle @3000 U/min (Nennwert bus -10 % dreiphasig/DC)
0 bis 30 °C Umg. (W) dreiphasig 300 750 1500 2500 5000 180 315
0 bis 30 °C Umg. (W) einphasig 300 750 1300 2200 2500 - -
40 °C Umg. (W) 200 500 1000 2000 4000 125 250
Effektiver Netzstrom bei Dauerausgangsleistung
240 V AC dreiphasig (Aef) 2,7 5,0 9,0 16 24 - -
240 V AC einphasig (Aet) 3,4 6,5 12° 18° 22° - -
120 V AC einphasig (Acf) 3,4 6,5 12° - - - -
AC-Leitung kVA, maximal (Begrenzung von Netziiberspannungen in den Verstéarker)
AC-Leitung max. kVA 100 250 -/-
+BUS-Strom mit 75 V DC bei Dauerausgangsleistung
Mittelwert (Aoc) -/ 3,0 6,7
Kurzzeit. Spitzenwert (Aspitze) -/- 12,7 25,5
Xg”gsgi'sw?v%)bse' Ioauer 15 25 60 110 175 3 10
Bremsschaltung
Spitzenleistung kW (500 ms) @43,161Q 62,ng @11 % o 10 @150 @11 5(3) o
Dauerleistung (W) 440 640 1000 1500 2500 -
@360 @250 | @150 @15Q @100
RIV.I.aximaIgr . , 10 10 10 15 @150 15
Uckspeisebetriebszyklus (%) @36Q @250 @15Q @100
Bremswiderstand (Q2) 25-50 25-50 12-50 8-50 8-50 -/-

10 Produkthandbuch fir S200-VTS
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240 V AC-Eingang zoé?r?g\;anC_
S20260 S20360 | S20660 | S21260 S22460 | S20330 S20630

DC Bus Kapazitat
340 V DC Nennspannung BUS 15,5 15,5 20 45 60 -
75 VDC BUS 4.000 pf (75 bis 80 ) ) ) ) 15
V DC delta) ’
/(Al\(lﬁzg)angsstrom-Brummfrequenz fS 20 20 16 16 16 312 31,2
Minimale Motorinduktivitat I (mH) 5 2,5 1,5 0,9 0,6 - -
Bei 75V DC - - - - - 0,4 0,2
Maximale Motorinduktivitat I (mH) 300 150 75 45 30 30 15
Maximallange des Motorkabels*

Kabel 18 AWG (2,5 mm2) (m) 50 50 25 -/- -/~ 50 25

Kabel 14 AWG (m) 50 50 -I- 50 50

Kabel 12 AWG (m) 50

Sinusbetrieb mit einem reinen Sinus-Motor mit Gegen-EMK.
Multiplizieren Sie A¢ mit 1,414, um A« hach A(0-Sp) zu konvertieren (Aeff * 1,414).

Die aufgelisteten Werte des Spitzenausgangsstroms gelten fiir den Sinusbetrieb. Im Sechsschrittbetrieb
werden die Spitzenausgangsstréme so skaliert, dass sie dieselben Abtriebsdrehmomente aufweisen wie im

Fuhren Sie fur die dazwischen liegenden Umgebungstemperaturen ein lineares Derating zwischen
nebenstehend angegebenen Nennwerten 0-30 °C, 40 °C oder 50 °C durch.

Bei hoheren Umgebungstemperaturen (iber 30°C) muss die Temperatur der Montageoberflache eine

ausreichend hohe Warmeleitfahigkeit erlauben, damit der Temperaturanstieg auf unter 75°C begrenzt wird.

Beim Einphasenbetrieb der Verstarker S20660, S21260, S2460 ist ein Derating der kontinuierlichen
Ausgangsleistung erforderlich, um Ubermé&Rig starke Stréme im vorderen Bereich der AC-Leitung zu
vermeiden.

Zum Spannungsverlust im Verhdltnis zur Kabelldnge siehe Anhang dieses Handbuchs.

Gesamtverlust Verstarker = Verlustleistung + Steuerleistung. Steuerleistung:
Nur Basiseinheit =7 W
Basiseinheit plus Optionskarte = 10 W

% | Leistungsdaten fiir Verdopplungsbetrieb (120 V AC) der Gerate S20250 und S20350, siehe Anhang D.

Produkthandbuch fiir S200-VTS
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3.2
3.2.1

3.2.2

3.2.3

3.24

AC-Verstarker — Steuerung und Spannungsversorgung

Netzteil fur AC-Steuerspannung

Eingangsspannungsbereich (eff)

85V AC bis 265 V AC einphasig 47 bis 410 Hz
Oder 120 V DC bis 375V DC

Uberbriickungszeit fur
Netzspannungsabfall

85V AC 60 Hz > 0,78 60 Hz Zyklen
120 V AC 60 Hz > 3,3 60 Hz Zyklen
240 V AC 60 Hz > 18,5 60 Hz Zyklen

Netzteil fir AC-Motorspannung

Eingangsspannungsbereich (eff)

$§20260, S20360, S20660: 0 bis 265 V AC
$§21260, S22460: 120 bis 265 V AC

Phasen

1 oder 3

Empfohlene Transformatoren kVA

$20260:
$20360:
§20660:

1,5 bis 2 kVA
2,0 bis 3 kVA
3,0 bis 5 kVA
$21260: 4,5 bis 6 kVA
§22460: 8,0 bis 12 kVA

AC-Leitung kVA, maximal

$§20260, S20360, S20660: 100
§21260, S22460: 250

! Die maximale AC-Leitung ist angegeben, um Uberspannungen aus dem Netz in

den Verstarker einzugrenzen.

AC-Busspannung und Fehler

Nenneingangsbusspannung 320V DC
240V AC
Nenneingangsbusspannung 155V DC

120V AC

Fehler BUS-Unterspannung

$20260, S20360, S20660 Standard ist Keine
$21260, S22460: 150 V DC

Fehler BUS-Uberspannung
(BusUS)

407VDC+5%

Rickgespeiste Spannung BUS

=0,974 * BusUS = 397 V DC Nennspannung

AC-Motorleistung — Einschaltstrom und Sicherungen

S21260,
S20260 S20360 S20660 S22460
»Worse-Case" - 140 A O0-s 140 A O0-s 240 A 0-s Keine,
Einschaltspitzenstrom bei Warmstart
240V AC
Einschaltimpulsbreite 1,5ms 1,5ms 2,0ms -/-
Empfohlene
Sicherungen fiir den S20260 S20360 S20660 S21260 S22460
Netzeingang
Typ —trége Sicherung fur 250 V AC
. . Bussmann | Bussmann | Bussmann | Bussmann | Bussmann
240VAC dreiphasig (Aeff) | N5 | FRN-R-8 | FRN-R-15 | JKS20 | JKS-30
. . Bussmann | Bussmann | Bussmann | Bussmann | Bussmann
240 VAC einphasig (Aeff) | FoNR5 | FRN-R-10 | FRN-R 20 | JKS-30 JKS-30
. . Bussmann | Bussmann | Bussmann
120 V AC einphasig (Aeff) FRN-R -5 FRN-R -10 | FRN-R -20 -/- -/-

12
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3.25 AC-Steuerleistung — Einschaltstrom und Sicherungen
»Worse-Case"-Einschaltspitzenstrom bei 240 V AC 10 AO-s
Einschaltimpulsbreite 1,60 ms
Sicherungen — Steuereingénge Bussmann MDA — 1/2
Nennleistungsaufnahme Basiseinheit: 7 W

Mit Optionskarte: 10 W

3.2.6 Verzdgerung beim Einschalten der AC-Versorgung
Am betriebsbereiten Verstarker angelegte 1,25 Sekunden
Steuerspannung
Busspannung Ein bis vollstandige Busspannung 1,0 Sekunden

Ein bei Warmstarteinheiten

3.3 DC-Verstarker — Steuerung und Spannungsversorgung
3.3.1 DC-Steuerspannungsversorgung
Steuerspannungsbereich (V DC) +10 bis +90
(J1-1 bis J1-2)
Steuereingangsleistung (W)* 2 bis 8

(empfohlene Versorgung mindestens 20 W) - detaillierte Anwendungsinformationen
und -anforderungen finden Sie im Abschnitt zum DC-Netzteil.

3.3.2 DC-Busspannung und Fehler
Spannungsbereich +BUS (V DC) (J1-3 bis J1-2) +20 bis +90
Fehler +BUS-Unterspannung +17 V DC Nennspannung
Fehler +BUS-Uberspannung +91 V DC Nennspannung
3.3.3 Verzdgerung beim Einschalten der DC-Steuerversorgung
Am betriebsbereiten Verstarker angelegte 1,5 Sekunden
Steuerspannung
3.4 Steuerung des Motorstroms

Wellenform des Motorphasenstroms

(Im Sinus- oder 6-Schritt-Betrieb, Abtriebsmoment = KT | Rein sinusférmig oder 6-
Motor * IFB Verstarker) Schritt, abhangig von
Ruckflhrsystem

Drehmoment der Motorwelle (magnetische Sattigung des Motors wird ignoriert)

Spitze (heilRe Motorwicklung) KT (N-m/Aeff)*Verstarker-
Multiplizieren Sie Kt mit 1,06 fiir kalte Motorwicklung ISpitze (Aeff)
(AKM- oder PMA-Motoren).

Momentan KT (N-m/Aeff)*IRF (Aeff)

Produkthandbuch fiir S200-VTS 13
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3.4.1

Bandbreite des Stromregelkreises

Maximale Bandbreite

AC-Verstarker (kHz)

DC-Verstarker (kHz)

[¢;]

Empfohlene Bandbreite

AC-Verstarker (kHz)

DC-Verstarker (kHz)

SFD-Auto-Set (kHz), AC und DC

Bandbreitenschwankungen bei fester Motorinduktivitat
(% geregelt unabhangig von der Busspannung)

H[N[w (DN

Aktualisierungsrate (us)

Empfohlene maximale elektrische Motorfrequenz (Hz)

AC-Verstarker (Hz)

DC-Verstarker (Hz)

3.4.2

Offset-Strom

Verstarker Typisch

»Worst-Case*-
Ubertemperatur

$20250, S20260 0,2% /12 mA

0,5%/32mA

$20350, S20360 0,2% / 25 mA

0,5% /64 mA

$20660 0,2% / 50 mA

0,5 % /128 mA

$21260 0,2% / 85 mA

0,5 % /210 mA

$22460 0,2% /135 mA

0,5 % / 340 mA

S20330 0,2% /25 mA

0,5% /64 mA

S20630

0,2% / 50 mA

0,5 % /128 mA

3.5

Drehzahlregelkreis

Maximale stabile Bandbreite (Hz mit SFD)

800

Aktualisierungsrate (us)

0,8

Bereich (U/min)

0 bis 18.300

Steuerungstoleranz

< 0,001 U/min analog
0,558 U/min seriell

3.5.1

Ausgleich des Drehzahlregelkreises

KVP-Bereich (abhéngig von lspiwze)

0,00044 bis 0,106
(ISpitze)(1/rad/S)

KVP-Aufldsung (%)

5

KVI-Bereich (Hz)

0 oder 0, 0,0238 bis 753,9

KVI-Aufldsung (%)

5

ARFO-Bereich (Hz)

1,518 bis 96382

ARF1-Bereich (Hz)

1,518 bis 96382

14
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3.6
3.6.1

3.6.2

3.6.3

3.6.4

E/A-Steuerungsbefehle

Analoger Steuerungsbefehl

Maximaler Differenzbereich (V) 12,5
Maximaler Single-Ended-Bereich (V) -12,5 bis +16,0
Toleranzendwert (%)
,Worse Case” 13,5
Typisch 11
Linearitat (% Endwert) <0,1
Monoton zu < 27" Endwert
S/N-Verhaltnis in Bezug auf Endwert (Bites nominal)
A/D-Bandbreite 3.000 Hz 14
A/D-Bandbreite 800 Hz 16
A/D-Bandbreite 25 Hz 18
Offset Einstellbar auf 0
Maximaler nicht eingestellter Offset (mV) 50
Offset-Drift (uUV/°C typ.) 250

CMRR

> 30 dB bei 60 Hz

Analoger Ausgang (DacMon)

Auflésung (Bit) 14
Maximaler Bereich (V) 0,5-4,5
Toleranzendwert (%)

,Worse Case" +5

Typisch 1
Linearitat (% Endwert) <0,1
Monoton zu < 27 Endwert
Offset (mV) <100
Offset-Drift (uV/°C typ.) 250

HSINP — Schritt-/PWM-Steuerungsbefehl

HSINP - J4-10, J4-11

Eingangsspannung (Volt) 3,0-6,0
Eingangsstrom (mA) 9,0-24,0
Minimale Impulsbreite (ns) 250

HSINP als Schrittsteuerungsbefehl
Maximale Schrittfrequenz (MHz) 1,5

HSINP als PWM-Steuerungsbefehl
PWM-Frequenz (kHz) 0,25 bis 250

Impulsbreite

0 — 100 % Betriebszyklus

Pulsweitenverzerrung (ns)

250 maximal

MSINP — Richtungssteuerungsbefehl

MSINP - J4-5, J4-1

Eingangsspannung (Volt) +(4,0-30,0)
Eingangsstrom (mA) 0,65-6,7
Einstellzeit Richtung (us) 100
Minimale Impulsbreite (us) 200

Produkthandbuch fiir S200-VTS
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3.6.5 Quadratureingang
Quadratureingang CHA - J4-19, 20 CHB J4-21,22
Typ RS-422 /| RS-485
Eingangsspannung Differenz + (0,2 bis 12) V
Gleichtakt -7 bis +12 V
Eingangsabschluss Keine internen Abschliisse zum
Verstarker
Maximale Netzfrequenz (kHz) 625 (entspricht einer 2,5-MHz-
Quadratur der Impulsfrequenz)
3.6.6 Universelle Eingange
DINP1, DINP2, DINP3 -J4-2, 3, 4
Eingangsspannung (Volt) + (4,0 - 30,0)
Bezogen auf DINPCOM (J4-5)
Eingangsstrom (mA) 0,65-6,7
Reaktionszeit 1,0 ms
3.6.7 Universelle Ausgange
DOUT1, DOUT2 - J4-6,7 und J4-8,9
Maximale Ausgangsspannung (V) -0,30 bis +30,0
Klemmspannung (Volt) 33V 6 %
Maximaler Ausgangsstrom 50 mA
. 1,0 V bei 10 mA
Spannung, wenn eingeschaltet (Volt) 1.2V bei 50 mA
Reaktionszeit (ms) 1,0
3.6.8 Quadraturausgange
Quadraturausgang CHA- J4-19, 20 CH B- J4-21,22 CHZ- J4-17,18
Typ RS-422 / RS-485
Ausgangsspannung (Volt) ﬁ;\;Dlﬁerenzausgang —ohne
1/2 Quadraturimpuls entspricht
Hysterese 1/8 Strichzahl des Encoders
16
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3.7

Mechanik
AC-VERSTARKER S200 DC-VERSTARKER S200
. .. . . . - mit
Basisausflihrung oder mit Optionskarte Basisverstarker Optionskarte
S20260 S20630-VT S20630-XX
S20360 520660 521260 S22460 S20330-VT S20330-XX
Abmessungen des Verstarkers
Hohe (A) 175 mm 177 mm 213 mm 152,4 mm
Breite (B) 54,8 mm 64,0 mm 76 mm 96,4 mm 28,7 mm 48,3 mm
Tiefe ' (C) 131,6 mm 152 mm 192 mm 100,8 mm
Montagezubehor | M4 oderNr.8 | M4 oder Nr.8 | M4 oder Nr.8 | M4 oder Nr. 8 | M4 oder Nr. 8 M4 oder Nr. 8
. 0,77 kg mit 0,82 kg mit 1,33 kg mit 2,56 kg mit
\G/:rvllt(é:irr]ligress Optionskarte | Optionskarte | Optionskarte | Optionskarte 0,40 kg 0.50 kg
0,84 kg 0,89 kg 1,40 kg 2,63 kg

3.8

3.9
3.9.1

3.9.2

! Die MaRe fiir die Tiefe gelten nur fur den Verstarker. Addieren Sie 50,8 mm fiir Gegenstecker&Leitung

Umwelt
Betriebstemperatur (°C) — volle Leistung 0 bis 40
B?triebstgmper_atur (°C) - mi_t Derating 40 bis 50
Fihren Sie ein lineares Derating des Dauerstroms durch.
Verschmutzungsgrad 2
Lagertemperatur (°C) -35 bis 85
Luftfeuchtigkeit (% keine Betauung) 10 bis 90
Einsatzhéhe <1500 m
Smart Feedback Device (SFD)
Positionssignal
Auflésung/Umdrehung (Bogenmin.) 24 Bit = 0,0013
Wiederholbarkeit (Bogenmin. effektiv) <+ 2" Umdr. = 0,04
Rauschen
Kein Filtern (effektiv) < 2" Umdr. eff = 0,16 Bogenmin.
150 Hz einpolig gefiltert (effektiv) < 2" Umdr. eff = 0,08 Bogenmin.
10 Hz einpolig gefiltert (effektiv) < 27" Umdr. eff = 0,02 Bogenmin.
Temperaturdrift DC-Offset < 2" Umdr./°C = 0,08 ogenmin./°C
Absolute Genauigkeit
AKM1 (Bogenmin.) +2793 Umdr. = +17
AKM2 oder 3, 4, 5, 6, 7 (Bogenmin.) +2""" Umdr. = +10
Aktualisierungsrate fur Kommunikation (ps) 51,2
Drehzahlsignal
Auflésung (U/min) < 0,001
Quanten (U/min) 0,07
Rauschen
Kein Filtern (U/min effektiv) <4
150 Hz einpolig gefiltert (U/min effektiv) <0,6
10 Hz einpolig gefiltert (U/min effektiv) < 0,06
DC-Genauigkeit
Typisch bei 25 °C (%) +0,01
,Worse Case" (%) 10,05
Welligkeit
AKM1 (% s-s bei 1200 U/min) 2,5
AKM2, 3, 4, 5, 6, 7 (% s-s bei 1200 U/min) 1,5
Offset (U/min) < 0,0001
Aktualisierungsrate fir Kommunikation (ps) 51,2
Interpolationszeitraum der Hardware (us) 0,1

Produkthandbuch fiir S200-VTS
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3.9.3

3.9.4

Emulierter Encoder-Ausgang

Erhaltliche Aufldsungen (PPR)

Einstellung mit Drehschalter S1

500, 512, 1000, 1024, 2000,
2048, 4096, 5000, 8192,

10000
Programmierbare Werte, siehe EncOutPPR 0 - 65535 Ganzzahl
Maximale Ausgangsnetzfrequenz (MHz) 2,5
Max. empfohlene Drehzahl bei 32768 PPR (U/min) 2200
Max. empfohlene Drehzahl bei 16384 PPR (U/min) 4600
Max. empfohlene Drehzahl bei 4096 PPR (U/min) 18300

Markenimpulsbreite

~ 2 Quadraturimpulse

Allgemeine SFD-Daten

Bandbreite -3 dB (Hz) > 2000
Phasenverzdgerung -45° (Hz) > 1000
Max. Nachfuhrdrehzahl (U/min) > 48600
Max. empfohlene Drehzahl (U/min) 25000
Max. Nachfuhrbeschleunigung (U/min/s) > 16x10°
Maximale Leitungslange des Rickfiihrkabels 50 m

18
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4.1

411

QUICKSTART

Je nach Kommunikationsmodus des Verstarkers stehen zwei
Schnellinbetriebnahmeanleitungen zur Verfliigung.

¢ Wenn Sie einen S200-Basisverstarker (keine SyngNet-Optionskarte)
verwenden, richten Sie sich nach dem Dokument S200 Base Unit Drive Quick
Start Guide.

¢ Wenn Sie einen S200 SynqNet-Verstarker verwenden, richten Sie sich nach
dem Dokument S200 SyngNet Drive Quick Start Guide.

S200-Basisverstarker

Die Schnellinbetriebnahmeanleitung erméglicht das schnelle Setup der folgenden S200-
Verstarker. Siehe Modellnummern und Beschreibungen der Verstarker fir eine vollstandige
Liste der S200-Verstarker.

S20330-VTS, S20630-VTS, S20260-VTS, S20360-VTS, S20250-VTS, S20350-VTS

Das Setup umfasst folgende Schritte:
¢ Installation der Software S200Tools
e Hardware-Setup
¢ Kommunikationsassistent fiir S200Tools
o Konfiguration der Motorrtckfihrung
e Speicheroptionen

Installation der Software S200Tools
Befolgen Sie die Installationsanweisungen auf der CD-ROM oder in der ZIP-Datei.
S200Tools lauft auf folgenden Betriebssystemen:

e Windows 2003 Server

o Windows XP, Alle Service Packs — (SP)

e Windows 2000, SP2

e Windows XP Embedded

e Windows NT4, SP6
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41.2
41.2.1.

41.2.2.

41.3
41.3.1.

Hardware-Setup

Verstarker-Setup

Schlie3en Sie den Verstéarker lGber ein serielles Kommunikationskabel an einen Host-
Computer an, um eine Kommunikationsverbindung zwischen Host-Computer und S200-
Basisverstarker herzustellen.

SchlieRen Sie das Kommunikationskabel am J5-Anschluss (serieller Anschluss) des S200-
Verstarkers sowie am seriellen COM-Anschluss des Host-Computers an.

HINWEIS: Das serielle Kommunikationskabel ist nicht im Lieferumfang des Verstarkers
enthalten und muss getrennt bestellt werden.

Host Computer

Serial
Port

Serial :
Cables Serial Port

5200

Motor-Setup

Verwenden Sie bei einem S200-Basisverstarker den J3-Anschluss fur die
Motorriuckflihrung. Die Basisverstarker unterstitzen ausschlielich SFD-Motorrickfihrung.
SinCos oder ComCoder als Motorrickfuhrung sind nur ber den Anschluss AUX FB (J14)
mdglich, der bei den Basisverstarkern jedoch nicht zur Verfugung steht. Siehe
Modellnummern und Beschreibungen der Verstarker fur eine vollstandige Liste der S200-
Verstarker.

Kommunikationsassistent fir S200Tools

S200Tools starten

Starten Sie S200Tools durch Klicken auf das Desktop-Symbol oder tber die Windows-
Schaltflache Start (Programme > Danaher Motion > S200Tools). Der Standardspeicherort
fir S200Tools.exe lautet C:\Programme\Danaher Motion\S200Tools.

T

glalalul ¥] 2|

ffire

Wenn S200Tool erstmalig gestartet wird, sollten unter dem Kommunikationsmodus Online
oder Offline keine Verstarker aufgefiihrt sein.

20
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4.1.3.2.

Kommunikationsassistent starten

Waéhlen Sie den Kommunikationsassistenten in der Symbolleiste aus (Utilities >
Communication Wizard), oder klicken Sie auf das Verknupfungssymbol.

(5200 Tools -- Base Unit (I*5200 Tools -- Base Unit
Files  Wigw | Ukiities Help Files  ‘Wiews Utilities Help

Communication Wizard

'Iiﬁ?%_?L

Turing Wizard
e Ffling

Restare Factory Defaults

Yatiable Statistics

I Thes

Legen Sie als Kommunikationsmodus Serial (Seriell) fest, und wahlen Sie den geeigneten
COM-Anschluss aus.

Communication Wizard

r— Communications Maode

% Serial " Sunghlet

—Sunghlet Settings

Select Contraller

IEontroller ] j
Select Hode
ISynqut Mode 0 j

—Serial Port Settings

Select Port

{com |
Select Baud Rate

13200 =l

Test | ok | Cancel

Wenn der angeschlossene Verstarkertyp unbekannt ist, klicken Sie auf die Schaltflache
Test. Es wird angezeigt, ob Uiberhaupt kein Verstarker, ein S200 oder kein S200-Verstarker
angeschlossen ist.

N | B x|

Mo Connection Currently connected with & S200 Drive (Base Unit)

Fehlerbehebung

Wenn die Meldung ,No Connection® (kein Anschluss) angezeigt wird, Uberprifen Sie die
Hardware-Anschlisse. Nachdem Sie Ihr Setup bestatigt haben, klicken Sie auf OK.

o s
E (_'DSZIJD Tools -- Base/SyngNet Unit

Files View Utilities Help

Cirive Setup
Motor Summary

Doew G206 260a0 1 S0 %ma  Cpmsmon Mode Tongus Cames afn

Die installierten S200-Verstarker werden nun unter ,,Online“ mit der entsprechenden
Konfiguration und den Statusoptionen aufgefiihrt.
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41.4

41.5

4.2

4.2.1

Konfiguration der Motorrtckfihrung

Der S200-Basisverstarker unterstitzt ausschliellich SFD-Motorriickfihrung. Wenn Sie
diese verwenden, ist keine weitere Konfiguration erforderlich. SinCos oder ComCoder als
Motorrtickflihrung sind nur Gber den Anschluss AUX FB (J14) méglich, der bei den
Basisverstarkern jedoch nicht zur Verfliigung steht.

Speicheroptionen

Es gibt drei Arten von Speicheroptionen, mit denen Sie sich jeweils vertraut machen
sollten, damit keine Konfigurationen verloren gehen kdnnen.

Download NV (Download in nichtflichtigen Speicher) — Mit dieser Option werden die in
S200Tools angezeigten Parametereinstellungen auf dem ausgewahlten Verstarker
gespeichert. Diese Parameter werden im nichtfliichtigen Speicher des Verstarkers
gespeichert und wahrend eines Einschaltzyklus abgerufen.

Download Drive (Download auf Verstarker) — Mit dieser Option werden die in S200Tools
angezeigten Parametereinstellungen auf dem ausgewahlten Verstarker/Knoten
gespeichert. Im Gegensatz zur Option Download NV werden diese Parameter jedoch nur
im flichtigen RAM des Verstarkers gespeichert und wahrend eines Einschaltzyklus nicht
abgerufen. Es wird empfohlen, die Option Download Drive zum Priifen von Einstellungen
zu verwenden. Wenn Sie mit den Einstellungen zufrieden sind, klicken Sie auf Download
NV, um die Einstellungen dauerhaft auf dem Verstarker zu speichern.

Save/Save As (Speichern/Speichern als) — Sie konnen die Verstarkereinstellungen
ebenfalls als Konfigurationsdatei (*.S2C) speichern. Dabei werden die Einstellungen jedoch
nicht auf dem Verstarker gespeichert. Konfigurationsdateien sind méglicherweise nitzlich,
wenn Sie mehrere Verstarker-Setups speichern mochten. Sie kdnnen ganz unkompliziert
eine Einstellung an den Verstarker Ubertragen, indem Sie im Offline-Modus die
Konfigurationsdatei 6ffnen, den entsprechenden Verstarker im Online-Modus auswahlen
und dann auf Download NV/Drive klicken. Es wird empfohlen, fiir jedes Setup eine
Konfigurationsdatei anzulegen.

S200 SyngNet-Verstarker

Befolgen Sie nachstehende Anweisungen, wenn Sie einen der folgenden Verstarker der
Baureihe S200 verwenden:

S520250-SRS, S20260-SRS, S20350-SRS,
S20360-SRS, S20330-SRS, S20630-SRS,
S20250-SDS, S20260-SDS, S20350-SDS,
S20360-SDS, S20330-SDS, S20630-SDS

Das Setup umfasst folgende Schritte:
¢ Installation von MDK und SyngNet-Controller
¢ Installation der Software S200Tools
e Hardware-Setup
¢ Kommunikationsassistent fir S200Tools
¢ SyngNet-Konfiguration
¢ Konfiguration der Motorriickfihrung
e Speicheroptionen

Installation von MDK und SynqNet-Controller

Bevor Sie den S200-SyngNet-Verstarker nutzen kdnnen, missen Sie zunachst die
Software Motion Developer's Kit sowie den SyngNet-Controller von Motion Engineering Inc
installieren. Weitere Informationen zur Installation finden Sie auf der Technical Support-
Website von MEI.

22
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422

423
4.2.3.1.

Installation der Software S200Tools

Befolgen Sie die Installationsanweisungen auf der CD-ROM oder in der ZIP-Datei. Siehe
Installationsanleitung zu S200Tools.

S200Tools lauft auf folgenden Betriebssystemen:
¢ Windows 2003 Server
¢ Windows XP, Alle Service Packs — (SP)
¢ Windows 2000, SP2
¢ Windows XP Embedded
e Windows NT4, SP6

Hardware-Setup

Verstarker-Setup
HINWEIS: Der serielle Anschluss (J5) ist bei den SyngNet-Verstarkern deaktiviert.

Wenn Sie einen S200 SyngNet-Verstarker verwenden, missen Sie zwischen diesem und
der SyngNet-Bewegungssteuerung eine SyngNet-Kommunikationsverbindung herstellen.

SchlieBen Sie dazu ein Ethernet-Kommunikationskabel an den Anschluss J11 (SyngNet IN)
des S200-Verstarkers sowie an den Anschluss OUT des SyngNet-Controllers an.

Ein Verstarker/Knoten
SchlieRen Sie ein weiteres Ethernet-Kommunikationskabel

an den Anschluss J12 (SyngNet OUT) des S200-
Verstarkers sowie an den Anschluss SyngNet IN des XMP-
SyngNet-Controllers an.

Host Computer

5200

ol ;om IN
.OUT. SyngNet

Controller
IN
Ethernet

1 Cables

Mehrere Verstarker/Knoten
Schlie3en Sie ein Ethernet-Kommunikationskabel an

2 den Anschluss OUT des

Node 1

A% Host Computer

ouT

S200 |
Node 0 Ethernet

Cables

ot 1oUT| | IN
B SyngNet
1 Contraller
N |

XMP-SyngNet-Controllers sowie an den Anschluss
SyngNet IN (J11) des ersten Verstarkers/Knotens an.
SchlieRen Sie ein Ethernet-Kabel an den Anschluss
SyngNet OUT (J12) des Knotens sowie an den
Anschluss SyngNet IN (J11) des nachsten Knotens an.
SchlieRen Sie ein weiteres Kabel an den Anschluss
SyngNet OUT (J12) des letzten Knotens in der
Topologie sowie an den Anschluss SyngNet IN des
XMP-SyngNet-Controllers an.

HINWEIS: Sie kdnnen zwar weitere von SyngNet unterstitzte Knoten/Verstarker in das
SyngNet-Netzwerk einbinden, mit der Software S200Tools ist allerdings nur die
Konfiguration der Verstarker der Baureihe S200 moglich. S200Tools kann nur mit S200-

Verstarkern kommunizieren.

Produkthandbuch fiir S200-VTS

23



Quickstart 5/2008 Danaher Motion

4.2.3.2. Motor-Setup

Je nach verwendeter Motorriickfliihrung missen Sie den entsprechenden
Ruckflihrungsanschluss verwenden.

Motorruckfuhrung J3-Ruckfuhrung J14 AUX FB
SFD X
SinCos (mit EnDat 2.1/2.2) -
SinCos (mit Hall) -
ComCoder (Inkrementell + Hall) -

XXX

424 Kommunikationsassistent fir S200Tools

424.1. S200Tools starten

Starten Sie S200Tools durch Klicken auf das Desktop-Symbol oder iber die Windows-
Schaltflache Start (Programme > Danaher Motion > S200Tools). Der lokale Speicherort fir
S200Tools.exe lautet C:\Programme\Danaher Motion\S200Tools.

almix

T

olalalul ¥ 1|

Offine

|
q‘ (I*5200 Tools -- Base Unit

Files View Utilities Help

Doew G206 200vac 1 W4 %hma  Cpesimeon Viode Tingun Tt Hafai

Wenn S200Tool erstmalig gestartet wird, sollten unter dem Kommunikationsmodus Online
oder Offline keine Verstarker aufgefihrt sein.
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4.2.4.2.

Kommunikationsassistent starten

Wabhlen Sie den Kommunikationsassistenten in der Symbolleiste aus (Utilities >
Communication Wizard), oder klicken Sie auf das Verknupfungssymbol.

(L5200 Tools -- Base,;SyngMNet Units (L*S200 Tools -- Base, SyngNet
Files  Wiew | Utilities Help Files Wiew Utlities Help

Communication

‘IIEI?%_?L

Turning Wizard
L Dffline

Riestore Factory: Defaults

Yariable Statistics

I TTes

Wabhlen Sie als Kommunikationsmodus SyngNet aus.

Communication Wizard

i~ Communications Mode

" Serial (* SyngMet

—SyngMet Settings

Select Controllar

I Controller 0 j
Select Node
ISynqul Nade 0 j

—Serial Port Seftings

Select Port

Jeom =l
Select Baud Rate

[15200 |
Test | oK | Cancel

Wenn der angeschlossene Verstarkertyp unbekannt ist, klicken Sie auf die Schaltflache
Test. Im Anschluss daran wird angezeigt, dass kein Anschluss besteht, ein S200
angeschlossen ist oder dass es sich bei dem angeschlossenen Knoten nicht um einen
S200-Verstarker handelt.

Nachdem Sie Ihr Setup bestatigt haben, klicken Sie auf OK.

(1 5200 Tools - Rase, Synabet Units a0
Fins Ledtms i
o |m| || 7] 7] Corioter 0 =
TS SmaNET NoDE D
= S20 D/oc Wiy
S
Drwve Sty !
Motor Sueres H =
e ' v -, (2
(I}5200 Tools -- Base Unit
Files Wiew Utilities Help
. B SYNONET NODE D
=8 52038 240V ac 3/94ms
- Status
; - Dirive Setup
‘- Matar Surmrary
e Offline
v 52008 2V V8ms OpessionMode TogmCimed HaFad

Die installierten S200-Verstarker werden nun unter ,,Online“ mit der entsprechenden
Konfiguration und den Statusoptionen aufgefihrt. Wenn sich zusatzliche S200-Knoten im
Netzwerk befinden, werden diese automatisch erkannt. Wenn sich mehrere SyngNet-
Knoten im Netzwerk befinden, wahlen Sie in der Pulldown-Liste des SyngNet-
Controllers/Knotens einen bestimmten Netzwerkknoten aus, der im Online-Modus
angezeigt werden soll.

Produkthandbuch fiir S200-VTS 25



Quickstart

5/2008 Danaher Motion

IEontroller 1]

Synghlet Mode 1
SyngMet Mode 2 =
SyngMet Mode 3
SyngMet Mode 4
SyngMet Mode &
SyngMet Mode B
SyngMet Mods 7 hd

I Loop Gainsl General Info

HINWEIS fur SyngNet: Obwohl S200Tools die Kommunikation mit allen ordnungsgemafn
angeschlossenen S200-Verstarkern im SyngNet-Netzwerk beibehalt, wird in der Anzeige
,Online* jeweils nur ein SyngNet-Knoten angezeigt.

425 SyngNet-Konfiguration
Im nachsten Schritt missen Verstarker und Motorrickfiihrung ordnungsgemaf konfiguriert
werden.
Wahlen Sie auf der Registerkarte SyngNet Options (SynqNet-Optionen) die Quelle fiir die
Motorrickfihrung (Ruckfiihrungsquelle) aus.
Wabhlen Sie Base Unit Feedback (Rlckfiihrung Basiseinheit), wenn die Motorrickfliihrung
Uber den Anschluss J3 am S200-Verstarker erfolgt.
Wahlen Sie Option Card Feedback (Ruckflihrung Optionskarte), wenn die
Motorrickflihrung tGber den Anschluss J14 am S200-Verstarker erfolgt.
Summaryl EnnlrnandeI Motor | Command Enntmll 140 Setlmgl Laop Eamsl General Info SWCINEtDDUUHSI
—Feedback Settings
Auilay Feedback Type
I\nclemental AQuadB j
AurFBDivizor
|16782216
[zounts per mechanical rev]
Feedback Source
IEase Urit Feedback j
4.2.6 Konfiguration der Motorrtckflihrung
Im n&chsten Schritt muss die Motorriickfiihrung ordnungsgeman konfiguriert werden.
4.2.6.1. SFD
Wenn Sie SFD-Motorrickfihrung verwenden, ist keine weitere Konfiguration erforderlich.
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4.2.6.2.

4.2.7

SinCos oder ComCoder

Wenn Sie SinCos oder ComCoder als Motorriickfiihrung verwenden, ermitteln Sie die
entsprechenden Setup-Parameter anhand nachstehender Gleichungen.

Kip
Kip = 2*PI()*2000*(Induktivitat zwischen Motorphasen)
Bsp.: I-I-Induktivitat = 0,018 H
Kip = 2*P1()*2000%(0,018)
Kip = 226 V/A
I2TFO
I2TFO = 5/(2*PI()*(Zeitkonstante des Motors in Minuten)*60))
Bsp.: Zeitkonst. Motor = 20 min
I2TFO = 5/(2*PI()*20*60)
I2TFO0 = 0-000663 Hz
12T Trip
2T Trip = (Dauerstrom des Motors)*1,25
Bsp.: Ics = 4 Aeff
12T Trip = 4*1,25
12T Trip = 5 Aeff
ILmtPlus
ILmtPlus = (Spitzenstrom des Motors)/(Spitzenstrom des Verstarkers)*100
Bsp.: Ip Motor = 4,5 Aeff, Ip Verstarker = 9 Aeff
Ip Motor = (4,5/9)*100
Ip Motor = 50 %
ILmtMinus

In der Regel wird ILmtMinus auf den gleichen Wert eingestellt wie ILmtMPlus, der
Verstarker kann jedoch auch Uber asymmetrische Stromgrenzwerte verfligen.

Dpoles
Dpoles = Motorpole

Speicheroptionen

Es gibt drei Arten von Speicheroptionen, mit denen Sie sich jeweils vertraut machen
sollten, damit keine Konfigurationen verloren gehen kdnnen.

Download NV — Die in S200Tools angezeigten Parameter werden in dem ausgewahlten
Verstarker gespeichert. Die Parameter werden im nichtflichtigen Speicher des Verstarkers
gespeichert und wahrend des Einschaltzyklus abgerufen.

Download Drive — Die in S200Tools angezeigten Parameter werden in dem ausgewahlten
Verstarker gespeichert. Im Gegensatz zur Option Download NV werden diese Parameter
jedoch nur im flichtigen RAM des Verstarkers gespeichert und wahrend des Einschaltens
nicht abgerufen. Es wird empfohlen, die Option Download Drive zum Priifen von
Einstellungen zu verwenden. Wenn Sie mit den Einstellungen zufrieden sind, klicken Sie
auf Download NV, um die Einstellungen dauerhaft auf dem Verstarker zu speichern.

Save/Save As— Sie kdnnen die Verstarkereinstellungen auch als Konfigurationsdatei
(*.S2C) speichern. Konfigurationsdateien sind moglicherweise nitzlich, wenn Sie mehrere
Verstarker-Setups speichern mochten. Sie kdnnen ganz unkompliziert eine Einstellung an
den Verstarker ubertragen, indem Sie im Offline-Modus die Konfigurationsdatei 6ffnen, den
entsprechenden Verstarker im Online-Modus auswahlen und dann auf Download NV/Drive
klicken. Es wird empfohlen, fiir jedes Setup eine Konfigurationsdatei anzulegen.
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5 MONTAGE DES VERSTARKERS

Die Verstarker der Baureihe S200 sind fur den Betrieb in einem Schrank vorgesehen.
Beachten Sie die folgenden Anweisungen:

Montieren Sie die Verstarker in einem Schrank senkrecht auf einer flachen, festen und
elektrisch leitenden Montageflache, die mit der Schutzerde (PE) verbunden ist und eine
fur das Gerat angemessene Tragfahigkeit aufweist.

Stellen Sie eine gute Verbindung zur Schutzerde (PE) her. Entfernen Sie die Farbe auf
der Montageflache auf einer Flache von mindestens 12 mm von den Montagebolzen,
um eine gute elektrische Verbindung auf einer groRen Flache zwischen dem Verstarker
und der geerdeten Montageoberflache herzustellen.

Stellen Sie sicher, dass die Umgebung im Schrank die in den Spezifikationen
aufgelisteten Anforderungen erfullt.

5.1 Einbaumalie
AC-Verstarker DC-Verstarker
DC- mit

AC1AC2 | AC3 AC4 ACS Basisverstarker Option

S$20260 S20330-VTS S20330-x

S20360 | S20660 | S21260 | S22448 | 5on630.yTs | S20630-x
Abmessungen des Verstarkers
Hohe (A) 175,0 mm 177 mm 213 mm 152,4 mm
Breite (B) 54,8 mm | 64,0 mm 76 mm 96,4 mm 28,7 mm 48,3 mm
Tiefe ' (C) 131,6 mm 152 mm 192 mm 100,8 mm

Benotigter Zwischenraum
Ober-/Unterseite (D) 12,7mm | 12,7 mm | 12,7 mm 19 mm 12,7 mm 12,7 mm
Seite zu Seite (E) 12,7mm | 12,7 mm | 12,7 mm 19 mm 12,7 mm 12,7 mm
EinbaumalRe

Horizontaler 57,5 mm

25,6 mm 25,6 mm 31,7 mm u. 24,6 mm 24,6 mm
Montageversatz (F)

6,5 mm

Vertikaler 4,3 mm 4,3 mm 2,1 mm 5,0 mm 4,1 mm 4,1 mm
Montageversatz (G)
Vertikale 166,4mm | 1664 mm | 169,5mm | 2025mm | 1443 mm | 1443 mm
Montagehdhe (H)
Montageabstand 67.5mm
zwischen den ! 76,7 mm 88,7 mm 115,4 mm 41,40 mm 60,96 mm
Verstarkern (J)

. M4 oder M4 oder M4 oder M4 oder M4 oder
Montagezubehor Nr. 8 NI 8 NI 8 NI 8 M4 oder Nr. 8 NI 8
Gewicht des
Verstarkers

2,56 ki
(ohne 0,77 kg 0,85 kg 1,33 kg g 0,40 kg 0,5kg
Optionskarte)

! Die MaRe fiir die Tiefe gelten nur fur den Verstarker. Rechnen Sie 50,8 mm fiir die Gegenstecker
und den Biegeradius der Leitungen zu den Angaben in der Tabelle hinzu.
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Horizontial
Mounting Offset

)

Top Clearance

(D)

Vertical
Mounting
Height
(H)

Drive Width

(8)

O

O

|
Vertical
Mounting T T
Offset —_ O
(G) )
For Drive
Mounting
use M4 or #8
Hardware
For Drive
Side Clearance Mounting
(E) use M4 or #8
‘ ' Hardware
| <
Bottom
Clearance

(D)

Einbaumalde siehe 0. a. Tabelle.

Drive to Drive Mounting

)

Side Clearance

(E)

Mounting Dimensions - Front View

> |

Drive
Height
(A)
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5.2
5.2.1

Umrisszeichnungen

AC-Basisverstarker (S20260-, S20360-, S20660-VTS)

¢oB06008080

|

[O]

T

TOP VIEW

=

pe
FRONT VIEW

T

I
I~
a
I
d
I
[
I
i —
—
T
= O®o

RECOMMENDED MOUNTING
HARDWARE #8 OR M4

0.18
[4.57]

$0.18
[#4.57]

[25.56]
0.18

| [445]

RIGHT SIDE VIEW

[175.28]

6.37]

S
HH

REAR VIEW

DIMENSIONS ARE IN INCHES [MM]

0.18
( [4.69]
f

Hinweis: Die Abmessungen des S20660-VTS entsprechen mit Ausnahme der Breite exakt
den oben angegebenen Werten. Die oben angegebene Breite des S20660-VTS von 54,75
mm liegt tatsachlich bei 64,0 mm.

Die Gehause- und Einbaumal3e sind fiir Einheiten mit Optionskarte identisch.
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522 AC-Basisverstarker (S21260-VTS)

[

SAR0RREDS
il

DETAIL A
== 150.5 [5.93] SCALE 1:1
4.6 [0.18] 2 Places
%
bt <" (4.6 [0.181] 2 Places
TOP VIEW
=31.7 [1.25]
~76.1 [3.00]
4.80.19]
\ L i
N/ L
e
169.5 [6.67]
.8 [7.04]
[ |
0
r
4.6 [0.18]
FRONT VIEW RIGHT SIDE VIEW REAR VIEW

Dimensions are mm [inches]

Hinweis: Die Gehause- und Einbaumalie sind fur Einheiten mit Optionskarte identisch.
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5.2.3 AC-Basisverstarker (S22460-VTS)
% % T e 1';“22“““@ g
CImem | | @ s
&
%ﬁé@%\ e | == ==
e Il |
Rossseannl L

| ] o

Hinweis: Die Gehause- und Einbaumale sind fir Einheiten mit Optionskarte identisch.
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524 DC-Basisverstarker (S20330-, S20630-VTS)
0.18
[4.57J»{ |
RECOMMENDED MOUNTING
HARDWARE #8 OR M4 $0.18
[04.57]
0.9/
[24.64]
0.16
[4.06}
] 1
W

E

H

c 6.00 5.68

[152.40] [144.27]
0.16
N { [406]
L | i %
FRONT VIEW RIGHT SIDE VIEW REAR VIEW

Hinweis: Die Gehause- und Einbaumale sind fiir Einheiten mit Optionskarte nicht

DIMENSIONS IN INCHES [MM ]

identisch. Siehe Abschnitt 5.2.6 fir genauere Informationen.
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5.2.5 SynqNet AC-Verstarker (S20260-, S20360-, S20660-SRS)

9580008080

]
=
{
o
g

5.18 0.18
[457]
RECOMMENDED MOUNTING @Q 0.18

HARDWARE: #8 or M4 [ 457]

m

| 101
[2556]

017

f [432]
|

(&

N nEARN 6.89
[175.01] 6.55
[ 166.37]

i

Juduuuuuussyduun0
P r\ j L

UOo9oB0oEU \_/ubrc»du

% g ﬂjﬁ» i L
FRONT VIEW RGHT SSIDEVIEW REARVIEW Fz:;z]

DIMENSIONS ARE IN INCHES [MM]

Hinweis: Die Abmessungen des S20660-SRS und S20660-SDS entsprechen mit
Ausnahme der Breite exakt den oben angegebenen Werten. Die oben angegebene Breite
des S20660-SRS und S20660-SDS von 54,75 mm liegt tatséchlich bei 64,0 mm.
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5.2.6 SyngNet DC-Verstarker (S20330-, S20630-SRS)
m [
397
[100.84]
0.18
[457 ]" r
TTEEL E{ RECOMMENDED MOUNTING @018
HARDWARE: #8 or M4 (4571
TOPVIEW
— 097
l-— 190 [2464]
[4826 ] 0.16
i [4.06]
i
E 6.00 5-68
i
Lt

RGHT SIDEVIEWV
DIMENSIONS ARE IN INCHES [MM]

T 0.16

REARVIEW  [4.06 ]
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Stromversorgung anschlieRen. Eine FALSCHE VERDRAHTUNG an

den Stromanschliissen kann zu Schaden fihren.

An den Stromeingangsanschlussen und
Motorausgangsanschliussen sind GEFAHRLICHE Spannungen

LESEN Sie diese Anweisungen, bevor Sie die elektrische
vorhanden.

&

WARNING
AC-Verstarker (S20260-, S20360-, S20660-VTS)

VERDRAHTUNG DES VERSTARKERS

Verdrahtung des AC-Verstarkers

Verdrahtung des Verstarkers

6.1.1

6
6.1
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AC-Verstarker (S21260-, S22460-VTS)

Danaher Motion
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6.2

NOTE

AN

CAUTION

Anschluss J1 — Netzspannung fur AC-Verstarker

Die AC-Verstarker der Baureihe S200 kdnnen direkt am Netz betrieben werden. Alle
Einheiten verfliigen Uber eine vollstandige Trennfunktion und bendtigen daher keine
externen Trenntransformatoren. Der Einschaltstrom am Netzanschluss ist intern auf einen
fur den Verstarker sicheren Wert begrenzt. Es sind keine Schalter zur Spannungsauswahl
oder Messbereichsschalter zum Betrieb innerhalb der angegebenen
Spannungseingangsbereiche notwendig.

Die Verstarker der Baureihe S200 sind in ihrer Funktion kompatibel zu allen herkdmmlichen
Formen von Drehstromleitungen:

e Sternschaltung mit geerdetem Sternpunkt
o offene Dreieckschaltung mit geerdetem Schenkel
e T-Schaltung

Es liegt in der Verantwortung des Anwenders, fiir geeignete

Sicherungen und Schutzschalter in den J1-Leistungskabeln fir den

Motor zu sorgen, um damit den Ortlichen elektrischen Bestimmungen

Zu entsprechen.

Die bendtigte Steuereingangsleistung liegt zwischen 5 und 10 W. Die AC-Eingangsleistung
des Motors ist abhdngig von der Ausgangsleistung und den Verlusten in der
Leistungsstufe.

Anhang"D dieses Handbuchs enthalt zusatzliche Informationen, die
fur die Ubereinstimmung mit den gesetzlichen Anforderungen
bendtigt werden.

Bei AC-Verstarkern mit einem Spitzenstrom von < 18 Aeff ist J1 als 9-polige steckbare
Verbindung ausgefihrt (siehe unten). Bei grolReren AC-Verstarkern erfolgen die
Anschlisse an einem festen Klemmenkasten TB1, flir den kein Steckverbinder erforderlich
ist. Siehe Schaltbilder fur detaillierte Anschlussinformationen.

Pin Beschreibung

J1-1 Schutzerde (PE)

J1-2 RUCKSPEISUNG
O?ooooooogo J1-3 -BUS

J1-4 +BUS

J1-5 C2 CTRL VAC

prsicnt s seusses gt vonder | 16| orcmmLvac

J1-7 L3240V AC

J1-8 L2.240/120 V AC

J1-9 L1 240/120 V AC

Angaben zu Gegensteckern flir $20260, S20250, S20360, S20560, S20660
Schraubklemme

12 - 24 AWG (0,25 - 4 mm?), Phoenix MSTB2,5/9-STF-5,08-BK

ODER

Federkraftklemme

12 - 24 AWG (0,25 - 4 mm®), Phoenix FKC 2,5/9-SFT-5,08-BK

ODER

Crimpstecker

Crimp-Shell: 14 - 20 AWG (0,5 - 2,5 mm?), Phoenix MSTBC 2,5/9-STZF-5,08-BK
Crimpkontakt: 14 - 16 AWG (1,5 - 2,5 mmz), Phoenix MSTBC-MT 1,5-2,5
Crimpkontakt: 18 - 20 AWG (0,5 - 0,75 mm?), Phoenix MSTBC-MT 0,5-1,0
Siehe http://www.phoenixcon.com.
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& Stecken oder ziehen Sie den Stecker J1 NIE unter Spannung, da dies zu
Beschadigungen des Steckers oder Verstarkers fihren kann.
CAUTION
J1-1 oder Dieser Massepunkt des Gehauses muss an die
Gehauseschraub- Schutzerde angeschlossen werden. Der Anschluss an
verbindung PE die Schutzerde muss als festverdrahtete Verbindung
Schutzerde ausgefihrt sein (verwenden Sie keine steckbare

Verbindung). Zur Gewahrleistung der Sicherheit kdnnen
Sie sich nicht auf ein Erdschlussiiberwachungsgerat
(RCD) verlassen.

J1_.—2 oder TB1-5 Anschluss flr einen optionalen Bremswiderstand, um
RUCKSPEISUNG die riickgespeiste Energie aus dem Motor
aufzunehmen.

S20260 und S20360 : Widerstand von ~36 Q,

S20660 und S21260 : Widerstand von ~12,5 Q

S22460 : ein Widerstand von ~8 Q

Verwenden Sie einen Drahtwiderstand mit einer
Isolierspannung von 1500 Ve zwischen den
Anschlissen und dem Gehause. In vielen
Anwendungen wird ein Bremswiderstand nicht benétigt.
Treten beim Bremsen des Motors Uberspannungsfehler
auf, wird ein Widerstand bendtigt. Verbinden Sie den
Widerstand (Leistung 50 bis 100 Watt) von diesem
Anschluss mit Anschluss J1-4 (+BUS). Die
Leistungsbemessung des Bremswiderstandes ist
abhangig von der abzuleitenden riickgespeisten

Energie.
Der Rickspeiseeingang ist nicht kurzschlussfest. Der Bremswiderstand
MUSS in den angegebenen Bereichen liegen, damit Schaden am Verstarker
vermieden werden, z. B. zwischen 25 und 50 Q fur die Verstarker S20260
WARNING nd 520360.
é Installieren Sie den externen Widerstand zur Sicherheit auf eine geerdete
Platte oder verdrahten Sie ihn mit einem geerdeten Anschluss. Die
NOTE Anschlisse des Widerstands DURFEN NICHT geerdet werden.
Warten Sie nach dem Trennen der Stromversorgung vor dem Beriihren des
A Bremswiderstands oder der Verdrahtung 5 Minuten, damit die Spannung
der Busanschlusskappen auf ein sicheres Niveau abfallt. Uberwachen Sie

WARNING die Spannung auf den Busanschlusskappen zwischen +BUS (J1-4) und —
BUS (J1-3) mit einem Voltmeter.

J1-3 oder TB1-6 Der Anschluss -BUS wird im Normalbetrieb tiblicherweise

-BUS offen gelassen. In speziellen Mehrachsenanwendungen
kdénnen die Busleitungen des Verstarkers parallel
verdrahtet, und somit die riickgefiihrte Energie von einem
Motor zum Speisen eines anderen Motors verwendet und
die hohen riickgespeisten Energien begrenzt werden.

J1-4 oder TB1-7 Der Anschluss +BUS wird zusammen mit dem Anschluss

+BUS J1-2 REGEN verwendet, um an den Verstarker einen
Bremswiderstand anzuschlieRen.

J1-5, J1-6 Uber diese Anschliisse wird die Steuerspannung des

oder J1-2, J1-3 Verstarkers mit 120/240 V AC versorgt.

C2 CTRL VAC $21260, $S2460 — 3-polige steckbare Verbindung J1.

C1CTRL VAC

Diese Anschlisse sind NICHT mit der Powerversorgung
L1 und L2 (J1-8-9) im Inneren des Verstarkers verbunden.

Eingangsspannungsbereich (eff) 85V AC bis 265 V AC einphasig
47 bis 63 Hz
120 V DC bis 375V DC
Einschaltspitzenstrom 10 A 0-s mit Eingang 240 V AC
Einschaltimpulsbreite 1,60 ms
Sicherungen Bussmann MDA — %,
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Fiir eine maximale Uberbriickungskapazitat wird eine Eingangsspannung
von 240 V AC empfohlen.
NOTE
J1-7,J1-8, J1-9 Uber diese Anschliisse wird die Versorgung mit
oder TB1-8,9,10 120/240 V AC fir die Leistungsendstufe des
L3240V AC Verstarkers fir die Motorleistung realisiert.
L2 240/120 V AC Verwenden Sie fiir den einphasigen Betrieb mit
L1240/120V AC 120/240 die Anschliisse J1-8 L2 und J1-9 L1.
Eingangsspannungsbereich S$20260, S20360, S20660: 0 bis 265 V AC
(eff) $21260, S22460: 120 bis 265 V AC
Phasen 1 oder 3
Transformator S20260: 1,5 bis 2 kVA
(empfohlener kVA-Wert, wenn S20360: 2,0 bis 3 kVA
ein Transformator erforderlich ist) | S20660: 3,0 bis 5 kVA
S21260: 4,5 bis 6 kKVA
S22460: 8,0 bis 12 kVA
AC-Leitung kVA, maximal® $20260, S20360, S20660: 100
S$21260, S22460: 250
! Die maximale AC-Leitung ist angegeben, um Uberspannungen aus dem Netz in den
Verstarker einzugrenzen.
Empfohlene
Netzsicherungen S20260 S20360 S20660 S21260 S22460
Typ —trage Sicherung fir 250 V AC
240 V AC dreiphasig Bussmann | Bussmann | Bussmann | Bussmann | Bussmann
(Aeff) FRN-R-5 FRN-R-8 FRN-R-15 | JKS-20 JKS-30
240 V AC einphasig Bussmann | Bussmann | Bussmann | Bussmann | Bussmann
(Aeff) FRN-R -5 FRN-R-10 | FRN-R-20 | JKS-30 JKS-30
120 V AC einphasig Bussmann | Bussmann | Bussmann - -
(Aeff) FRN-R -5 FRN-R-10 | FRN-R-20
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Verdrahtung des DC-Verstarkers

Danaher Motion
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6.4

AN

CAUTION

NOTE

Anschluss J1 — DC Eingangsspannung

Es wird empfohlen, die DC-Verstarker der Baureihe S200 liber Netzteile mit verstarkter
Isolierung zu versorgen.

Bei DC-Verstarkern ist der Stecker J1 als 3-polige steckbare Verbindung ausgefunhrt.

Pin Beschreibung
O O J1-1 | +CTRL
1 3
J1-2 | BUS/CTRL GND
(Ansicht J1 von der J1-3 | +BUS
Vorderseite)

Stecken oder ziehen Sie den Stecker J1 NIE unter Spannung, da dies zu Beschadigungen des
Steckers oder Verstarkers fuhren kann.

Angaben zu Gegensteckern

Schraubklemme

12 - 24 AWG (0,25 - 4 mm?), Phoenix MSTB2,5/3-STF-5,08-BK

ODER

Federkraftklemme

12 - 24 AWG (0,25 - 4 mm?), Phoenix FKC 2,5/3-SFT-5,08-BK

ODER

Crimpstecker

Crimp-Shell: 14 - 20 AWG (0,5- 2,5 mmz), Phoenix MSTBC 2,5/3-STZF-5,08-BK

Crimpkontakt: 14 - 16 AWG (1,5-2,5 mmz), Phoenix MSTBC-MT 1,5-2,5

Crimpkontakt: 18 - 20 AWG (0,5-0,75 mmz), Phoenix MSTBC-MT 0,5-1,0
Siehe www.phoenixcon.com.

J1-1 Steuerspannungseingang. Der DC-Verstarker kann an diesem auf J1-2

+CTRL bezogenen Eingang mit +10 bis +90 V DC versorgt werden. Dies kann
Uber ein getrenntes, geregeltes oder getrenntes, nicht geregeltes
Netzteil erfolgen. Der Eingang kann mit dem Eingang +Bus (J1-3)
verbunden und Uber dasselbe Netzteil +Bus gespeist werden. Das
Netzteil fir die Steuerspannung sollte fiir 20 W ausgelegt sein. Da die
Leistungsaufnahme typischerweise bei 2 W bis 8 W liegt, sorgt eine 20-
W-Versorgung fiir ein zuverlassiges Starten des Verstarkers.

J1-2 Spannungsrickfiihrung fiir die Steuerungs- und BUS-Versorgung. Intern

BUS/CTRL GND st der Anschluss BUS/CTRL GND mit dem Anschluss I/O RTN
verbunden.

J1-3 Hauptspannungseingang des Verstarkers. Der DC-Verstarker kann an

+BUS diesem auf J1-2 bezogenen Eingang mit +20 bis +90 V DC versorgt

werden. Dies kann Uber ein getrenntes, geregeltes oder getrenntes,
nicht geregeltes Netzteil erfolgen. Die Leistungsaufnahme an +Bus mit
einer Spannung +Bus von 75 V DC liegt in dem unten aufgeflihrten
Bereich. Sie ist abhangig von Anwendung und Motor.

S20330 (3 A) S20630 (6 A)
*Bus 250 W 500 W
Dauerleistung
Bus 750 W 1500 W
Spitzenleistung

Detaillierte Anforderungen an die Auswahl eines geeigneten Netzteils finden Sie im
Abschnitt Anforderungen an das DC-Netzteil.

Schraubverbindung  Anschlusspunkt fiir Schutzerde. Dieser Massepunkt des Gehauses

Schutzerde (PE) muss an die Schutzerde angeschlossen werden. Der Anschluss an die
Schutzerde muss als festverdrahtete Verbindung ausgefiihrt sein
(verwenden Sie keine steckbare Verbindung).

Zur Gewahrleistung der Sicherheit kénnen Sie sich nicht auf ein
Erdschlussiiberwachungsgerat (RCD) verlassen.

42
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6.4.1

Anforderungen an das DC-Netzteil

Busspannung (J1-3 bis J1-2)

+20 VDC bis + 90 VDC

BUS Stromversorgung

48 VDC BUS 75 VDC BUS

S$20330 Spitzenstrom (3 sec)

3.3 ADC bei 160 W
10 ADC bei 480 W

3.3 ADC bei 250 W
10 ADC bei 750 W

S20630 Spitzenstrom (3 sec)

6.7 ADC bei 320 W
20 ADC bei 960 W

6.7 ADC bei 500 W
20 ADC bei 3,000 W

6.4.2

NOTE

Eigenschaften der
Busversorgung

Verdrahtung von der BUS-
Versorgung zum Verstéarker

Steuerspannung
(J1-1 bis J1-2)

Typ der
Steuerspannungsversorgung

Verdrahtung der
Steuerspannungsversorgung

Versorgungsstrom

Busspannung

Die BUS-Versorgung sollte die folgenden Eigenschaften

aufweisen:

e sichere Trennung vom Leistungskabel

e geregelt oder nicht geregelt

e verstarkerintern ist die Busversorgungsruckflihrung mit der
Spannungsriickfiihrung und dem Anschluss I/O RTN
verbunden

Typische BUS-Versorgung:

e nicht geregelter, trennender, Abwartstransformator mit
Sekundarseite, durch kapazitiven Filter gleichgerichtet

e Die BUS-Versorgungsriickfihrung ist mit der Erde
verbunden.

max. 10 ft. (ca. 305 cm)

min. 16 AWG (1,5 mm2)

Verdrilltes Leiterpaar

Verkettung von mehreren Verstarkern zulassig

kein Schiitz oder Schaltelement in der BUS-Verdrahtung

+10 V DC bis +90 V DC

trennend

nicht geregelt oder geregelt

gemeinsame GND mit Busversorgung und 1/0O RTN
20-W-Versorgung oder 1-A-Kurzschluss

Verdrahten Sie den Anschluss CTRL (J1-1) mit dem Anschluss
BUS (J1-3).

oder

Verdrahten Sie den Anschluss CTRL (J1-1) mit einer getrennten
Versorgung, um Status- und Fehlerinformationen zu sichern.
(Eine Versorgung von +10 V DC bis +30 V DC kann von CTRL
und I/O gemeinsam genutzt werden.)

20 bis 110 mA bei 75V DC
60 bis 330 mA bei 24 V DC
125 bis 660 mA bei 12V DC

Eine Busspannung aullerhalb des Betriebsbereichs (20 bis 90 V) fuhrt zu einem
Unterspannungs- oder Uberspannungsfehler. Fehler aufgrund von Unterspannung oder
Uberspannung léschen sich selbst, wenn die Fehlerbedingung beseitigt ist.

Ein Uberschreiten der Busspannung von +90 V DC kann zur
Beschadigung des Verstarkers fuhren.

Die Zielauslegung der Mittenspannung fiir eine nicht geregelte Versorgung liegt zwischen
+70 und +75 V DC. Damit wird eine Spanne von 15 bis 20 V DC fir Leitungstoleranz,
Transformatorregelung und Erhéhung durch Riickspeisung beriicksichtigt. Die
Zielauslegung der Mittenspannung fir eine geregelte Versorgung kann bis zu +80 V DC

betragen.

Produkthandbuch fiir S200-VTS
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6.4.3

NOTE

6.4.4

NOTE

NOTE

6.4.5

Steuerspannung

Im Normalbetrieb liegt der Steuerspannungsbereich zwischen +10 V DC und +90 V DC.
Die Steuerspannung kann entweder mit der Busspannung verbunden werden, sodass ein
Netzteil fur den Verstarker genutzt werden kann, oder mit einem getrennten Netzteil. Eine
getrennte Versorgung von Steuerung und Bus ermdglicht eine Busabschaltung aus
Sicherheitsgriinden, wahrend die Status- und Fehlerinformationen verfligbar bleiben.

HINWEIS: Eine Versorgung von +10 V DC bis +30 V DC kann von CTRL (Steuerung) und
I/O gemeinsam genutzt werden.

Ein Uberschreiten der Steuerspannung von +90 V DC kann zur Beschadigung des
Verstarkers fuhren.

Erdung

Sorgen Sie bei der externen Bus- und Steuerversorgung fur eine sichere Trennung zum
Leistungskabel.

Die Versorgung des Verstarkers kann nicht Uber ein spannungsfihrendes Netzteil
erfolgen, da der Verstarker nicht Uber eine Trennstrecke verfugt.

Die Steuer- und Busspannung (CTRL und BUS) sowie optisch nicht gekoppelte E/A-
Erdpunkte

(/O RTN) sind verstarkerintern verbunden. Die Versorgung fiir Steuerung (CTRL) und Bus
liegen auf einem Massestift (BUS/CTRL GND). Verbinden Sie diesen mit den Minus-
Anschlissen der Versorgungen fiir CTRL und BUS. Ublicherweise sind die Anschliisse 1/0
RTN mit der Signalerde des Systems verbunden. (Einige der 1/Os sind optisch gekoppelt
und verfiigen Uber eine getrennte Rickfuhrung. Fur weitere Details ist dieses Dokument
sorgfaltig durchzuarbeiten.)

Die Erdung des negativen Anschlusses des Netzteils muss an irgendeiner Stelle des
Schrankes erfolgen. Das Gehduse muss ebenfalls geerdet werden. Im Normalbetrieb sollte
zwischen der Erde und den Anschlissen BUS/CTRL GND und I/O RTN keine
nennenswerte Spannung vorhanden sein.

Die maximal zuldssige Spannung zwischen dem Anschluss BUS/CRTL GND und dem
Gehduse betragt 100 V DC.

Kapazitat am Bus

Die Ausgangskapazitat der Busversorgung fur die DC-Verstarker der Baureihe S200 muss
eine Mindestanforderung erfillen. Der Kondensator muss wahrend der
Geschwindigkeitsabnahme und dem Abschalten des Motors Energie aufnehmen, und
wahrend der Motorbeschleunigung Energie abgeben. Bei mehreren S200-Verstarkern, die
aus einer Versorgung gespeist werden, sollte die Kapazitat entsprechend der Anzahl der
Verstarker erhoht werden. Beispiel: Fir vier DC-Verstarker der Baureihe S200 mit 6 A/ 18
Aeff, die aus einer 75-V-DC-Spannungsquelle versorgt werden, ist die empfohlene
Ausgangsmindestkapazitat auf dem Bus 4 x 4000 uf = 16000 uf. Die Kondensatorspannung
auf dem Bus sollte mit 100 V bemessen sein. Als Kondensator wird ein Aluminium-
Elektrolytkondensator gewahit.
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6.4.6

Schalter und Sicherungen im Bus

Platzieren Sie zwischen dem Busanschluss des Verstarkers (J1-3) und dem
Buskondensator der Spannungsversorgung weder Not-Aus-Schalter noch Schiitze.
Solange der Verstarker freigegeben ist, kann das Trennen des Busses von dem
Kondensator der Spannungsversorgung zu einer Beschadigung des Verstarkers fihren.
Zum Rickspeisen der Energie muss sich der Motor nicht drehen. In den Motorwicklungen
wird magnetische Energie gespeichert, die an die Versorgung beim Abschalten des
Verstarkers zurtckgefuhrt wird.

Not-Aus-Schalter kdnnen sicher platziert werden, indem sie mit der Primarwicklung eines
Abwartstransformators in Reihe geschaltet werden. Werden Not-Aus-Schalter flr einzelne
Achsen bendtigt, schlief3en Sie einen lokalen (nicht durchgeschalteten) Kondensator (1000
pf, 100 V) zwischen die Busanschlisse des Verstarkers (J1-3 bis J1-2). Ist eine Sicherung
der Busleitungen einzelner Verstarker notwendig, wahlen Sie einen Sicherungstyp und eine
SicherungsgréfRe fur einen hohen Bereich.

S20330 (3 A) S20630 (6 A)
7 A, trage (Bussmann MDA-7) 15 A, trage (Bussmann MDA-15)
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6.5

NOTE

Anschluss J2 — Motorspannung

Bei kleineren Verstarkern mit einem Spitzenstrom von 18 Aeff oder weniger ist J2 als 4-
polige steckbare Verbindung ausgefiihrt. Bei groReren Verstarkern erfolgt der
Motorversorgungsanschluss an einem festen Klemmenkasten TB1, fiir den kein
Steckverbinder erforderlich ist.

(Ansicht des Anschlusses
Ol o o o o O J2 von der Vorderseite des
! 4 Verstéarkers)
Pin Beschreibung

AC-Verstarker S200: PE (Schutzerde)
DC-Verstarker S200: BUS/CTRL GND

J2-2 Phase W des Motors
J2-3 Phase V des Motors
J2-4 Phase U des Motors

J2-1

Angaben zu Gegensteckern

Schraubklemme

12 - 24 AWG (0,25 - 4 mm?), Phoenix MSTB2,5/4-STF-5,08-BK

ODER

Federkraftklemme

12 - 24 AWG (0,25 - 4 mm?), Phoenix FKC 2,5/4-SFT-5,08-BK

ODER

Crimpstecker

Crimp-Shell: 14 - 20 AWG (0,5 - 2,5 mm?), Phoenix MSTBC 2, 5/4-STZF-5,08-BK
Crimpkontakt: 14 - 16 AWG (1,5 - 2,5 mm?), Phoenix MSTBC-MT 1,5-2,5
Crimpkontakt: 18 - 20 AWG (0,5 - 0,75 mmz), Phoenix MSTBC-MT 0,5-1,0

Siehe www.phoenixcon.com.

J2-1 oder TB1-1 Bei AC-Verstarkern der Baureihe S200 wird dieser

PE Anschluss mit Gehduseerde verbunden.
Erde des Bei DC-Verstarkern der Baureihe S200 wird dieser
Motorgehauses Anschluss mit BUS/CTRL GND verbunden.

In beiden Fallen stellt dieser Punkt eine gute Mdglichkeit fir
den Erdanschluss des Motors und den Schirm der
Motorenergieleitung dar.

Nach den ortlichen elektrischen Bestimmungen muss dazu
ggf. der Erdungsbolzen des Gehaduses verwendet werden.

J2-2,3,4 Uber die drei Anschliisse erfolgt die dreiphasige
oder TB1-2,3,4 Leistungsabgabe vom Verstarker an den Motor.
Motorphasen

Beachten Sie die Polaritat. Verbinden Sie die Phase U des Verstarkers mit
der Phase U des Motors usw.

Wenden Sie sich fir den Anschluss der Phasen bei untypischen
Kombinationen von Motor und Verstarker an den Hersteller, oder sehen Sie
in Anhang D , Vorgehensweise bei Einrichtung von Motoren anderer
Anbieter (nicht Danaher)" nach.

46

Produkthandbuch fir S200-VTS



Danaher Motion

5/2008 Verdrahtung des Verstarkers

6.6

Anschluss J3 — Ruckfihrung
Der Anschluss J3 ist als steckbarer 6-poliger Stecker nach IEEE 1394 fir den Anschluss
des Rickfiihrsystems ausgefiihrt. Obwohl an diesen Stecker unter mechanischen
Gesichtspunkten Kabel nach IEEE 1394 angeschlossen werden koénnen, ist er unter
elektrischen Gesichtspunkten keine 1394-Schnittstelle. An den Basisverstarker kénnen
entweder SFD (Smart Feedback Device) oder Halls angeschlossen werden.

2 (Ansicht des
Anschlusses J3 von
der Vorderseite des

6 Verstarkers)

Pin Beschreibung
J3-1 SFD +5V (200 mA)
J3-2 SFD +5 RTN
J3-3 SFD COM-
J3-4 SFD COM+/CU
J3-5 NC/CV
J3-6 NC/CW
AuRenhlle (Shell) | Schirmanschluss

Angaben zu Gegensteckern
IEEE1394, Typ Firewire, 2,0 mm Steckerset

max. 22 AWG (0,34 mm2), Molex 55100-0600
Informationen zur Steckerkonfektionierung unter www.molex.com.

J3-1
SFD +5V

J3-2
SFD +5 RTN

J3-3
SFD COM-

J3-4
SFD COM+/CU

J3-5
NC/CV

J3-6
NC/CW

AuRenhulle (Shell)

Dieser Anschluss versorgt das Ruckfihrsystem mit einer
Ausgangsspannung von 5V DC. Beispiel: Ein Motor, der mit
SFD, Halls oder einem Encoder mit Kommutierung ausgestattet
ist. Der Laststrom darf 200 mA nicht Gberschreiten.

Dieser Anschluss dient als Ruickflihrung fiir die 5V DC-
Versorgung. An den Anschluss kann ein interner Schirm fiir die
Rickfihrleitung angeschlossen werden. Ein externer Schirm
muss mit der AuRenhiille (PE) verbunden werden.

Anschluss fiir die serielle Kommunikation des SFD bei
Verwendung eines SFD-Ruckflhrsystems. Kein Anschluss bei
Verwendung einer Hall-Ruckfuhrung.

Anschluss fir die serielle Kommunikation des SFD bei
Verwendung eines SFD-RIickflihrsystems. Eingang fir CU
(Phase U Kommutierung) bei Verwendung einer Hall-
Ruckfiihrung mit offenem Kollektor. Dieser Eingang verflgt
Uber einen Pull-up-Widerstand mit 2,21 kW fiir 3,3 V.

Kein Anschluss bei Verwendung eines SFD-Rckfluhrsystems.
Eingang fur CV (Phase V Kommutierung) bei Verwendung einer
Hall-Ruckflihrung mit offenem Kollektor. Dieser Eingang
verflgt Uber einen Pull-up-Widerstand mit 2,21 kW fir 3,3 V.

Kein Anschluss bei Verwendung eines SFD-RUckflhrsystems.
Eingang fur CW (Phase W Kommutierung) bei Verwendung
einer Hall-Rickfihrung mit offenem Kollektor. Dieser Eingang
verfligt Uber einen Pull-up-Widerstand mit 2,21 kW fir 3,3 V.

Anschluss des externen Schirms (verstarkerintern mit PE
verdrahtet).
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6.7 Anschluss J4 — Command I/O

Der Anschluss J4 ist eine 26-polige D-SUB-
00000000 Buchse mit hoher Poldichte.

8OO O0O000000Y

260000000010 (Ansicht des Anschlusses J4 von der
Vorderseite des Verstarkers)

Pin Beschreibung Pin Beschreibung

J4-1 DINP COM J4-14 DAC MON?1

J4-2 DINP1 (Freigabe) J4-15 DAC MON2

J4-3 DINP2 (Sperren +) J4-16 I/0 RTN

J4-4 DINP3 (Sperren -) J4-17 Ausgangskanal Z des Encoders
J4-5 MSINP1 (Richtung) J4-18 Ausgangskanal des Encoders Z
J4-6 DOUT1- J4-19 Kanal A Encodereingang/-ausgang
J4-7 DOUT1+ (Fehler) J4-20 Kanal A Encoderausgang/-eingang
J4-8 DOUT2- J4-21 Kanal B Encodereingang/-ausgang
J4-9 DOUT2+ ( RUN ) J4-22 Kanal B Encoderausgang/-eingang
J4-10 HSINP1+ (Step/PWM) J4-23 I/0 RTN
J4-11 HSINP1- J4-24 Analoger Befehlseingang +
J4-12 SFD BAT+ J4-25 Analoger Befehlseingang -
J4-13 I/O RTN J4-26 I/O RTN

Angaben zu Gegensteckern

26-poliger D-SUB-Stecker mit hoher Poldichte und Back-Shell-Kit

max. 24 AWG (0,25 mm2), NorComp 180-026-102-001 — D-SUB-Stecker
NorComp 978-015-010-03-1 — Back-Shell-Kit

Informationen unter www.norcomp.net.

6.7.1 Universelle Eingange

Universelle Eingénge DINP1-3  Die universellen Eingénge sind eine

J4-2,3, 4 Gruppe von vier Eingangen, die auf einem
gemeinsamen Anschluss (DINP COM) auf

MSINP1 J4-1 liegen. Der_ grofl3e E?nggngs—_

145 spannungsbereich der Eingange liegt
zwischen 4,0 und +30 V.

) Die universellen Eingdnge kdnnen sowohl
Gemeinsamer Anschluss fur die Stromlieferung als auch die
J4-1 Stromaufnahme verwendet werden. Dies

ermdglicht eine maximale Flexibilitat fur
den Anschluss der Feldverdrahtung.
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J4-1
DINP COM
4,32k
4,64 k
Ja-2 o
DINP1 (ENABLE)
4,32k
4,64 k
J4-3
DINP2 (INHIBIT+)
4,32k
4,64 k
Ja-4
DINP3 (INHIBIT-)
s 4,32k
MSINP1 (DIRECTION) 4,64 k

O

Der Eingangsstrom steht im Verhaltnis zur Eingangsspannung
und wird in der folgenden Tabelle dargestellt.

Eingangsspannung () | Eingangsstrom ()
40V 0,65 mA

50V 0,95 mA

12V 2,5mA

24V 5,3 mA

30V 6,7 mA

Die Reaktionszeit fir DINP1, DINP2 und DINP3 ist kirzer als 1
ms. Die Reaktionszeit des Anschlusses DINP4 ist kirzer als

100 ps.

Um madglichst schnelle Reaktionszeiten zu erreichen, konfigurieren Sie
den Verstéarker so, dass er bei eingeschaltetem Optokoppler (Strom

NOTE beginntin die Fotodiode zu fliel3en) reagiert. Die Reaktionszeit wird
dadurch ungefahr halbiert.
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6.7.1.1. Voreingestellte Eingangsfunktionen
Die nachfolgende Liste beschreibt die Voreinstellung ab Werk fiir jeden Eingang. Eine
Logikeingangsschaltung ist aktiv, wenn Strom durch die Fotodiode flie3t. Inaktive
Logikeingangsschaltung befindet sich im Leerlauf (kein Stromfluss durch die Fotodiode).
Die aktive Polaritat der Steuerlogik der jeweiligen Eingénge kann durch den
entsprechenden NV-Parameter DInpXPol eingestellt werden. Je nach Zustand von
DinpXPol wird durch die Aktivierung eines bestimmten Hardware-Eingangs also eine
Steuerfunktion des Verstarkers aktiviert oder nicht.

DINP1 Eingang 1: Die diesem Eingang zugewiesene Steuerfunktion

(FREIGABE) ENABLE aktiviert/deaktiviert den Verstarker und setzt die
gespeicherten Verstarkerfehler zuriick. Bei Standard-Logikpolaritat
(DInp1Pol = Normal) kann der Verstarker bei Aktivierung von
Eingang 1 (Strom flief3t durch die Fotodiode) aktiviert werden. Im
Leerlauf wird der Verstarker in diesem Fall deaktiviert. Dieser
Eingang deaktiviert den Verstarker unabhangig von allen anderen
Parametern. Fir eine erfolgreiche Aktivierung durfen keine
Verstarkerfehler vorliegen, und SWEnable am SynqNet-Verstarker
muss entsprechend freigegeben sein.

Wenn dieser Eingang in den inaktiven Zustand gesetzt wird, werden
alle gespeicherten Verstarkerfehler geldscht.

DINP2 Eingang 2: Die diesem Eingang zugeordnete Steuerfunktion

(SPERREN+) INHIBIT+ verhindert eine weitere Bewegung der
Wellenbewegungsrichtung im Uhrzeigersinn, wenn sie durch den
Strom durch die Fotodiode aktiviert wird. Der Eingang hat keinen
Einfluss auf die Bewegung entgegen dem Uhrzeigersinn. Diese
Funktion kann durch den Parameter EnhibitCW aktiviert oder
deaktiviert werden. DInp2Pol legt die aktive Polaritat der Steuerlogik
fir diesen Hardware-Eingang fest.
Der Eingang eignet sich flr einen Nachlauf-Endschalter im
Uhrzeigersinn. Fir ,Failsafe“-Betrieb (Drahtbrucherkennung) des
Nachlauf-Endschalters muss DInp1Pol vom Anwender auf ,Invert®
(invertiert) gesetzt werden (Anderung der Werkseinstellung).
HINWEIS: Bei S200-Verstarkern mit SyngNet-Option wird die
Funktion INHIBIT+ des Basisverstarkers durch die Einstellung
EnhibitCW = Off deaktiviert. Nachlauf-Endschalter-Eingange
muissen direkt mit dem Anschluss J13 auf der SynqNet-Optionskarte

verdrahtet werden.
DINP3 Eingang 3: Dieser Eingang arbeitet symmetrisch zu DINP2. Die
(SPERREN-) Steuerfunktion INHIBIT- verhindert eine weitere Bewegung der

Wellenbewegungsrichtung gegen den Uhrzeigersinn. Diese
Funktion kann durch den Parameter EninhibitCCW aktiviert oder
deaktiviert werden. DInp3Pol legt die Polaritat der Steuerlogik fest.

DINP4 Eingang 4: Richtungseingang, wenn sich der Verstarker im

(RICHTUNG) Positionsbetrieb befindet und PosCmdSrc auf Schritt (Step) und
Richtung (Direction) gesetzt sind. Leerlauf-/kein LED-Strom
inkrementiert den Positionsbefehl positiv / die Motorwelle dreht sich
im Uhrzeigersinn. Die Einstellzeit fir die Richtung betragt 100 us. Die
minimale Impulsbreite betragt 200 ps. Siehe Dinp4.

Ansteuerung der universellen Eingange

Logischer NPN- Um eine Kompatibilitdt mit den NPN-Ausgangen herzustellen, wird

Ausgang der Anschluss DINP COM mit dem positiven Anschluss der
Spannungsversorgung verbunden (4,0 bis 30 V DC). Der Eingang
(DINP1-4) wird an den logischen NPN-Ausgang des Feldgerates
angeschlossen, siehe nachstehende Abbildung.
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Ja-1
DINP COM
O
4.32 k
t J4-2,3,4, 5 464 K
External DINP1-4 :
4 -30 VDC O
Pow er Supply
Sinking Logic Output
from Field Device
Logischer PNP- Um eine Kompatibilitdt mit den PNP-Ausgéangen herzustellen,
Ausgang wird der Anschluss DINP COM mit dem negativen Anschluss
der Spannungsversorgung verbunden (4,0 bis 30 V DC). Der
Eingang (DINP1-4) wird an den logischen PNP-Ausgang des
Feldgerates angeschlossen, siehe nachstehende Abbildung.
Sourcing Logic
Output from Field
+ Device
External
4 -30 VDC J4-1
Pow er Supp|y DlNPOCOM
- 4.32 k
W2, 345 464K
O
DINP1-4
TTL- und CMOS- Im Folgenden wird die Ansteuerung mit TTL- oder CMOS-
Treiber Geraten dargestellt.
+5VDC

432k
4.64 k

SINKING TTL or CMOS

+5VDC

O
432k
4.64 k

SOURCING CMOS
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6.7.2 Universelle Ausgange
Universelle DOUT1 und DOUT?2 sind optisch entkoppelte Ausgange, die
Ausgange Informationen Uber den Zustand des Verstarkers bereitstellen.

Die Ausgange sind als Darlington-Fototransistoren ausgefiihrt
und verfligen Uber eine 33-V-Zener-Diode, die zu den
Transienten der Klemmspannung parallel geschaltet ist.

Ja-6,7
DOUT1 Ja-7
(FEHLER) DOUT1+ (FAULT)
33V ;
J4-6
DOUT1-

Ja-8,9
DOUT2
(RUN)

J4-9

DOUT2+ (RUN)

J4-8 33V

DOUT2-

In der folgenden Tabelle sind die maximalen Nennausgangsdaten aufgelistet.

Maximalspannung 30V DC
Maximalstrom 50 mA
Ve 1,0 V bei 10 mA
1,2 V bei 50 mA
laus 5 uA
Reaktionszeit 1ms
Begrenzungsspannung 33 V (Nennspannung)
& Die Ausgénge sind nicht kurzschlussfest. Konfigurieren Sie die Anwendung

so, dass der Maximalstrom nicht tGiberschritten wird.
CAUTION
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6.7.2.1. Voreingestellte Ausgangsfunktionen
Die nachfolgende Liste beschreibt die Voreinstellung ab Werk fiir jeden Ausgang.

DOUT1 Ausgang 1: Dieser Ausgang gibt den FEHLER-Zustand des

(FEHLER) Verstarkers wieder. Wird der Verstarker angetrieben und es ftritt
kein Fehler auf, wird der Ausgangstransistor eingeschaltet. Wird
der Verstarker nicht angetrieben oder es tritt ein Fehler auf, wird
der Ausgangstransistor ausgeschaltet.

DOUT2 Ausgang 2: Dieser Ausgang gibt den RUN-Zustand des

(RUN)

Verstarkers wieder. Wird der Verstarker angetrieben, freigegeben
und es tritt kein Fehler auf, wird der Ausgangstransistor

eingeschaltet. Wird der Verstarker nicht angetrieben, nicht
freigegeben oder es tritt ein Fehler auf, wird der
Ausgangstransistor ausgeschaltet. Der Ausgang gibt an, ob der
Verstarker in der Lage ist, den Motor anzutreiben.

6.7.2.2. Ausgénge und typische Lasten

Sowohl der Kollektor als auch der Emitter des Fototransistors liegen auf J4. Damit kdnnen
sowohl NPN- als auch PNP-Lasten angesteuert werden.

NPN-Last

External
Power Suppl
30 VDC MAX

Current Limiting Resistor

50 mA MAX

2

In diesem Beispiel wird ein Optokoppler angesteuert. Der Strom, der durch den Ausgang
flieRRt, muss auf 50 mA oder weniger begrenzt sein. Dies geschieht Gber einen
entsprechenden Strombegrenzungswiderstand. Die Spannung der externen
Spannungsquelle muss 30 V DC oder weniger betragen. Es kann dieselbe
Spannungsquelle wie fir die Eingange verwendet werden.

PNP-Last
+
External
Power Suppl DC
30 VDC MAX

Current Limiting Resistor
50 mA MAX

In diesem Beispiel wird eine Relaisspule angesteuert. Der Strom, der durch die Spule flief3t,
muss auf 50 mA oder weniger begrenzt sein. Dies geschieht liber einen entsprechenden
Strombegrenzungs-widerstand.

Die Spannung der externen Spannungsquelle muss 30 V DC oder weniger betragen. Es
kann dieselbe Spannungsquelle wie fir die Eingadnge verwendet werden. An die Spule
muss eine Klemmdiode angelegt werden, die die Spannung wéhrend des Abschaltens

abklemmt.
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6.7.3

P b

NOTE

Hochgeschwindigkeitseingang
Hochgeschwindig  Der S200 verfligt Gber einen Hochgeschwindigkeitseingang fiir

keitseingang die Verwendung mit PWM-Eingangsbefehlen oder einem
J4-10, 11 Schritteingang im Positionsbetrieb.
(Schritt oder
PWM)
Ja-10 221 Q
HSINP1+

2.21k é

Ja-11
HSINP1- ©

Der Hochgeschwindigkeitseingang kann direkt mit 5 V
(Spannungsbereich 3,0 bis 6,0 V) ohne einen
Strombegrenzungswiderstand betrieben werden. Um den Eingang
mit hdheren Spannungen als 5 V zu betreiben, muss ein externer
Strombegrenzungswiderstand zu dem Eingang in Reihe
geschaltet werden. Fir einen ordnungsgemafen Betrieb muss der
Eingangsstrom zwischen 9 bis 24 mA liegen. In der folgenden
Tabelle werden die empfohlenen Strombegrenzungswiderstande
fur Versorgungsspannungen hoher als 5 V aufgelistet.

Versorgungs- | Strombegrenzungswiderstand
spannung

5V Keine

12V 360 [, ¥4 W, Widerstand
24V 1000 1, ¥2 W, Widerstand

Im Positionsbetrieb Schritt-Richtung (Step-Dir) ergibt der
Ubergang vom Zustand LED-Strom zu kein LED-Strom einen
Schrittimpuls. Der Ubergang vom Zustand kein LED-Strom zu
LED-Strom hat keine Wirkung.

Die maximale Schrittfrequenz betragt 1,5 MHz.
Die minimale Impulsbreite betragt 250 ns.

Es wird empfohlen, bei einer Single-Ended-Anwendung die beiden in dem Kabel
laufenden Anschliisse (J4-10 und J4-11) an der Steuerspannungsquelle
abzuschlieRen (Differentialstdérung).

Differentialansteue Eine Differentialansteuerung wird fir den Schritteingang

rung des empfohlen. Um eine maximale Storfestigkeit zu erreichen, muss
Hochgeschwindig  der Hochgeschwindigkeitseingang mittels Differential-ansteuerung
keitseingangs aus der 5-V-Logikversorgung Uber paarig verdrillte Leitungen

angesteuert werden. Der Differentialtreiber muss an die
Eingangsanschlisse auf J4 mindestens 3,0 V liefern. Es wird ein
CMOS-Treiber empfohlen.

Twisted Pair J4-10

|>]Q> 3.o$v Min. bY

5 V Differential J4-11
Driver - CMOS HSINP1-

O«
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NPN-Last

Beim Single-Ended-Betrieb stehen beide Anschliisse des Hochgeschwindigkeitseingangs
auf J4 zur Verfigung. Damit ist eine Verbindung des Eingangs sowohl mit logischen NPN-
als auch PNP-Ausgangen maoglich. In der folgenden Abbildung werden die Verbindungen
zur Ansteuerung des Hochgeschwindigkeitseingangs von logischen NPN-Ausgangen
dargestellt.
J4-10
HSINP1+

O
O

J4-11

External HSINP1-
4-30VDC b
Power Supply ~ External Current Limiting
Resistor for supply > 5.0 V
Sinking Logic Output
from Field Device
PNP-Last

Im Folgenden werden die Verbindungen zur Ansteuerung des
Hochgeschwindigkeitseingangs von logischen PNP-Ausgangen dargestellt. Es kann
dasselbe Netzteil wie fur die universellen Eingdnge verwendet werden.

Sourcing Logic
Output from Field
Device

External Current Limiting

Resistor for supply > 5.0 V
External O

4-30VDC 2 J4-10
Power Supply
M -
HSINP1-
6.7.4 SFD BAT+

J4-12 Der Anschluss SFD BAT+ dient als optionale Funktion und wird fiir

SFD BAT+ den ordnungsgemalfen Betrieb des Verstarkers nicht bendtigt. Die
Funktion ist nur erforderlich, wenn das SFD ein Batterie-Backup der
Multiturn-Informationen bendtigt. Ist das Riickfiihrsystem kein SFD,
hat die Batterie keinen Nutzen.

J4-13 Der Anschluss I/O RTN ist der Massebezug fiir den Eingang SFD

/O RTN BAT+.

6.7.5 DAC-Uberwachungspunkte

J4-14 Die DAC-Monitore sind universelle analoge Uberwachungspunkte.

DAC MON1 Der Ausgabebereich liegt zwischen

J4-15 0,5 und 4,5 V mit einer Quellimpedanz von 2,9 kW, die den

DAC MON2 Kurzschlussstrom fir /O RTN auf 2 mA begrenzt. Jeder DAC-

Monitor kann mithilfe einer Software auf eine interne Variable
abgebildet werden.
J4-13, 16, 23, 26 I/O RTN ist der Massebezug fir die Anschliisse DAC MON,
I/0 RTN analoger Befehl, Encodereingange/-ausgange und SFD BAT+. Die

Pins sind verstarkerintern elektrisch kurzgeschlossen.

Verbinden Sie zur Steuerung der Gleichtaktspannung einen Pin des I/O RTN mit
dem Erdungspunkt des Schrankes, der fir die Erdung aller Rickleitungen
NOTE (Verstarker und Versorgungen) an einem einzigen Punkt reserviert ist.
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6.7.6

Ausgange/Eingange des Encoders

J4-19
CH A OUT/IN

J4-20

CH A OUT/IN

J4-21
CH B OUT/IN

J4-22

CH B OUT/IN

Ausgange

NOTE

Eingange

Die Kanéale A und B sind RS-485-konforme, differentiale
E/A-Punkte, die entweder als Eingange oder Ausgange konfiguriert
werden konnen. In der Voreinstellung sind sie als Ausgange
konfiguriert. Wenn die Kanale A und B als Ausgange mit einem
hochauflésenden Ruckfihrsystem, z. B. SFD, konfiguriert sind,
liefern sie von dem Ruickfuhrsystem erzeugte Positionssignale.
Diese bildet einen Quadratur-Encoder nach.

Die Ausgange werden Uber RS-422-kompatible Netztreiber vom
Typ 75LBC170 mit 5 V gepuffert. Der empfohlene Laststrom liegt
bei £20 mA. Das entspricht einem Lastwiderstand zwischen den
Phasen von 100 Q. Zu I/O RTN sind die Ausgange unbegrenzt
kurzschlussfest.

Die Auflésung der Encoderausgange (Anzahl der Impulse pro
Motorumdrehung) wird durch den Schalter S1 (Drehschalter) wie
folgt eingestellt:

Stellung S1 | Encoderimpulse pro Umdrehung

0 Durch den Anwender einstellbar’
(Voreinstellung ab Werk = 500)

512
1000
1024
2000
2048
4096
5000
8192
10000

'Durch den Anwender tiber den seriellen Port einstellbarer
nichtfliichtiger PPR. Mogliche PPR-Einstellungen sind:

128, 512, 1024, 2048, 4096, 8192, 16384, 32768,
125, 500, 1000, 2000, 2500, 5000, 10000, 20000

Die maximale Ausgangsnetzfrequenz betragt 2,5 MHz. Begrenzen Sie
die Netzfrequenz flr einen stabilen Betrieb auf einen Wert unter 1,25
MHz. Das entspricht einer Frequenzquadratur des Impulses unter 5
MHz.

Der nachgebildete Encoderausgang steht nur zur Verfiigung,
wenn ein hochaufldsendes Ruckfuhrsystem verwendet wird,

z. B. SFD-Rickfuhrung zur Basiseinheit oder die Encoder-
rickfuhrung zur Optionskarte. Die nachgebildeten
Encoderausgénge verfigen Uber keine Signale, wenn nur eine 6-
Schritt-Ruckfihrung der Basiseinheit vorhanden ist.

Ol | N[ojo|(h[lWIN|~

Durch Setzen des NV-Parameters PosCmdSrc auf AQuadB werden
die Kanale A und B als Eingange konfiguriert. Wenn die NV-Parameter
OpMode auf Position und PosCmdSrc auf AQuadB gesetzt werden,
wird der Befehl fir die Position der Motorwelle von dem Quadratur-
Decodierer der Kanale A und B geliefert. Der Eingang wird durch das
Verhéaltnis des NV-Parameters GearOut zu Gearln untersetzt. In der
Eingangskonfiguration nehmen die Kanale A und B Quadratur-
Positionsbefehle an. Die Befehlsignale miussen als differentiale
Quadratursignale vorliegen.

Ein fihrender Kanal A gegeniliber Kanal B erzeugt den Positionsbefehl
CW. Ein fihrender Kanal B gegeniiber Kanal A hingegen erzeugt den
Positionsbefehl CCW. Die GréRRe der Befehlsposition wird durch Gearln
und GearOut eingestellt. Die maximale Eingangsnetzfrequenz fur einen
zuverlassigen Betrieb betragt 625 kHz. Das entspricht einer maximalen
Impulsquadraturrate von 2,5 MHz.

56

Produkthandbuch fir S200-VTS



Danaher Motion

5/2008 Verdrahtung des Verstarkers

J4-17, 18
CHZ OuUT
CHZOUT

Phaseneinstel

Der Ausgang CH Z steht nur bei Verwendung einer SFD-
Ruckflihrung zur Verfliigung. Die beiden Anschliisse haben die
Funktion eines TTL-Differenzmarkerimpulses. Der
Ausgangsimpuls tritt einmal pro Motorwellenumdrehung auf und
beginnt bei dem Riickfuihrsystem mit Position 0. Die Breite
entspricht einer Strichbreite oder zwei Encoder-
quadraturbreiten. Fir den CH Z wird derselbe Differentialtreiber
verwendet wie fir CH A und CH B beschrieben.

PosFB - EncOutZoffset = 0

lung des
Encoders

S I S B

B | |

Y4

Encoder Phasing for Clockwise Motor Rotation
6.7.7 Analoger Befehlseingang

Eingange Dieser Differenzeingang nimmt die analogen Befehle des
ANA CMD Anwenders an. Er verflugt an jedem Eingang mit Hinblick auf I/O
J4-24, 25 RTN uber einen maximalen Single-Ended-Eingangsbereich von
), () -12,5 bis +15,5 V DC, Uber eine Differenzeingangsimpedanz

NOTE

von > 300 kQ und eine Single-Ended-Impedanz von > 150 kQ.
Der empfohlene Eingangsbereichsendwert fiir den
Differenzbefehl liegt bei £10 V. Der Eingang kann jedoch bis
+12 V verarbeiten und damit ein Rauschen und
Uberschwingungsspitzen abdecken. Die Voreinstellung betragt
+10 V. Das entspricht * Ispize 0der + maximale Drehzahl
abhangig von dem Modus OpMode.

Offset, Verstarkung (inklusive Polaritat) und Bandbreite des
Tiefpassfilters dieses Eingangs werden Uber die NV-Parameter
CmdGain, CmdOffset und CmdFO0 eingestellt und mithilfe der
PC-Setup-Software angepasst. Voreingestellt sind ein Bereich
von +10 V, Offset von 0 und eine Bandbreite von 1500 Hz. Ein
positiver Eingang ANA CMD ergibt beim Blick auf die Welle auf
der Vorderseite des Motors ein Drehmoment im Uhrzeigersinn.

Verbinden Sie den Anschluss I/O RTN (J4-26) mit der
Signalerde der Quelle. Ein Nichtbefolgen dieser
Anweisungen kann zu einem unregelmaRigen Betrieb
fuhren.

Sowohl Anschluss J4-24 als auch Anschluss J4-25 miussen
verdrahtet werden. Verbinden Sie den freien Eingang beim
Single-Ended-Betrieb mit der Signalerde der Quelle. Die
beste Signaltreue erreicht man fur den freien Eingang bis
zur Signalerde der Quelle, indem man ein getrenntes Kabel
bis zur Quelle verwendet.

Ein Andern der Drehrichtung des Motors erreicht man
durch ein Vertauschen der Eingangsanschlisse ANA CMD
oder durch ein Andern des Vorzeichens des NV-
Parameters CmdGain.
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6

.8

A

CAUTION

Anschluss J5 — Serieller Anschluss

Der Anschluss J5 ist ein 6-poliger RJ-12/RJ-11-Stecker und sorgt fUr die serielle
RS-232-Kommunikation mit dem Verstarker. Der RS-232-Transceiver ist eine
RS-232-Konfiguration nach Industriestandard unter Verwendung des MAX3221.

Pin Beschreibung
J5-1 Kein Anschluss
J5-2 RX232

) J5-3 I/0 RTN
(Ansicht des 54 ORTN
Anschlusses J5 '
von der J5-5 TX232
Vorderseite des J5-6 Kein Anschluss
Verstarkers)

Angaben zu Gegensteckern
RJ12/RJ11 — Telefonausfuhrung — Standard-RJ12/RJ11-Stecker

J5-1, J5-6 Diese Anschlusse sind nicht belegt oder nicht an den Verstarker
n,c, angeschlossen.

J5-2 RS-232-Empfingereingang zum Verstérker. Uber den J5-2
RX232 erfolgt der Anschluss des RS-232-Senderausgangs des
Anwenders.

J5-3,J5-4 Uber den J5-3 und J5-4 erfolgt der gemeinsame

1/O RTN Anschluss/Masseanschluss fiir den seriellen RS-232-Port. Die
Masse des RS-232 des Anwenders muss mit diesem
Anschlusspunkt verbunden werden. Der Anschluss der
Kabelschirmung wird ebenfalls hier realisiert.

J5-5 RS-232-Senderausgang vom Verstarker. Uber den J5-2 erfolgt
TX232 der Anschluss des RS-232-Empfangereingangs des Anwenders.

Verwenden Sie bei einem SyngNet-Verstarker der Baureihe S200 KEIN
serielles Kabel/seriellen Anschluss. Die Kommunikation zwischen dem
Verstarker und der SyngNet-Bewegungssteuerung ist Gber ein SyngNet-
Kabel und nicht tber ein serielles Kabel herzustellen. Wenn Sie ein serielles
Kabel an den SyngNet-Verstarker der Baureihe S200 anschlieen und im
Kommunikationsassistenten von S200Tools , Serial“ (seriell) anstelle von
»SyngNet* auswéhlen, wird der Umrichter auf der Oberflache zwar als
konfiguriert angezeigt, bei den Optionen fir das Verstérker-Setup erscheint
jedoch nicht die Registerkarte ,, SyngNet Options" (SyngNet-Optionen).
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6.8.1.1. Status-LED

J5
1 SERIAL 5

Die Status-LED befindet sich unterhalb des seriellen Anschlusses an J5. Detaillierte

Beschreibungen finden Sie

im Abschnitt Fehlercodes des Verstarkers.

6.8.2 Spezifikationen der seriellen Schnittstelle

Parameter

Spezifikation

Baudrate

19,200

Elektrische Schnittstelle

RS-232, vollduplex

Ubertragungsformat

UART, 1 Startbit (Markierung), 8 Datenbits,
ungerades Paritatsbit und 1 Stoppbit (Leerstelle).

6.8.3 RS-232-Verdrahtung

Verdrahtungsplane zum Anschluss an den 9- oder 25-poligen seriellen Anschluss der

meisten Rechner werden ebenfalls dargestellt.

Die Anordnung der Pins variiert je nach Hersteller des Rechners. Lesen Sie vor
der Verdrahtung das Referenzhandbuch zur Hardware lhres Rechners.

NOTE
] JANEA ]
To PC [T [ 1] |rous
9 Pin Female |2 \ / \ / 2|on Drive
gy vassmwag k)
_3 _5T J5
Topc (L[| []]|]|Toss
25 Pin Female \ / \ } on Drive
i gvam———ag Ly
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6.9

AUX CU

Verdrahtung der SynqNet-Optionskarte

AUX CV/CLOCK+

AUX CW/CLOCK-

+5V 1/0

I/0 RTN

FCOM+/Z+/DATA+

FCOM-/Z-/DATA-

AUX PTC

/0 RTN/PTC RTN

+5V 1/0

I/0 RTN

AUX A+

AUX A-

AUX B+

AUX B-

OINP COM

OINP1 (HOME IN)

OINP2 (POSLIMIT IN)

OINP3 (NEGLIMIT IN)

OINP4 (NODE DISABLE)

GP RS422 IN3+

GP RS422 IN3-

OOUT1+

OO0uUT1-

/O RTN

I/0 RTN

GP RS422 INO+

= PR R
H'Scooo\nmmbcomp_x||G';wNH'5©oo\1mm4>wNH|

-
N

GP RS422 INO-

=
w

GP RS422 IN1+

GP RS422 IN1-

[E
SN

=
a1

J14
6
03
m | O
L O
x Yo
2 Yo
O 1
J13
o o 10
w e
n e
ne o
3 .
(@] °

—_
—_
—_

O000O0

—_
a

y

(6}
-
o

-
»

-

N

[
=
[EEN

SynQNet Out

SynQNet In

S200 SYNQNET
OPTION CARD

CONN_RD1+

CONN_RD1-

CONN_TD1+

CONN_RTERM1

CONN_RTERM1

CONN_TD1-

CONN_TTERM1

0 N O a b WN =

CONN_TTERM1

CONN_TDO+

CONN_TDO-

CONN_RDO+

CONN_TTERMO

CONN_TTERMO

CONN_RDO-

CONN_RTERMO

0 N O a W N -

CONN_RTERMO
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6.10 Anschluss J11 — SyngNet IN
m Bei J11 handelt es sich um einen
SQIN Standard-CAT5-Anschluss.
o:
o:
8 1 (Ansicht des Anschlusses J11 von der
Vorderseite des Verstarkers)
Pin Beschreibung
J11-1 CONN_TDO+
J11-2 CONN_TDO-
J11-3 CONN_RDO+
J11-4 CONN_TTERMO
J11-5 CONN_TTERMO
J11-6 CONN_RDO-
J11-7 CONN_RTERMO
J11-8 CONN_RTERMO
- SHLD

Angaben zu Gegensteckern

8-poliger Stecker 5-557315 (keine Schirmung)
8-poliger Stecker 5-569552-3 (Schirmung)

6.10.1 SyngNet-LEDs

Pin

Bedeutung

Beschreibung

STAT Netzwerkstatus-Aktivitat

EIN = Tx und Rx aktiv (zyklische Phase)

BLINKEN = nur Tx aktiv (Erkennungsphase)

AUS = Leerlauf (Abschaltphase)

LNK Verknupfungsaktivitat

EIN = Verknipfung aktiv

AUS = Verkniipfung inaktiv
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6.11 Anschluss J12 — SyngNet OUT
12 Bei J12 handelt es sich um einen
sQout Standard-CAT5-Anschluss.
o
8 1
(Ansicht des Anschlusses J12 von der
Vorderseite des Verstarkers)
Pin Beschreibung
J12-1 CONN_RD1+
J12-2 CONN_RD1-
J12-3 CONN_TD1+
J12-4 CONN_RTERM1
J12-5 CONN_ RTERM1
J12-6 CONN_TD1-
J12-7 CONN_TTERMA1
J12-8 CONN_ TTERM1
- SHLD
Angaben zu Gegensteckern

8-poliger Stecker 5-557315 (keine Schirmung)
8-poliger Stecker 5-569552-3 (Schirmung)

6.11.1 SyngNet-LEDs

Pin

Bedeutung

Beschreibung

RPTR

EIN = Verstarker eingeschaltet, Netzwerk
zyklisch

Verstarker

BLINKEN = Verstarker eingeschaltet,
Netzwerk nicht zyklisch

AUS = Verstarker ausgeschaltet,
abgeschaltete Stromzufuhr oder Reset

LNK

EIN = Verknlipfung aktiv

Verkniipfungsaktivitat

AUS = Verknipfung inaktiv
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6.12 Anschluss J13 — Discrete I/O

15 @ © © o 11

Mo © @ @ 0

5 @ o o @ 0 1

Pin Beschreibung
J13-1 OINP COM
J13-2 OINP1 (HOME IN)
J13-3 OINP2 (POSLIMIT IN)
J13-4 OINP3 (NEGLIMIT IN)
J13-5 OINP4 (NODE_DISABLE)
J13-6 GP RS422 IN3+
J13-7 GP RS422 IN3-
J13-8 OOoUT1+
J13-9 OO0uT1-
J13-10 /O RTN
J13-11 /O RTN
J13-12 GP RS422 INO+
J13-13 GP RS422 INO-
J13-14 GP RS422 IN1+
J13-15 GP RS422 IN1-

Angaben zu Gegensteckern

15-polige D-SUB-Buchse mit hoher Poldichte
NorComp 180-015-202-001 — D-SUB-Buchse (Létausflihrung)

Bei J13 handelt es sich um einen 15-poligen
Standard-D-SUB-Stecker.

(Ansicht des Anschlusses J13 von der Vorderseite
des Verstarkers)

NorComp 978-009-020-121 — Back-Shell-Kit, metallisierter Kunststoff

Informationen unter www.norcomp.net.

Der optisch isolierte digitale E/A an Anschluss J13 basiert auf exakt der gleichen
Schaltung, die in der Basiseinheit an Anschluss J4 zum Einsatz kommt. Detaillierte
elektrische Spezifikationen und Informationen zum Anschluss an diesen E/A finden Sie in
den Abschnitten 6.7.1 Universelle Eingange und 6.7.2 Universelle Ausgénge.

J13 verflgt zudem dber 3 Kanale mit extrem schnellen, RS-422-kompatiblen, direkt

gekoppelten, digitalen Differenzeingangen fur Registrierungen oder Messungen bei extrem
hohen Drehzahlen.
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Anschluss J13 — Discrete 1/O — Anschlussschema

6.12.1
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6.13 Anschluss J14 - AUX FB
Bei J14 handelt es sich um eine 15-polige
MOoOOOOO1® Standard-D-SUB-Buchse.
8OOO0OO 10
100000 5
(Ansicht des Anschlusses J14 von der Vorderseite des
Verstarkers)
Pin Beschreibung
J14-1 AUX CU
J14-2 AUX CV/CLOCK+
J14-3 AUX CW/CLOCK-
J14-4 +5V I/0
J14-5 I/O RTN
J14-6 FCOMZ+/DATA+
J14-7 FCOMZ-/DATA-
J14-8 AUX PTC
J14-9 I/O RTN
J14-10 +5V I/0
J14-11 /O RTN
J14-12 AUX A+
J14-13 AUX A-
J14-14 AUX B+
J14-15 AUX B-

Angaben zu Gegensteckern

15-polige D-SUB-Buchse mit hoher Poldichte

NorComp 180-015-102-001 — D-SUB-Stecker (Lotausfiihrung)
NorComp 978-009-020-121 — Back-Shell-Kit, metallisierter Kunststoff
Informationen unter www.norcomp.net.

6.13.1 Anschluss flr zusatzliches Ruckflhrsystem
Betrieb | FB Typ
X Inkrementeller Encoder
X X Inkrementeller Encoder + Halls
Ruckfihroptionen AKM-Motor: ED, EE, DF, EG, EM, EH, EN,
EJ
X Interpolator, 1V s-s Sin-Cos 65536x
X X Interpolator, 1 V s-s Sin-Cos 65536x, + Halls
X X EnDat 2.1 Sin-Cos-Encoder, Single Turn, absolut
AKM-Motor-Rickfiihroption DA oder anderer EnDat 2.1
X X EnDat 2.1 Sin-Cos-Encoder, Multi Turn, absolut
AKM-Motor-Rickflihroption DB oder anderer EnDat 2.1
X X EnDat 2.2-Encoder im Kompatibilititsmodus 2.1, sowohl
Drehgeber als auch linearer Encoder, einschlieflich absolute
Ausfiihrungen

Betrieb — Motor kommutieren und Servoregelkreis schliel3en.
FB — Sekundare Ruckflihrung zum SyngNet-Master.
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6.13.2

Interpolierung und Wichtung bei Sin-Cos-Ruckfihrung

Die analoge Sin-Cos-Ruckflhrschnittstelle (1 V s-s) J14 verflgt Gber einen 65536x-

Interpolator

(16 Bit) gefolgt von einem programmierbaren Skalar zur Erstellung der endgultigen
Messposition in Schritten (Impulsen). Nachstehendes Diagramm zeigt den Wichtungspfad.
Wenn J14 als zusatzliche oder sekundare Rickfiihrung verwendet wird, kann der
Anwender den Wert des Wichtungsparameters AuxFBDivisor entsprechend der
Anwendung frei wahlen. Wenn der NV-Parameter FBSrc auf Option Card gesetzt wird,
muss AuxFBDivisor auf den speziellen Wert gesetzt werden, mit dem der Motor
ordnungsgemal elektrisch kommutiert wird.

1 Vp-p

Inputs

J14-12 FPGA Interpolate and Scale

v

16 bit cycle

Sin+
o J1413 T
Sin- > 20>
65536x range

Recirculating

Remainder Scaler

J14-14 Interpolator | 16 bit per

Cos+ [ > > cycle
J14-15 B
Cos- g

) J

>/—>@ A%, AuxPosFB
R 24 bit per

16 bit cycle

To SyngNet Master Or
Base Unit to Commutate
Motor

cycle

AuxFBDivisor

20 micron pitch linear encoder with AuxFBDivisor = 1600.

Example:

Internal interpolator Isb or count =

(20 micron/cycle)/(65536 cnt) = 0.305 nanometer/cnt.
Output AuxPosFB Isb or count =

(0.305 nanometer/cnt)*1600/256 = 1.907 nanometer.

S200 SyngNet Sin-Cos Aux Feedback NV Setup

Note: When Aux Feeback commutates the
motor AuxFBDivisor must be set =

(Motor Magnetic Pitch)/(Encoder Pitch).

A 20 micron linear encoder and a 32 mm
pitch motor requires AuxFBDivisor =

(32 mm)/20 micron) = 1600.

Variable

Parameter
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7

7.1

7.1.1

GRUNDLEGENDE KONFIGURATION

Wenn die Verstarker der Baureihe S200 an einen Motor mit Smart Feedback Device (SFD)
angeschlossen sind, fiihren sie fiir die meisten ihrer Betriebsparameter eine automatische
Konfiguration durch. In vielen Anwendungen, die ein analoges Drehmoment oder ein
analoges Drehzahlsystem erfordern, ist flr die vollstandige Inbetriebnahme des Verstarkers
neben dem Einstellen der beiden Schalter keine zusatzliche Einrichtung notwendig. In
diesen Fallen ist der Anschluss an einen Rechner zur Inbetriebnahme des Verstarkers nicht
notwendig. Die Schnelleinrichtung ist nitzlich fiir vereinfachte Upgrades/Reparaturen vor
Ort sowie fur eine Reduzierung des Lagerbestands an Ersatzteilen. Siehe Konfiguration mit
SFD-Ruckfuhrung.

Durch Einstellung der Schalter kann zudem fir eine einfache analoge Steuerung von
Drehmoment/Strom mit einer 6-Schritt-Rickflihrung (Hall) konfiguriert werden. Siehe
Konfiguration des Strombetriebs mit 6-Schritt-Ruckflihrung (Hall).

Durch die Uber die Windows-kompatible Benutzeroberflache S200Tools erreichbaren
Diagnose- und Messfunktionen verfligt der S200-Verstarker tber erweiterte Moglichkeiten
zur Unterstlitzung des Maschinendesigns. Im Hinblick auf die Bewegung bietet der
Verstarker ebenfalls viele erweiterte Moglichkeiten, die tber die Software S200Tools
eingerichtet werden kénnen. So kdnnen z. B. die Schaltereinstellungen in dem
nichtflichtigen Speicher des Verstarkers Uberschrieben werden, um damit ein
unbeabsichtigtes falsches Anpassen des Verstarkers vor Ort zu vermeiden. Weitere
Informationen finden Sie im Abschnitt Erweiterte Konfiguration.

Schaltereinstellungen

Die Konfigurationsschalter S1 und S2 befinden sich auf der Oberseite des Verstarkers.
Auch wenn der Verstarker so konfiguriert werden kann, dass die Schalter nicht genutzt
werden, werden die Schalter in der Voreinstellung ab Werk fir die Auswahl von
Drehmoment/Strom gegeniiber Drehzahl, SFD oder 6-Schritt-Riickfiihrsystem und
nachgebildeter Encoderstrichzahl verwendet.

S1
Up/Open

Down/Closed

S2 — DIP-Schalter

S2 ist als 4-poliger DIP-Schalter ausgefiihrt. Die Schalterpositionen 1 und 2 dienen zum
Einstellen der Betriebs- und Riickfihrart (wenn freigegeben). Ein Einstellen der Parameter
des Verstarkers nach folgender Tabelle fiihrt zur Freigabe der Schalter. Dies ist die
voreingestellte Konfiguration ab Werk. Die Schalterpositionen 3 und 4 sind flr zukinftige
Funktionen reserviert und sollten in der unteren/geschlossenen Stellung (Voreinstellung ab
Werk) bleiben.
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Schalter Parametereinstellung Schalterstellung
position Funktion unten/geschlossen oben/offen
S2-1 OpMode = Betriebsart Strom-/Drehmoment- Drehzahlsteuerung

SetupS2-1 steuerung

S2-2 CommMode = SetupS2-2 Ruckfiuhrart | SFD 6-Schritt
S2-3 Reserviert Voreinstellung (Default) | Reserviert
S2-4 Reserviert Voreinstellung (Default) | Reserviert

Die Parametereinstellungen des Verstarkers kénnen die

Einstellungen des Schalters S2 tiberlagern. Stellen Sie sicher, dass
die folgenden Parameter des Verstéarkers wie folgt eingestellt sind,
um den Schalter S2 fur die Einrichtung freizugeben: In der

NOTE Voreinstellung ab Werk sind die Schalter freigegeben:
Parameter Wert
OpMode SetupS2-1
CommMode SetupS2-2
7.1.2 S1 - Drehschalter
Der Schalter S1 ist als 10-poliger Drehschalter ausgefiihrt. Die Funktion des Schalters S1
ist abhangig von der Art der Ruckfuhrung, mit der der Verstarker konfiguriert ist.
7.1.2.1. S1 — Funktion mit SFD-Ruckfuhrung

Bei Verwendung des Smart Feedback Device (SFD) dient S1 zur Einstellung der
nachgebildeten Encoderstrichzahl.

stellun Nachgebildete Nachgebildete
s1 9 Encoder- Stellung S1 Encoder-
strichzahl/Umdrehung strichzahl/Umdrehung

Durch den
Anwender

0 einstellbar' 5 2048

(Voreinstellung ab

Werk = 500)

1 512 6 4096

2 1000 7 5000

3 1024 8 8192

4 2000 9 10000

! burch die Schalterstellung 0 auf S1 kann die nichtflichtige
Strichzahl Gber den Parameter EncOut des Verstarkers auf einen

der folgenden Werte gesetzt werden:

128, 512, 1024, 2048, 4096, 8192, 16384, 32768
125, 500, 1000, 2000, 2500, 5000, 10000, 20000

Der geschriebene Wert ersetzt den voreingestellten Wert, der in
der Tabelle bei Stellung 0 angegeben ist.

NOTE wird.

Der nachgebildete Encoderausgang steht nur zur Verfiigung, wenn
eine SFD-RUckfluhrung zur Basiseinheit oder ein hochaufldsendes
an die Optionskarte angeschlossenes Ruckfiihrsystem verwendet
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713

S1 — Funktion mit 6-Schritt-Ruckflihrung
Im 6-Schritt-Betrieb dient S1 zur Einstellung der Proportionalverstarkung des
Stromregelkreises, KIP. Stellen Sie S1 auf den flr Verstarkertyp und Motorinduktivitat

gultigen Wert aus der Tabelle ein. Ist die Motorinduktivitat niedriger oder héher als fir S1

angegeben, wenden Sie sich bitte an den Hersteller. Eine falsche Einstellung fiir KIP kann
zu Instabilitat des Stromregelkreises oder zu Schwingungen flihren, was wiederum

Schaden am Verstarker oder der Anwendung verursachen kann.

Tabelle zur Motorinduktivitat fur 6-Schritt-Kommutierung (Lin mH)
AC-Verstarker DC-Verstarker S1
S20260 S20360 S20660 S20330 S20630 Position
Durch den Durch den Durch den Durch den Durch den
Anwender Anwender Anwender Anwender Anwender
einstellbar’ einstellbar’ einstellbar’ einstellbar’ einstellbar’
(Voreinstellung | (Voreinstellung | (Voreinstellung | (Voreinstellung | (Voreinstellung
ab Werk = ab Werk = ab Werk = ab Werk = ab Werk =
96,932) 48,416) 24,208) 12,104) 6,052) 0
6,17 - 9,03 3,09-4,50 1,565-2,25 0,52-0,75 0,27 - 0,38 1
9,04 - 13,39 4,51 -6,69 2,26 - 3,34 0,76 - 1,11 0,39-0,56 2
13,40 - 19,56 6,70-9,78 3,35-4,89 1,12-1,63 0,57 -0,81 3
19,57 - 28,89 9,79 -14,44 4,90-7,22 1,64 - 2,41 0,82-1,20 4
28,90 - 43,34 14,45 - 21,67 7,23-10,83 2,42 - 3,61 1,21 -1,80 5
43,35 -63,80 21,68 - 31,90 10,84 - 15,95 3,62 -5,32 1,81-2,65 6
63,81 - 95,11 31,91 -47,55 15,96 - 23,76 5,33-7,92 2,66 - 3,96 7
95,12-144,49 | 47,56 -72,24 23,77 - 36,12 7,93-12,04 3,97 - 6,02 8
144,50 -
216,74 72,25-108,4 36,13 - 54,20 12,05 - 18,06 6,03 - 9,03 9

! Durch die Schalterstellung 0 auf S1 kann die nichtfliichtige KIP tiber den seriellen Anschluss auf

einen beliebigen Wert im 6-Schritt-Betrieb gesetzt werden. Der geschriebene Wert ersetzt den
voreingestellten Wert, der in der Tabelle bei Stellung 0 angegeben ist.

S11, S12 — SyngNet ID-Drehschalter

SYNQNET
ID

Anhand der SyngNet ID-Schalter kann ein Verstarker im Netzwerk durch Zuweisung einer
eindeutigen ID gekennzeichnet und von anderen Verstarkern unterschieden werden.

Um einem S200-Verstarker eine SyngNet ID zuzuweisen, stellen Sie mit den Schaltern S11
LSB (Least Significant Bit, niederwertigstes Bit) und S12 MSB (Most Significant Bit,
héchstwertiges Bit) die gewiinschte Kombination aus Buchstaben/Zahlen ein.

Die SyngNet ID kann dann mit den Programmen MotionConsole und Version.exe gelesen
werden.
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MotionConsole

Im Fenster SqNode Summary wird die SyngNet ID auf der Registerkarte Info im Feld

Switch ID angezeigt. Siehe nachstehender Screenshot.

SYNQNET ID
S11=5
S12=A
=[5qNude Summary: C =10]x]
Config | 10 abart [ Infoi] [/0 Info | =
SqHode 0
Mode Mame Kollmaorgen S200
Exact Match Yes
Unicue 10 Ox00000020
Drive Court 1
Motor Count 1
Motor Offzet 0
Type 00030030
Option Q00000000
Swyitch 1D 000000045
FPGAE Type Furtime
FPGA YendorDevice OxCOFEDOSE
FPGA Yersion O0x02500346
FPGA Default Yersion Yes
Madel Mumber
Serial Mumber 456132
In Port Mesxt Object Synget 0
Cugt Port Mesxt Ohbject Morne j
Version.exe

Im Programm version.exe wird das Feld Switch ID ebenfalls angezeigt. Siehe

nachstehender Screenshot.

SYNQNET ID
S11=5
S12=A

e Command Prompk ;Iglil

\MEI~83.83 .88~ MP~bin“WinNT >version ‘:J
PI: version B3.83.80
Pl firmware: version 575 option @
MP firmware: version 575 revision A sub-revision 2
option @ branchld @

river: version 3.88

LD : version BxBAP11l option Bx20972
incon: version BxB233 package Bx7281
HMP : TA14-ABB2 Serial Number 448743

BSuyngnet: 1 Modes. String
Qut port : 1 nodes

In port : @ nodes

MNode[@] — Kollmorgen 5288
Node Type = BxBAHA3AA3A FPGA ID : BxCAFEAAZ6
Option # : BxPAAARARAA FPGA Uer : BxB258A346
Serial # - 456132 FPGA Branch : BxARARAAA4
Model # = FPGA Type : RUNTIME
Unigue # :@ BxBAAOAGB2H FPGA Default: YES
Switch # = BxHAB0BBAS -—
ID MHatch = YES
Drivel[B] Firmuware version : 2.8a

Operating system
Windows XP build 2688 Service Pack 1

CPu
x86 Family 15 Model 2 Stepping 9

Intel<{R> Pentium{R> 4 CPU 2.88GH=
Clock = 2793 MH=z

C:wMEI~@3 .83 .88~ KMP~bin~WinNT >
4 | H oz
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7.2 Konfiguration fur Blrstenmotoren

Bei einem S200-Verstarker mit SyngNet-Optionskarte ist die

NOTE Einstellung FBSrc = Base Unit erforderlich.

Zum Antrieb eines Birstenmotors ist der S200 wie folgt anzuschlieRen.

(&
w
-

: S200

3 No
Connection

Brush Motor Wiring

FEEDBACK
IN

2 [, A A _> PE

oo 5 >

05 3 \/ \} Motor + BRUSH

Z0a |4 7 VAN S MOTOR
]

Stellen Sie mithilfe der Software S200Tools die folgenden Parameter ein, um die Konfiguration
des S200 zum Antrieb eines Birstenmotors abzuschlieen. Nach der Konfiguration missen die
Parameter in dem nichtfliichtigen SPEICHER abgelegt werden (klicken Sie auf NV Save). Beim
Einschalten des Verstarkers wird die Konfiguration dann abgerufen. Eine detaillierte
Beschreibung der Parameter finden Sie um Abschnitt Erweiterte Konfiguration. Die
entsprechenden Parameter sind in der folgenden Tabelle aufgelistet.

Parameter Wert
CommMode Burstenbehaftet
CommOff 0 Grad
OpMode Drehmoment/Strom
oder
SetupS2-1, wobei sich Schalter S2-1 in der unteren, mit |
gekennzeichneten Stellung befindet.
KIP Direktes Einstellen Uber seriellen Anschluss, wenn sich S1 in der
Stellung 0 befindet.
oder
Einstellen von S1 auf die entsprechende Stellung zur Verwendung
der Motorinduktivitat, siehe S1 — Funktion mit 6-Schritt-
Ruckfuhrung.
I12TFO Einstellen auf die thermische Zeitkonstante des Motors
12TTrip Einstellen auf den Dauerstrom des Motors
IImtPlus Einstellen auf weniger als 100 % oder den Prozentwert des
ILmtMinus Motorspitzenstroms geteilt durch den Verstarkerspitzenstrom
CmdSrc Wahlt fir den Befehl die Variable Analog, PWM oder Befehl
CmdGain Einstellen der Befehlsverstarkung fur den Befehlseingang
CmdOffset Einstellen des Befehlsoffset fir den Befehlseingang
CMDFO Einstellen fiir Filterung der analogen Eingangsbefehle
E::EE:E::S\C,:VW Freigabe der Hardware fur Verfahrweggrenzen
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7.3
7.3.1

7.3.2

Konfiguration mit 6-Schritt-Ruckfihrung (Hall)
6-Schritt-Ruckflhrung — Verdrahtung

33| 1 hﬁ\ ] +5v HALL
2 / +5 RTN

X

O] 3

< > N

ol ov
5

LL Cw

L

6-Schritt-Drenmoment-/Strombetrieb

N
[N
PSR E

J | PE
@ % ) PHASE W /

,9 z |, PHASE V \

©o PHASE U

=0 |4 |V A MOTOR

Im 6-Schritt-Betrieb mit Hall-Rlckflihrung oder vergleichbarer Rickfiihrung, kann die
Konfiguration des Verstarkers entweder Uber die Software S200Tools oder lber die
Schalter S1 und S2 erfolgen. Eine Konfiguration Gber die Software S200Tools hat den
Vorteil, dass die Strombegrenzung des Verstarkers und der thermische Motorschutz
eingestellt werden kénnen. Bei der Verwendung von S200Tools mussen die
Konfigurationsparameter in dem nichtflichtigen Speicher abgelegt werden. Dies ermdglicht

ein Wiederaufrufen der Konfiguration beim Einschalten.

Zum Konfigurieren des Verstarkers fiir eine 6-Schritt-Rickfiihrung stellen Sie die folgenden

Parameter ein:

Parameter Wert

oder
6-Schritt

CommMode SetupS2-2 (voreingestellter Wert), wobei sich Schalter S2-2 in
der oberen, mit 8 gekennzeichneten Stellung befindet.

CommOff 0 Grad (voreingestellter Wert)

oder
Drehmoment/Strom

OpMode SetupS2-1 (voreingestellter Wert), wobei sich Schalter S2-1 in
der unteren, mit | gekennzeichneten Stellung befindet.

Stellung 0 befindet.
oder

KIP Direktes Einstellen Giber seriellen Anschluss, wenn sich S1 in der

Einstellen von S1 auf die entsprechende Stellung zur
Verwendung der Motorinduktivitat, siehe Konfiguration des
Strombetriebs mit 6-Schritt-Ruckfiihrung (Hall).

I2TFO Einstellen auf die thermische Zeitkonstante des Motors

12T Trip Einstellen auf den Dauerstrom des Motors

ILmtPlus Einstellen auf weniger als 100 % oder den Prozentwert des
ILmtMinus Motorspitzenstroms geteilt durch den Verstarkerspitzenstrom
CmdSrc Einstellen der Variable Analog oder Befehl fiir die Befehlsquelle
CmdGain Einstellen der Befehlsverstarkung fiir den Befehlseingang
CmdOffset Einstellen des Befehlsoffset fiir den Befehlseingang

CmdF0 Einstellen flr Filterung der analogen Eingangsbefehle
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7.3.3

Folgende optionale Parameter konnen eingestellt werden.

Parameter Funktion
EncOut Einstellen der Strichzahl des nachgebildeten
Encoderausgangs. Bei 6-Schritt-Rickfihrung
interpoliert der nachgebildete Encoderausgang
zwischen den Flanken. Bei niedrigen Drehzahlen ist
die Signalqualitat entsprechend schlecht.
E::EE:E::?C/:VW Freigabe der Hardware fiir Verfahrweggrenzen

6-Schritt-Drehzahlbetrieb

Im 6-Schritt-Betrieb mit Hall-Rlckflihrung oder vergleichbarer Rickflihrung kann der

Verstarker fir die Steuerung der Wellendrehzahl konfiguriert werden. Aufgrund der groben
Auflésung der 6-Schritt-Rickfihrung sind Bandbreite und GleichmaRigkeit im Vergleich zu
anderen Ruckflihroptionen jedoch schlechter.

Zum Konfigurieren des Verstarkers fir eine 6-Schritt-Rickfiihrung (Drehzahlbetrieb) stellen
Sie die folgenden Parameter ein:

Parameter Wert

CommMode SetupS2-2 (voreingestellter Wert), wobei sich Schalter S2-2
in der oberen, mit 6 gekennzeichneten Stellung befindet.
oder
6-Schritt

CommOff 0 Grad (voreingestellter Wert)

OpMode Drehzahl
oder
SetupS2-1, wobei sich Schalter S2-1 in der oberen, mit V
gekennzeichneten Stellung befindet.

ARFO Filter fur einzelne Pole im Hinweg des

ARF1 Drehzahlregelkreises. Setzen, um die Auswirkungen von
mechanischer Resonanz aufzunehmen.

KVI Einstellen der Unterbrechungsfrequenz des
Drehzahlregelkreises von integraler zu proportionaler
Kompensation

CmdSrc Wahlt fir den Befehl die Variable Analog, PWM oder Befehl

CmdGain Einstellen der Befehlsverstarkung fiir den Befehlseingang

CmdOffset Einstellen des Befehlsoffset fur den Befehlseingang

CmdFO0 Einstellen fir Filterung des analogen Eingangsbefehls

Folgende optionale Parameter kdnnen eingestellt werden.

Parameter Funktion

EncOut Einstellen der Strichzahl des nachgebildeten
Encoderausgangs. Bei 6-Schritt-Rickfuhrung interpoliert der
nachgebildete Encoderausgang zwischen den Flanken. Bei
niedrigen Drehzahlen ist die Signalqualitat entsprechend
schlecht.

EninhibitCW . "

EninhibitCCW Freigabe der Hardware fiir Verfahrweggrenzen
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7.4
7.4.1

A

CAUTION

NOTE

Konfiguration mit SFD-Ruckfuhrung

SFD-Motorparameter

Ist der Verstarker beim Anlassen an einen Motor mit SFD-RUckflihrung angeschlossen,
konfiguriert er sich fur den angeschlossenen Motor automatisch selbst, indem er
voreingestellte Motorparameter 1adt. Die voreingestellten Motorparameter sorgen fir einen
stabilen Betrieb der Strom- und Drehzahlregelkreise mit einer optimalen Einstellung zum
Schutz des Motors vor thermischer Uberlastung. In den meisten Anwendungen werden
diese voreingestellten Motorparameter empfohlen, da sie flr eine ausgezeichnete
Leistungsfahigkeit sorgen und keine Abstimmung erfordern. Bestatigen Sie, dass
SelSFDParam auf SFD (Voreinstellung ab Werk) eingestellt ist, um die voreingestellten
Motorparameter zu verwenden.

Sollen die Reaktionszeit und/oder die Stabilitdt des Systems fiir eine bestimmte
Anwendung weiter optimiert werden, ist ein Andern der Motorparameter erforderlich.
Setzen Sie dazu SelSFDParam auf Drive (Antrieb). Diese Einstellung entriegelt die
Motorparameter, die dann mit Hilfe der Software S200Tools einzeln geadndert werden
kénnen. Danach missen die geanderten Motorparameter im nichtfllichtigen Speicher des
Verstarkers abgelegt werden (auf die Schaltflache NV Save klicken), damit sie bei jedem
Anlassen des Verstarkers geladen werden.

Eine falsche Einstellung der Motorparameter kann zu Schaden am Motor und/oder
Verstarker fuihren.
Um den Verstarker an den Motor anzupassen, missen die Motorparameter richtig
eingestellt werden. Die richtigen Parametereinstellungen sorgen dafir, dass
e der Verstéarker an die Motorinduktivitat und Polzahl angepasst ist.
e die Strom- und Drehzahlregelkreise stabil sind und eine gute Bandbreite
aufweisen.
e der Motor gegen thermische Uberlastung geschitzt ist.
Am besten beginnt man mit den voreingestellten Motorparametern und bearbeitet dann
nur die Parameter, die geadndert werden miissen.
e Setzen Sie SelSFDParam mithilfe der Software S200Tools auf SFD. Damit
laden Sie die voreingestellten Motorparameter.

e Setzen Sie dann SelSFDParam DRIVE (Antrieb). Damit kénnen die
Motorparameter bearbeitet werden. Andern Sie nur die Parameter, die
optimiert werden sollen.

e Sichern Sie die Motorparameter (und weitere Parameter) nach deren
Einstellung im nichtflichtigen Speicher, indem Sie auf die Schalflache NV
Save klicken.

Die folgenden Einstellungsparameter des Verstarkers werden durch SelSFDParam
gesteuert:

Parameter Wert
KVP Proportionalverstarkung des Drehzahlregelkreises
KIP Proportionalverstarkung des Stromregelkreises
DPoles Polpaare des Verstarkers
I12TFO Reaktionsgeschwindigkeit fir transienten Warmeschutz des Motors
12TTrip Stoérungsauslosestufe fiir transienten Warmeschutz des Motors
lImtPlus, limtMinus Max. laus des Antriebs basierend auf Ispize des Motors
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74.2 SFD-Drehmoment-/Strombetrieb

Im Drehmoment-/Strombetrieb mit SFD-Ruckflihrung dient der S200 zum Antrieb eines

blrstenlosen Motors. Die Konfiguration des Verstarkers kann Uber die Software S200Tools,

den seriellen Anschluss oder die Schalter S1 und S2 erfolgen. Die Konfiguration mithilfe

des Dienstprogramms S200Tools sorgt flr eine héhere Flexibilitat bei der

Parametereinstellung, die bei einer Konfiguration tber die Schalter nicht moglich ist. Bei

der Verwendung des Dienstprogramms S200Tools missen die Konfigurationsparameter in
dem nichtflichtigen Speicher abgelegt werden (auf die Schaltflache NV Save klicken). Dies
ermoglicht ein Wiederaufrufen der Konfiguration bei einem Power-Up.

Zum Konfigurieren des Verstarkers fir den Strombetrieb mit SFD-RUckfuhrung stellen Sie

die folgenden Parameter ein:

Parameter

Wert

CommMode

SetupS2-2 (voreingestellter Wert), wobei sich Schalter
S2-2 in der unteren, mit 8 gekennzeichneten Stellung
befindet.

oder

SFD

CommOff

0 Grad — gilt fur AKM-Motoren. Wenden Sie sich fur den
richtigen Kommutierungswinkelversatz bei anderen
Motoren an einen Vertreter in lhrer Nahe.

OpMode

SetupS2-1, wobei sich Schalter S2-1 in der unteren, mit |
gekennzeichneten Stellung befindet.

oder

Strom

SelSFDParam

SFD (voreingestellter Wert) — empfohlene Einstellung
Diese Einstellung stellt die Motorparameter automatisch
ein.

Andern der Motorparameter siehe Konfiguration mit SFD-
Rickfihrung.

CmdSrc Einstellen der Befehlsquelle.

CmdGain Einstellen der Befehlsverstarkung fiir den Befehlseingang
CmdOffset Einstellen des Befehlsoffset fir den Befehlseingang
CMDFO Einstellen flr Filterung der analogen Eingangsbefehle

Folgende optionale Parameter kdnnen eingestellt werden.

Parameter Funktion
EncOut Einstellen der Strichzahl des nachgebildeten
Encoderausgangs.
EninhibitCW . .
EninhibitCCW Freigabe der Hardware fiir Verfahrweggrenzen
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7.4.3

SFD-Geschwindigkeitsmodus

Im Drehzahlbetrieb mit SFD-RUckfiihrung dient der S200 zum Antrieb eines biirstenlosen
Motors. Die Konfiguration des Verstarkers kann Uber die Software S200Tools, den seriellen

Anschluss oder die Schalter S1 und S2 erfolgen. Die Konfiguration mithilfe des

Dienstprogramms S200Tools sorgt fiir eine hdhere Flexibilitat bei der Parametereinstellung,
die bei einer Konfiguration Gber die Schalter nicht méglich ist. Bei der Verwendung des
Dienstprogramms S200Tools missen die Konfigurationsparameter in dem nichtfliichtigen
Speicher abgelegt werden (auf die Schaltflache NV Save klicken). Dies ermoglicht ein
Wiederaufrufen der Konfiguration bei einem Power-Up.

Zum Konfigurieren des Verstarkers fiir eine SFD-RUckfiihrung stellen Sie die folgenden

Parameter ein:

Parameter

Wert

CommMode

SetupS2-2 (voreingestellter Wert), wobei sich Schalter
S2-2 in der unteren, mit 8 gekennzeichneten Stellung
befindet.

oder

SFD

CommOff

0 Grad — gilt fur AKM-Motoren. Wenden Sie sich fur den
richtigen Kommutierungswinkelversatz bei anderen
Motoren an einen Vertreter in lhrer Nahe.

OpMode

Drehzahl
oder

SetupS2-1, wobei sich Schalter S2-1 in der oberen, mit V
gekennzeichneten Stellung befindet.

SelSFDParam

SFD (voreingestellter Wert) — empfohlene Einstellung
Diese Einstellung stellt die Motorparameter automatisch
ein.

KVP ist bei einem Motor im Leerlauf auf eine
Drehzahlregelkreis-Bandbreite von 75 Hz eingestellt.
Zu Anderungen der KVP oder Motorparameter siehe
Konfiguration mit SFD-Ruckfuhrung.

ARFO Filter fUr einzelne Pole im Hinweg des

ARF1 Drehzahlregelkreises. Setzen, um die Auswirkungen von
mechanischer Resonanz aufzunehmen.

KVI Einstellen der Unterbrechungsfrequenz des
Drehzahlregelkreises von integraler zu proportionaler
Kompensation

CmdSrc Wahlt fir den Befehl die Variable Analog, PWM oder
Befehl

CmdGain Einstellen der Befehlsverstarkung fiir den Befehlseingang

CmdOffset Einstellen des Befehlsoffset fir den Befehlseingang

CmdF0 Einstellen flr Filterung des analogen Eingangsbefehls

Folgende optionale Parameter kdnnen eingestellt werden.

Parameter Funktion
EncOut Einstellen der Strichzahl des nachgebildeten
Encoderausgangs.
EQ:EE:E::E\C,:VW Freigabe der Hardware fiir Verfahrweggrenzen
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74.4 SFD-Positionsmodus

Im Positionsbetrieb mit SFD-Ruckfuhrung dient der S200 zum Antrieb eines Motors. Die
Befehlsquelle basiert entweder auf Schritt (Step) und Richtung (Direction) oder den
Vervierfachungsdifferenzsignalen A, B. Die Konfiguration des Verstarkers muss Uber die
Software S200Tools erfolgen. Nach der Konfiguration miissen die Konfigurationsparameter
in dem nichtfliichtigen Speicher abgelegt werden (auf die Schaltflache NV Save klicken).
Dies ermoglicht ein Wiederaufrufen der Konfiguration bei einem Power-Up.

Zum Konfigurieren des Verstarkers fiir eine SFD-RUckfiihrung stellen Sie die folgenden
Parameter ein:

Parameter Wert

CommMode SetupS2-2 (voreingestellter Wert), wobei sich Schalter
S2-2 in der unteren, mit S gekennzeichneten Stellung

befindet.
oder
SFD
CommOff 0 Grad — gilt fir AKM-Motoren. Wenden Sie sich flr den
richtigen Kommutierungswinkelversatz bei anderen
Motoren an einen Vertreter in lhrer Nahe.
OpMode Position
PosCmdSrc Wahl die Befehlsquelle: entweder Step-Dir oder AQuadB.
Gearln Einstellen des Abstands, um den sich die Welle bei jedem
GearOut Impuls des Positionseingangsbefehls bewegt.
KPP Einstellen der Proportionalverstarkung des
Positionsregelkreises.
KVFF Einstellen der Vorwartsverstarkung der Ableitung oder

des Positionsbefehls auf den internen Drehzahlbefehl.
SFD (voreingestellter Wert) — empfohlene Einstellung
Diese Einstellung stellt die Motorparameter automatisch
ein.

SelSFDParam

KVP wird bei einem Motor im Leerlauf auf eine
Drehzahlregelkreis-Bandbreite von 75 Hz eingestellit.

Zu Anderungen der KVP oder Motorparameter siehe
Konfiguration mit SFD-Rickfiihrung.

KVI Einstellen der Unterbrechungsfrequenz des
Drehzahlregelkreises von integraler zu proportionaler
Kompensation

ARFO Filter fUr einzelne Pole im Hinweg des

ARF1 Drehzahlregelkreises. Setzen, um die Auswirkungen von

mechanischer Resonanz aufzunehmen.

Folgende optionale Parameter kdnnen eingestellt werden.
Parameter Funktion

EncOut Einstellen der Strichzahl des nachgebildeten

Encoderausgangs.

HINWEIS: Nachgebildete Encoderausgange stehen nicht
zur Verfugung, wenn PosSrcCmd auf AQuadB gesetzt ist.

EninhibitCW

EninhibitCCW Freigabe der Hardware fiir Verfahrweggrenzen
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7.5

Umkehren der Bewegungsrichtung

Zum Umkehren der Bewegungsrichtung des Verstarkers muss der Befehl zum Verstarker
umgekehrt werden. Zusatzlich muss der Wirkungssinn des nachgebildeten
Encoderausgangs invertiert werden, wenn ein externer Regler die nachgebildeten

Encoderausgange fir die Rickfiihrung verwendet.

Zum Umkehreq des Befehls zum Verstarker im Drehmoment- oder Drehzahlbetrieb ist
entweder das Andern der Verdrahtung oder der Parameter erforderlich.

Einstellung CmdSrc

Verdrahtung

Parameter

Analoger
Steuerungsbefehl

Vertauschen Sie die
Anschlisse fiir analoge
Befehle (J4-24 und J4-25)

Andern Sie das Vorzeichen von
CmdGain

Befehlsvariable

Keine

Andern Sie das Vorzeichen von
Command

PWM-Eingang

Vertauschen Sie die
PWM-Anschliisse (J4-10
und J4-11)

Andern Sie das Vorzeichen von
CmdGain

Zum Umkehren des Befehls zum Verstarker im Positionsbetrieb:

Einstellung PosCmdSrc

Verdrahtung

PosCmdSrc = AQuadB

Invertieren Sie den Eingang Ch A zum Verstarker durch
Vertauschen von J4-19 und J4-20.

PosCmdSrc = Step-Dir

Der Richtungsbefehl, Anschluss J4-5, muss durch die
Steuerung des Anwenders umgekehrt werden.

Zum Umkehren der nachgebildeten Encoderausgange aus dem Verstéarker:

¢ Nachgebildete Encoderausgange invertieren, wenn die externen Regelkreise diese Ausgange
fur die Rickfihrung verwenden.

e Vertauschen Sie die nachgebildeten Encoderausgange CHA und CHA/ (J4-19 und J4-20), die
zur externen Steuerung fiihren.
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ERWEITERTE KONFIGURATION

Der S200 wird zum Betrieb mit einem Motor mit Smart Feedback Device (SFD)
vorkonfiguriert ausgeliefert. Dadurch kann ein analog gesteuertes Drehmoment-
/Stromsystem umgesetzt werden.

Die Eingangsspannung von +10 V (Werkseinstellung) ergibt ein
Maximaldrehmoment/Maximalstrom im Uhrzeigersinn.

Die Eingangsspannung von —10 V ergibt ein Maximaldrehmoment/Maximalstrom entgegen
dem Uhrzeigersinn.

Durch Anpassen des Drehschalters (S1) wird der nachgebildete Schrittgeber-
Vervielfachungseingang gesetzt und damit fiir viele Anwendungen eine vollstandige
Einrichtung des Verstarkers gegeben.

Zum Konfigurieren des Verstarkers als analoger Drehzahlregler mit einer mittleren
Bandbreite/Steifigkeit des Drehzahlregelkreises wird der DIP-Schalter (S2) so eingestellt,
dass Kontakt 1 in der oberen Stellung ist.

52

1 2 3 4 |

Wenn diese Funktion fir die Anforderungen der Anwendung niitzlich ist, kann die
Werkseinstellung fiir die Anwendung Glbernommen werden.

Fir andere als die beiden oben beschriebenen Anwendungen, wie z. B. Verwendung einer
digitalen PWM-Leitung fiir den Befehl oder Realisierung eines Positionsregelkreises mit
Schritt- und Richtungsbefehl, muss die Konfiguration des Verstarkers tber die Windows®-
PC-kompatible Setup-Software S200Tools angepasst werden.

Im restlichen Kapitel werden die Konfigurationsmaéglichkeiten fir den S200 mit
Diagrammdarstellungen der Regelkreise, Referenzlisten der Einstellungsparameter mit
Definition und Bereich und zusatzlichen Erlauterungen zu Verstarkerfunktionen
beschrieben.
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8.1

Blockschaltbild Drehmoment-/Drehzahlregelung des Basisverstéarkers

Jojoweled
dnjeg AN -E swy

a|qeLe)

yoeqpao
painseapy | 83PA

puewwo)
anbio|

BN

juaing

XXXX

9|geu3s

o8s/pey

aAUQ 19N

yoeqpaa Aj1oojs A

uoiisod
ple]

PIOH _19soY
s

Jojelbayu|
doo Auoojon

Ayoojop

fami| < (g

J8yi4 )
Ssed MO Nj pUBLILIO
910d Z * A 9
uaon || RSN

18]
ssed Mo

9l0d ¢

| UONISOd

PWOISA

- LduisH
bL-vr

+ LduisH
oL-vr

- pw) euy

Ge-vr

-]+ pwy euy
ve-vr

Produkthandbuch fir S200-VTS

80



Erweiterte Konfiguration

5/2008

Danaher Motion

8.2

Blockschaltbild Positionsregelung des Basisverstarkers
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8.3

Blockschaltbild Drehmomentregelung des SynyNet-Verstéarkers
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8.4

Blockschaltbild Drehzahlregelung des SynyNet-Verstarkers
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8.5

8.5.1

Parameter und Variablen

Die Werte der Einstellparameter steuern den Betrieb und die Konfiguration des S200. Nur-
Lese-Variablen stellen Statusinformationen tber den aktuellen Betrieb des Verstarkers zur
Verfugung. Im Folgenden werden die drei Arten von Parametern und Variablen
beschrieben.

NV-Parameter: Eine Variable, die im nichtfliichtigen (NV = non-volatile) permanenten
Speicher des Verstarkers abgelegt ist. Siehe NV-Parameter fir eine vollstandige Liste und
Beschreibungen.

Statusvariable: Liefert Informationen Uber den aktuellen Zustand des Verstarkers. Die
meisten der Variablen sind Nur-Lese-Variablen, d. h. sie kdnnen nicht direkt gedndert
werden. |hr Wert, z. B. gemessene Wellendrehzahl, wird durch den Verstarker selbst
gesteuert. Siehe Status- und Steuervariablen fiir eine vollstandige Liste und
Beschreibungen.

Steuervariable: Eine Variable zur Steuerung einer bestimmten Verstarkerfunktion.
Steuervariablen sind fliichtig (werden beim Abschalten der Spannung geléscht) und werden
bei jedem Anlassen des Verstarkers mit einem festen voreingestellten Wert initialisiert.
Siehe Status- und Steuervariablen fiir eine vollstandige Liste und Beschreibungen.

Die Funktionen des Verstarkers werden von Zeit zu Zeit aktualisiert, was zu einer
Erweiterung der Listen fihren kann.

Speichern der Parameter und Variablen

Der S200 verfugt Gber zwei Speichertypen: ein nichtfliichtiger Speicher und ein RAM. Der
nichtfliichtige Speicher (NV-Speicher) des S200 gleicht einem Festplattenspeicher auf
einem PC, auf den geschrieben bzw. von dem gelesen werden kann und bei dem die
Einstellungen auch nach Ausschalten der Spannung gespeichert bleiben. Das RAM des
S200 ist ein temporarer Speicher. Wenn die Steuerspannung anliegt, werden alle NV-
Parameterwerte automatisch vom NV-Speicher auf das RAM des S200 kopiert. Der S200
wird Uber den temporaren Speicher betrieben, d. h. die temporaren Parameterwerte des
Speichers dienen zur Einstellung der Konfiguration und Anpassung des S200.

Die Konfigurationssoftware S200Tools dient zum Andern der S200-Einstellungen. Dazu
gehoren sowohl Parameter als auch Variablen. In den Offline-Bereichen der
Konfigurationssoftware S200Tools, werden Einstellungsanderungen nur im Speicher der
PC S200Tools auf dem PC vorgenommen. Durch Klicken auf die Schaltflache Download
Drive werden die Werte auf den temporaren Speicher tbertragen. Durch Klicken auf die
Schaltflache Download NV werden die Werte auf den permanenten nichtfliichtigen
Speicher Ubertragen. Im letzteren Fall muss die Steuerspannung des Verstarkers aus- und
angeschaltet werden, damit der Verstarker die aktuellen Werte verwendet. Beim Download
oder Upload auf den S200 von der Software S200Tools werden alle
Verstarkereinstellungen kopiert. Ein Upload oder Download nur der Parameter oder
Variablen ist nicht moglich.

Im Online-Bereich der Software S200Tools arbeitet der Bildschirm Drive Setup anders als
im Offline-Bereich. Im Bildschirm Drive Setup wird jede Parameterdnderung automatisch in
den temporaren Speicher des Verstarkers Ubertragen. Sobald alle Parameter eingestellt
sind, sollte eine Datensicherung auf dem PC zur Speicherung der Verstarkerkonfiguration
(*.S2C) Gber das Menti File erfolgen. Ist der Verstarker angeschlossen, kdnnen Sie zum
Ubertragen des Parametersatzes auf den Verstarker auf die Schaltfliche Download Drive
oder Download NV Kklicken.

Im Online-Bereich der Software S200Tools ermdglicht der Bildschirm Status die
individuelle Auswahl von NV-Parametern und Variablen. Der Bildschirm eignet sich flr
interaktive Einstellungsanderungen und die Anzeige des Verstarkerstatus. Sobald
Anderungen an einem NV-Parameter oder einer Variablen mit Hilfe dieses Bildschirms
vorgenommen werden, wird der Wert fir diesen speziellen Parameter im PC-Speicher der
S200Tools automatisch in das RAM des Verstarkers S200 kopiert. Durch Klicken auf NV
Save im Bildschirm Status wird der aktuelle Status des temporaren RAM des Verstarkers
geladen und alle Einstellungen auf den nichtflichtigen Speicher des S200 libertragen.
Dieser Schritt sollte vor dem Aus- und Einschalten der Steuerspannung erfolgen, damit die
Einstellungsanderungen des Verstarkers nicht verloren gehen.
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8.5.2 Modellabhangige Malistabsfaktoren

Modellabhangige Malstabsfaktoren dienen zur Berechnung der Grenzwerte fir einige
Parameter des Verstarkers. In der folgenden Tabelle werden die modellabhangigen
Malstabsfaktoren aufgelistet.

Modellabhangige MafR3stabsfaktoren
Modell Dispitze VBusMaBStab Beschreibung
Aeff relativ zu x

S20260 4,5 1 240 V AC 4,5 Aeff Spitze
S20360 9 1 240 V AC 9 Aeff Spitze
S20660 18 1 240 V AC 18 Aeff Spitze
S20330 9 0,25 90 V DC 9 Aeff Spitze
S20630 18 0,25 90 V DC 18 Aeff Spitze
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8.5.3 NV-Schreib-/Leseparameter
ARFO 1,518 — 96382 Hz
ARF1 1,518 — 96382 Hz
Uber die Parameter ARFO und ARF1 wird die Unterbrechungsfrequenz in Hz fiir die beiden
einpoligen Anti-Resonanztiefpassfilter in der Hinleitung des Drehzahlregelkreises
eingestellt. Die Parameter dienen zur Aufnahme von mechanischer Resonanz im System,
die durch die Last am Motor entsteht. Fir weitere Informationen siehe Blockschaltbild
Drehmoment-/Drehzahlregelung des Basisverstarkers.
AuxFBDivisor 1 bis 2.147.483.647  (nur Optionskarte) Unterstitzt Gber SyngNet.
Der Parameter hat bei der Wichtung der rohen Inkrementalgeberschritte oder der
interpolierten Schritte des Sin-Cos-Encoders von der Schnittstelle der Aux-Rickfiihrung
zum Aux-Positionswort die Aufgabe des Teilers. Wenn das Aux-Rickfiihrsystem nur zur
Reglerrickfiihrung genutzt wird, kann dieser Parameter auf einen beliebigen Wert
eingestellt werden, der fir die Anwendung geeignet ist. Wenn das Aux-Ruckfihrsystem zur
Kommutierung des Motors genutzt wird, muss er auf einen bestimmten Wert eingestellt
werden. Bei Kommutierung von Rotationsmotoren verwandelt diese Wichtung das
Positionswort der Aux-Ruckflihrung in ein Wort mit 24 Bit pro Umdrehung. Bei
Kommutierung von Linearmotoren wandelt es in 24 Bit pro Motormagnetpolabstand. Die
folgende Tabelle enthalt eine Reihe von gewodhnlich gewtinschten Einstellungen fur
AuxFBDivisor.
Inkrementalgeber (A quad B)
Keine Motorkommutierung, 1 Encoder- IAuxFBDivisor = 2%* = 16.777.216
\Vervielfachungsimpuls = 1 Aux-
Ruckflihrungsimpuls:
IAuxFBDivisor = Anzahl von
Kommutierung eines Rotationsmotors oder  [Vervielfachungsimpulsen pro mechanischer
24 Bit pro Umdrehung: Umdrehung
IAuxFBDivisor = Anzahl von
Kommutierung eines Linearmotors oder 24  [Vervielfachungsimpulsen pro
Bit pro Magnetpolpaarabstand: Magnetpolpaarabstand
1V s-s Sin-Cos
Keine Motorkommutierung, 1 Interpolation IAuxFBDivisor = 28 = 256
LSB = 1 Aux-Ruckfiihrungsimpuls oder 65536
Impulse/Sin-Cos-Zyklus:
Kommutierung eines Rotationsmotors oder  |AuxFBDivisor = Anzahl von Sin-Cos-Zyklen
24 Bit pro Umdrehung: pro mechanischer Umdrehung
Kommutierung eines Linearmotors oder 24  |AuxFBDivisor = Anzahl von Sin-Cos-Zyklen
Bit pro Magnetpolpaarabstand: pro Magnetpolpaarabstand
AuxFBType Typ (nur Optionskarte) Unterstitzt Uber SyngNet.
Der Parameter wahlt den Ruckfihrungstyp, der mit dem AuxFB-Stecker verdrahtet ist. Er
ist eine Kombination aus den folgenden Einzel-Bit-Parametern:
AFBHallDis, AFBDivisorSrc, AFBEnDatEnb und AFBFBSrc.
Die folgende Tabelle legt den Zustand dieser Parameter flr jedes unterstitzte
Ruckflhrsystem fest.
Typ AFBHallDis | AFBEnDatEnb| AFBDivisorSrc | AFBFBSrc
Inkrementalgeber A .
Quad B Sperren Sperren AuxFBDivisor AQB
Inkrementalgeber A . o
Quad B mit Halls Freigabe Sperren AuxFBDivisor AQB
1 V 8- Sin-Cos Sperren Sperren AuxFBDivisor SCD
inkremental
1Vs-s Slﬂ:,fligs Ink. mit Freigabe Sperren AuxFBDivisor SCD
EnDat 2.1 Sperren Freigabe AuxPPR SCD
EnDat 2.1 Linear Sperren Freigabe AuxFBDivisor SCD
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Siehe AuxFBDivisor zur vollstandigen Einstellung der Schnittstelle der Aux-Ruckfihrung.
Hinweis: Viele EnDat 2.2 Gerate kdnnen mit dem J14 AuxFB-Stecker verdrahtet werden,
sofern die 1 Vs-s Sin-Cos-Analogsignale ebenfalls verdrahtet sind und das Gerat im EnDat
2.1 Kompatibilitdtsmodus laufen kann. Initialisierung der absoluten Position beim Power-
Up funktioniert.

BatFDis Enable/Disable

Uber diesen Parameter wird der Fehler bei ausgeschdpfter Batteriekapazitat freigegeben
(Enable) oder gesperrt (Disable). Der Batterieeingang auf dem Stecker Command /O ist
eine optionale Funktion und ist flir den ordnungsgemafen Betrieb des Verstarkers nicht
erforderlich. Die Funktion ist nur erforderlich, wenn das SFD ein Batterie-Backup der
Multiturn-Informationen bendtigt. Ist das Rickfuhrsystem kein SFD, hat die Batterie keinen
Nutzen.

0 - Freigabe Batteriefehler
1 - Sperren Batteriefehler
CmdFO 1,518 — 93254 Hz

Uber den Parameter CmdF0 wird die Unterbrechungsfrequenz in Hz fiir zwei einpolige
Kaskaden-Tiefpassfilter auf dem Befehlseingang der Hardware eingestellt. Es gibt zwei
Wertebereiche fir CmdFO0. Die Werte von 2915 bis 24873 Hz kénnen nicht eingestellt
werden. Der untere Bereich ist der aktive Bereich und wird fir die Drehzahlsteuerung
vorgeschlagen. Der obere Bereich dient zum Ausschalten des Filters bei der
Drehzahlsteuerung oder Drehmoment-/Stromsteuerung. Dieser Parameter ist besonders
natzlich, wenn CmdSrc den PWM-Eingang als Befehlsquelle wahlt. CmdFO0 muss geringer
sein als die PWM-Eingangsfrequenz geteilt durch 10 und vorzugsweise geteilt durch 50
oder mehr. Fir weitere Informationen siehe Blockschaltbild Drehmoment-
/Drehzahlregelung des Basisverstarkers.

CmdGain siehe Diagramm

Uber CmdGain wird der MaRstabsfaktor des Anwendereingangs auf dem Stecker (J4)
Command I/O auf den internen Befehl des Servoregelkreises eingestellt. CmdGain kann
negativ oder positiv sein und ermdglicht damit eine Anderung der Richtungspolaritat. Da
der Eingang zu dem Befehlsverarbeitungssystem eine analoge Spannung oder ein digitaler
Betriebszyklus, und der Servoregelkreis in der Betriebsart Drehmoment/Strom oder
Drehzahl laufen kann, gibt es die vier unten aufgelisteten Kombinationsmaéglichkeiten. Zu
den Einstellungen siehe CmdSrc und OpMode. Zum Hinzufligen eines Offset zum Befehl
siehe CmdOffset.

Als Gleichung dargestellt:
CmdIn = [(Anwendereingang) — CmdOffset] * CmdGain

HINWEIS: Der Bereich von CmdGain wird durch den Wert von CmdOffset beschnitten. Das
nachstehende Diagramm gibt CmdGain-Einheiten und Zahlenbereich an, vorausgesetzt
dass CmdOffset 0 V/50 % ist.

CmdSrc OpMode CE:LEE(CESI;?Q +/- Bereich CmdGain
Analog Drehmoment/Strom | Aeff/ V Aeff/ V

Analog Drehzahl krpm / V krpm / V

PWM Drehmoment/Strom | Aeff/ % Aeff | %

PWM Drehzahl krpm / % krpm / %

CmdInNullEnb Enable/Disable

Durch CmdInNullEnb wird der Befehl In ADC Null-Funktion freigegeben (Enable) oder
gesperrt (Disable). Durch Freigabe von CmdInNullEnb kann der Anwender den
Basisverstarker Cmdin ADC nullen, indem er mindestens eine Sekunde lang Dinp4 setzt.
Die CmdinNull-Funktion aktualisiert die Variable CmdOffset, um den DC-Offset, der
vorliegt, und den Cmdin ADC zu dem Zeitpunkt, an dem DInp4 gesetzt ist, zu nullen. Diese
Funktion aktualisiert auch die NV-Speicherkopie von CmdOffset des Verstarkers.

0 - Freigabe CmdIin ADC Null-Funktion
1 - Sperren Cmdin ADC Null-Funktion (Vorgabeeinstellung)
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CmdOffset Volt oder Prozent

CmdOffset wird dem Anwendereingang auf dem Stecker J4 Command I/O hinzugefiigt, um
jedes konstante Offset in der Quelle aufzuheben. Da der Eingang zu dem
Befehlsverarbeitungssystem eine analoge Spannung oder ein digitaler Betriebszyklus sein
kann, gibt es zwei mégliche Einheiten. Zu den Einstellungen siehe CmdSrc. Zum Wichten
der Verstarkung des Eingangsbefehls sieche CmdGain.
Als Gleichung dargestellt:

CmdIn = [(Anwendereingang) — CmdOffset] * CmdGain
HINWEIS: Bereich und Auflésung von CmdOffset werden durch den Wert von CmdGain
beeinflusst. Sein Bereich reicht Gber den gesamten Bereich von Cmdin.
Variable CmdSrc — Analog, PWM CMD oder Befehl

Uber CmdSrc wird die Befehlsquelle eingestellt. Dieser Parameter wahlt zwischen dem
analogen Eingang, dem digitalen PWM-CMD-Eingang oder dem seriellen
Befehlsparameter auf dem Stecker Command I/O.
00 - Analoger Eingang stellt Befehl ein (Vorgabeeinstellung).
01 - PWM-Eingang stellt Befehl ein.
10 - Software-Befehlsvariable stellt Befehl ein
(analoger Eingang Cmd proc).
11 - Software-Befehlsvariable stellt Befehl ein
(PWMCMD-Eingang Cmd proc).
Befehl + Dlspitze oder * 18.310 U/min Nicht Uber SyncNet unterstitzt.
Stellt den Wert des Befehls ein, wenn CmdSrc auf die Variable Command anstatt auf den
Standard-Analogeingang oder den digitalen PWM-CMD-Eingang auf dem Stecker gesetzt
ist. Die Parametereinheiten variieren, je nachdem ob sich der Verstarker im Strom- oder
Drehzahlbetrieb befindet. Ist OpMode auf Position gesetzt, wird diese Variable nicht
genutzt.
CommMode SetupS2-2, SFD, 6-Schritt, Blrste

Wahlt den Kommutierungsbetrieb des Verstarkers. Die folgende Tabelle beschreibt die
verschiedenen Werte fur diesen Parameter.

Betriebsart Beschreibung

SetupS2-2 Position 2 des DIP-Schalters S2 wahl zwischen 6-Schritt-
und SFD-Kommutierung, Ruckfihrung.

SFD Zwingt den Verstarker zur Verwendung der SFD-
Ruckfihrung

6-Schritt Zwingt den Verstarker zur Verwendung der 6-Schritt-
Ruckflihrung

Birstenbehaftet | Erzwingt 6-Schritt-Kommutierung mit CU, CV, CW =110

CommOff + 180 Grad

Versetzt den Ursprung fiir den elektrischen Kommutierungswinkel in Grad und ist
normalerweise auf null gesetzt. Eine Einstellung ungleich null ermdglicht die Anpassung
von Motoren oder Systemen, die nicht der Norm entsprechen.

A Im 6-Schrittmodus muss dieser Parameter fir
einen ordnungsgemalen Betrieb auf 0 gesetzt
WARNING sein. Siehe auch CommMode.

Dinp1Pol Invert oder Normal
Der Parameter wahlt die Polaritat von Dinp1. Wenn dieser Parameter eingestellt ist, wird
der Eingang zum FPGA invertiert, bevor er von der Logik benutzt wird. Dieser Parameter
betrifft die Richtung des Enable 1/0-Eingangs. Der folgende Text beschreibt die
verschiedenen Werte fiir diesen Parameter.

0 - Normal

1 —Invert
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Dinp2Pol Invert oder Normal
Der Parameter wahlt die Polaritat von Dinp2. Wenn dieser Parameter eingestellt ist, wird
der Eingang zum FPGA invertiert, bevor er von der Logik benutzt wird. Dieser Parameter
betrifft die Richtung des InhibitCW I/O-Eingangs. Der folgende Text beschreibt die
verschiedenen Werte fiir diesen Parameter.

0 - Normal

1 - Invert

Dinp3Pol Invert oder Normal
Der Parameter wahlt die Polaritat von Dinp3. Wenn dieser Parameter eingestellt ist, wird
der Eingang zum FPGA invertiert, bevor er von der Logik benutzt wird. Dieser Parameter
betrifft die Richtung des InhibitCCW 1/O-Eingangs. Der folgende Text beschreibt die
verschiedenen Werte fur diesen Parameter.

0 - Normal

1 —Invert

Dinp4Pol Invert oder Normal
Der Parameter wahlt die Polaritat von Dinp4. Wenn dieser Parameter eingestellt ist, wird
der Eingang zum FPGA invertiert, bevor er von der Logik benutzt wird. Dieser Parameter
betrifft die Richtung des MSInp1 I/O-Eingangs. Der folgende Text beschreibt die
verschiedenen Werte fiir diesen Parameter.

0 - Normal

1 —Invert
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NOTE

DM1Map/DM2Map (siehe Tabelle)

Wahlt die Variablen, die an die analogen Ausgangspins von DACMon1 und DACMon2 auf
dem Stecker J4 Command I/O gesendet werden. Der Spannungsbereich der Ausgangspins
von DACMon1/2 belduft sich mit + 2,0 V um den Stabilisierungsspannungswert von 2,5 V,
d. h. der Ausgang variiert zwischen 0,5 und 4,5 V und liegt bei 2,5 V, wenn das
ausgewahlte DAC-Signal null ist.

Die DAC-Ausgénge sind nicht auf den maximalen Analogbereich

begrenzt. Erreicht das Signal den maximalen analogen Ausgang,

fihren weitere Signale zu einem Wickeln um den Extremwert des
entgegengesetzten Bereichs.

DM1Map:

Parameterwert

Definition

VelErr 286 U/min/V

Drehzahlfehler

PosFB 0,25 U/V

Position, groRRe Bits

IdFB 0,8474 * Dlspitze Aeff/V

Strom ohne Drehmoment

VelFB 2288 U/min/V

Drehzahl, kleine Bits

VelFB 9155 U/min/V

Drehzahl, grofRe Bits

PosErr 0,0625 U/V

Positionsfehler im Positionsregelkreis

VdCmd 134,5 * VBusMalRstab/V

Vervielfachungsspannungsbefehl

PosFB 244,1e-6 U/V

Position, kleine Bits

DM2Map:
Parameterwert Parameterwert Definition
Drehzahlbetrieb Drehmomentbetrieb
VBus 380 * VBusMafR3stab - Busspannung
Y%
Cmdln 9155 U/min/V CmdlIn 0,8474 * Befehl
Dlspitze/V
IFB 0,8474 * Dlspitze/V - Drehmoment Strom
VelFB 1144 U/min/V - Drehzahl
12TFilt0 0,7152* - Gefilterter Wert I*I*t
(Dlspitze?) A2V
VU 812 * VBusMaf3stab /V - Befehl U-Phase I-n
Spannung
VdCmd 134,5* - Befehl
VBusMalRstab/V Drehmoment/Spannung
ICMD 0,8474 * Dlspitze Aeff - Befehl
N Drehmoment/Strom
Modellabh&ngige MalRstabsfaktoren
Modell Dlispitze VBusMafstab :
Anwender Aeff relativ zu x Beschreibung
S20250 4,5 1 240V AC 4,5 Aeff Spitze
S20260 4,5 1 240V AC 4,5 Aeff Spitze
S20330 9 0,25 90 V DC 9 Aeff Spitze
S20350 9 1 240V AC 9 Aeff Spitze
S20360 9 1 240V AC 9 Aeff Spitze
S20630 18 0,25 90 V DC 18 Aeff Spitze

90

Produkthandbuch fir S200-VTS



Danaher Motion

5/2008 Erweiterte Konfiguration

&

WARNING

DPoles - 0 — 62 Pole (nur gerade Anzahl)

Uber DPoles wird der Verstarker auf die entsprechende Motorpolzahl eingestellt.
Typischerweise wird er an die Motorpolzahl angepasst. Bei einer Rickfiihreinheit mit
mehreren Zyklen pro Umdrehung wird DPoles auf das doppelte Verhaltnis von elektrischen
Zyklen des Motors zu elektrischen Zyklen der Rickfihreinheit pro Umdrehung eingestellt.
Durch Setzen von DPoles auf null wird die elektronische Kommutierung ausgeschaltet.

Binar 0 = 0 Pole
Binar 1 = 2 Pole

Binar 31 = 62 Pole

Eine zur Motorpolzahl unpassende Einstellung des Parameters
Dpoles fiihrt zu einem unregelmaRigen Motorbetrieb und kann eine
Gefahr darstellen.

EncOut 125 bis 32768 Striche Uber Drehschalter S1, siehe Diagramm
Uber SyncNet unterstiitzt.

Einstellung der Strichzahl (Impulse pro Umdrehung) der nachgebildeten Encoder-
Ausgangssignale J4-17 bis J4-22, wenn sich der EMU-Drehschalter S1 auf dem
Basisverstarker in der Stellung 0 befindet. Alle anderen Einstellungen des Drehschalters S1
haben feste Strichzahlen. (EncOut * 4) = die Anzahl der Vervielfachungsimpulse pro
Umdrehung.

EncOut Strichzahl EncOut Strichzahl

0 500 8 8192

1 512 9 10000

2 1000 10 125

3 1024 11 128

4 2000 12 16384

5 2048 13 20000

6 4096 14 Programmierbar durch

EncOutPPR

Standardwert = 32768

7 5000 15 2500

EncOutPPR 0 bis 65535 Striche
Uber SyncNet unterstiitzt.

Einstellung einer willktrlichen nachgebildeten Encoder-Ausgangsstrichzahl, auch als
Impulse pro Umdrehung bezeichnet, fir Ausgange J4-17 bis J4-22. EncOutPPR wird nur
verwendet, wenn der EMU-Setup-Schalter S1 am Basisverstarker auf 0 steht und der
Parameter EncOut NV auf Programmierbar eingestellt ist.

Bei Einstellung von EncOutPPR auf 0 und EncOut auf programmierbar kann der J4-17,18
Z-Impuls ausgeschaltet werden. Ein SynqNet-Master-Anwendungsprogramm kann dann
EncOut von 14 auf einen entsprechenden anderen Wert schalten, um den Z CH-Ausgang
am richtigen Zeitpunkt im Maschinenzyklus freizugeben oder zu sperren, damit er eine
Aktion wie eine Kamera auslésen kann. Mit EncOutZOffset kann der Z CH OUT-Impuls auf
die genaue gewunschte Position gesetzt werden.
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EncOutZOffset 0 bis 65535 Impulse
Uber SyncNet unterstiitzt.

EncOutZOffset stellt den Ort des nachgebildeten Encoder-Markerimpulses oder Z-Impulses
an

J4-17,18 CH Z OUT ein. Die Basiseinheit (PosFB — EncOutZOffset) wird zur Decodierlogik
gesendet, um CH Z OUT einzuschalten, sodass mit EncOutZOffset elektronisch die genaue
mechanische Position flr den nachgebildeten Z-Impuls eingestellt werden kann. Zur
genauen Phase des Z-Impulses siehe die nachstehende Abbildung.

PosFB - EncOutZoffset = 0

Al T
I S S

z__ ]

Encoder Phasing for Clockwise Motor Rotation

EnlnhibitCCW — ein oder aus

Nicht Gber SyncNet unterstitzt.

Freigabe oder Sperren des Hardware-Eingangs, der eine Bewegung entgegen dem
Uhrzeigersinn verhindert. Ist der Hardware-Eingang freigegeben und aktiv, wird der
Strombefehl im Strom-/Drehmomentbetrieb auf O oder auf positiviim Uhrzeigersinn
geklemmt. Bei einem Drehzahlregelkreis, in dem die Funktion freigegeben und der
Hardware-Eingang aktiv ist, wird der Drehzahlbefehl auf O oder auf positiv/im Uhrzeigersinn
geklemmt. Wenn sowohl InhibitCCW als auch InhibitCW freigegeben und beide Hardware-
Eingange aktiv sind, wird der Bewegungsbefehl auf 0 geklemmt.

0 - AUS
1-EIN

EnInhibitCW — ein oder aus

Nicht Gber SyncNet unterstitzt.

Freigabe oder Sperren des Hardware-Eingangs, der eine Bewegung im Uhrzeigersinn
verhindert. Ist der Hardware-Eingang freigegeben und aktiv, wird der Strombefehl im
Strom-/Drehmomentbetrieb auf O oder auf negativ/entgegen dem Uhrzeigersinn geklemmt.
Bei einem Drehzahlregelkreis, in dem die Funktion freigegeben und der Hardware-Eingang
aktiv ist, wird der Drehzahlbefehl auf 0 oder auf negativ/ientgegen dem Uhrzeigersinn
geklemmt. Wenn sowohl InhibitCCW als auch InhibitCW freigegeben und beide Hardware-
Eingange aktiv sind, wird der Bewegungsbefehl auf 0 geklemmt.

0-AUS

1-EIN
FBSrc Base Unit Feedback, Option Card Feedback (nur Optionskarte)
Uber SyncNet unterstiitzt.
Wenn dieses Bit auf die Position Option Card Feedback (Rickfiihrung Basiseinheit)
eingestellt ist, sperrt es die SFD- und Hall-Ruckfuhrungsfehler und Gerateschnittstellen an
der Basiseinheit. Durch dieses Bit wird auch das Ruckfuhrpositionswort von SFD auf 0
zwanggesetzt. Der Verstarker ist auf Sinuskommutierung eingestellt. In dieser Betriebsart
andert Schreiben zum Parameter CommOff die Motorposition. Diese Betriebsart wird
verwendet, wenn eine Optionskarte angeschlossen und das primare Ruckflhrsystem ein
Comcoder ist.

0 - Basiseinheit-Riickfiihrsystem angeschlossen.

1 - Optionskarten-Riickfiihrsystem angeschlossen.

FltDiag Aus oder Diaghoseblinkcode

Mit FltDiag bekommt der Ausgang DOUT1 (Fehler) bei abgeschaltetem und/oder
fehlerhaftem Verstarker den Zustand ,high“ oder alterniert im Fehlerfall analog zum
Fehlerblinkcode der Diagnose-LED. Wenn kein Fehler vorliegt, ist der Ausgang in beiden
Einstellungen ,low“. Der Ausgang DOUT1 ist bei abgeschaltetem Verstarker immer noch im
Zustand ,high“. Zu den Blinkcodes fir jeden Fehler siehe Eintrag FaultCode.

0 - AUS (Vorgabeeinstellung)

1 — Diagnoseblinkcode
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FltRstMode Flanke oder Pegel

FltrstMode wahlt, wie Fehler vom Hardware-Freigabeeingang DInp1 an J4-2 zurlckgesetzt
werden. Bei Einstellung Level (Pegel) werden Fehler zurlickgesetzt, wenn sich der
Verstarker im gesperrten Hardware-Zustand befindet. Bei Einstellung Edge (Flanke)
werden Fehler zuriickgesetzt, wenn Dinp1 Hardware-Freigabe von gesperrt auf
freigegeben Ubergeht.

0 — Flanke - Fehlerriicksetzung bei DInp1-Ubergang von gesperrt auf freigegeben.

1 — Pegel - Fehlerriicksetzung bei gesperrtem Hardware-Zustand.
(Vorgabeeinstellung)

Gearln 0 — 65535

Nicht Gber SyncNet unterstitzt.

Gearln dient bei der Konfiguration als Positionsregler (OpMode = Position) zum Wichten
des Positionseingangsbefehls. Der Parameter hat bei der Berechnung der Umdrehungen
pro Schritt fur den Positionsbetrieb die Aufgabe des Teilers. Zur Berechnung der
Motorwellenumdrehungen pro Eingangsimpuls gilt die Formel:

[GearOut/Gearln]/256 = Umdrehungen pro Eingangsimpuls

Pro Eingangsschritt oder Eingangsvervielfachungsimpuls gibt es einen Eingangsimpuls
abhangig von der durch PosCmdSrc ausgewahlten Positionsbefehlsquelle.
Siehe auch: GearOut und OpMode.

GearOut --32768 — +32767

Nicht Gber SyncNet unterstitzt.

GearOut dient bei der Konfiguration als Positionsregler (OpMode = Position) zum Wichten
des Positionseingangsbefehls. Der Parameter hat bei der Berechnung der Umdrehungen
pro Schritt fir den Positionsbetrieb die Aufgabe des Teilers. Typischerweise hat dieser
Parameter den Wert 256. Dies ermdglicht Gearln eine numerische Gleichstellung im
Verhaltnis zur Anzahl der Schritte pro Umdrehung. GearOut dient zum Umkehren der
Bewegung in die negative Richtung fiir einen bestimmten Befehl. Zur Berechnung der
Motorwellenumdrehungen pro Eingangsschritt gilt die Formel:

[GearOut/Gearln}/256 = Umdrehungen pro Eingangsschritt

Pro Eingangsschritt oder Eingangsvervielfachungsimpuls gibt es einen Eingangsimpuls
abhangig von der durch PosCmdSrc ausgewahlten Positionsbefehlsquelle.
Siehe auch: GearOut und OpMode.

HSInp1Pol Invert oder Normal

Der Parameter wahlt die Polaritat von HSInp1. Wenn dieser Parameter eingestellt ist, wird
der Eingang zum FPGA invertiert, bevor er von der Logik benutzt wird. Dieser Parameter
betrifft die Richtung des HSInp1 1/O-Eingangs.

0 - Normal
1 - Invert

I2TFO 23.16e-6 — 1,470 Hz

Uber I2TFO erfolgt die Einstellung der Unterbrechungsfrequenz in Hz fiir den I2t-Filter, der
zum Schutz des Motors vor kurzzeitiger Warmeduberlastung durch sehr hohe Spitzenstréome
im Verhaltnis zu der Leistungsfahigkeit des Motors bei Dauerstrom eingesetzt wird. 12Tf0 ist
anhand der thermischen Zeitkonstante der Motorwicklung einzustellen. Typische
Motordatenblatter geben jedoch nur die thermische Zeitkonstante flir den gesamten Motor
an (Wicklung+Magnetschlussstiick+ Gehause) und keine Daten fiir die Zeitkonstante der
Wicklung. Da die thermische Zeitkonstante der Wicklung weitaus schneller als die gesamte
Motorzeitkonstante ist, wird 12Tf0 typisch auf einen Wert eingestellt, der 4 bis 10 Mal
schneller als die thermische Zeitkonstante des gesamten Motors laut Datenblatt ist. Setzen
Sie I2TFO0 bei einer gegebenen Zeitkonstante auf:

I2TFO = 1/[(2m)*(thermische Zeitkonstante des Motors in Sek.)]
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I2TTrip 0 bis 1,19 Dispitze

Uber 12T Trip erfolgt die Einstellung der Stérungsauslésestufe fir den I12t-Fehler, der zum
Schutz der Motorwicklungen vor kurzzeitiger Warmeuberlastung durch sehr hohe
Spitzenstréme im Verhaltnis zu der Leistungsfahigkeit des Motors bei Dauerstrom
eingesetzt wird. Typischerweise gleich der Leistungsfahigkeit des Motors bei Dauerstrom
vom Datenblatt, wenn der Motor keinen internen thermischen Abschaltfiihler hat. Wenn der
Motor einen Warmesensor hat, wird 12T Trip typischerweise 1,25 Mal groRer als die
Leistungsfahigkeit des Motors bei Dauerstrom eingestellt, wobei der interne Warmesensor
des Motors vor geringfiigiger Uberlastung schiitzt.

ILmtPlus/ILmtMinus % von Dlspitze

[ImtPlus und ILmtMinus sorgen fur die Strombegrenzung im bzw. entgegen dem
Uhrzeigersinn. Sie dienen zum Einstellen des maximal zuldssigen Befehls fir Drehmoment
und Strom in der jeweiligen Richtung. Sie sind ein prozentualer Anteil des Spitzenstroms
Dispitze des Verstarkers.

ITMode Fehler/Rucklauf

Bestimmt, ob der Verstarker bei zu hohem und zu lang anhaltendem Spitzenstrom, z. B.
Uber I*t, in den Fehlerzustand gesetzt wird oder einen Ricklauf der Stromgrenzwerte durch
Begrenzung auf

67 % (IFIdBack) oder weniger bewirkt. Sind limtPlus und limtMinus auf 67 % oder weniger
eingestellt, hat der Rucklauf keine Auswirkung. Zusatzliche Information siehe FoldBack.

KIP 79,226*VBusMal3stab/Dlispitze bis 19014*VBusMal3stab / DIspitze V / A

KIP dient zum Einstellen der Proportionalverstarkung der Stromregelkreise. Die Bandbreite
des Stromregelkreises in Hz ist = KIP/(Motor I-I L)/(21T). Die empfohlenen Bandbreiten
finden Sie im Abschnitt zu den Spezifikationen des Antriebs.

KPP 0,379 — 93,99 Hz

Nicht Gber SyncNet unterstitzt.

KPP dient zum Einstellen der Proportionalverstarkung der Positionsregelkreise in Hz. Ist
OpMode = Position wird der Drehzahlbefehl im Netz (VelCmd) in rad/Sek. wie folgt
berechnet:

VelCmd = KPP*(2r)*(PosErr) + KVFF/100*d/dt(PosCmd)
KVFF 0-199 %

Dient zum direkten Einstellen der Vorwartsverstarkung aus der Ableitung des
Positionsbefehls auf den Drehzahlbefehl des Drehzahlregelkreises. Dieser Wert wird in
Prozent angegeben. Ist OpMode = Position wird der Drehzahlbefehl im Netz (VelCmd) in
rad/Sek. wie folgt berechnet:

VelCmd = KPP*(2r)*(PosErr) + KVFF/100*d/dt(PosCmd)
KVI 0, 0,0238 — 753,9 Hz

KVI dient zum Anpassen der integralen Kompensation des Drehzahlregelkreises. Dieser
Parameter gibt die Unterbrechungsfrequenz zwischen der vorherrschenden integralen
Kompensation und der vorherrschenden proportionalen Kompensation an. Héhere KVI-
Werte liefern eine héhere Integrierverstarkung und kiirzere Zeitkonstanten. Bei einem Wert
unter 0,19 Hz wird KVI abgeschaltet. KVP liefert lediglich eine proportionale, jedoch keine
integrale Kompensation. Fur weitere Informationen siehe Blockschaltbild Drehmoment-
/Drehzahlregelung des Basisverstarkers.

KVP 221,0e-6*Dlspitze bis 25,09*DIspitze Aeff / rad/s

KVP dient zum Einstellen der Proportionalverstarkung des Drehzahlregelkreises und wird in
der Einheit Aeff/rad/s angegeben. Die optimale Drehzahlregelkreis-Bandbreite ist
KVP*KT/JGES/(21r), wobei KT die Drehmomentkonstante des Motors und JGES die
Gesamttragheit der Motorwelle ist. Das Ergebnis von KT/JGES sollte in der Einheit in
rad/s2/Aeff angegeben werden. Fir weitere Informationen siehe Blockschaltbild
Drehmoment-/Drehzahlregelung des Basisverstarkers.
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OpMode Strom, Drehzahl, SetupS2-1, Position

Nicht Gber SyncNet unterstitzt.

Mit OpMode wird zwischen den Betriebsarten Strom/Drehmoment, Drehzahl und
Positionsregelung gewahlt oder ob der Schalter SETUP1 zur Auswahl der Betriebsart
Strom/Drehmoment oder Drehzahl verwendet wird.

OpMode Beschreibung
000 Drehmoment-/Strombetrieb
001 Drehzahlbetrieb (Vorgabeeinstellung)
010 Setup-DIP-Schalter S2 Stellung 1 (SetupS2-1 = 0 = Geschwindigkeit).
011 Positionsbetrieb

Hinweis: Bei SyngNet wird OpMode bei jeder Netzwerkaktualisierungsrate Uber das
Netzwerk zum SyngNet-Master geschrieben. Alle SyngNet-Masterversionen, die S200
unterstitzen, kénnen im Drehmoment-/Strombetrieb arbeiten. Neuere SyngNet-
Masterversionen kdonnen optional auf Betrieb des Verstarkers im Drehzahlregelbetrieb
eingesetllt werden.
PosCmdsSrc Step-Dir, AQuadB
Nicht Gber SyncNet unterstitzt.
Uber PosCmdSrc wird die Positionsbefehlsquelle eingestellt. Hiertiber wird bestimmt, ob flr
Step-Dir (Schritt-Richtung) die optisch entkoppelten Eingange des Steckers J4 Command
I/O oder als Differenzeingang A/B (90° phasenverschoben) der nachgebildete Encoder-
Ausgang verwendet wird. J4-10,11 und J4-5 fiir Step-Dir und J4-19,20 und J4-21,22 fiir die
Eingange A/B (90° phasen-verschoben). Fur weitere Informationen siehe Blockschaltbild
Drehmoment-/Drehzahlregelung des Basisverstarkers.

0 - AQuadB

1 - Step-Dir (Vorgabeeinstellung)
PosErrorMax 0 bis 255,996 Umdr.

Nicht Gber SyncNet unterstitzt.
PosErrorMax stellt die Schleppfehlergrenze ein. Bei

|(angesteuerte Position) — (PosFB)| > PosErrorMax

wird der Verstarker mit einem Schleppfehler abgeschaltet. Der Schleppfehler und damit
PosErrorMax ist nur aktiv, wenn OpMode Position ist. Standardwert ist der maximale Wert.

SelSFDParam SFD oder Verstarker

Bestimmt, ob die SFD-Motorparameter oder die Setup-Werte des Verstarkers fir die
folgenden Parameter verwendet werden:

KVP Proportionalverstarkung des Drehzahlregelkreises

KIP Proportionalverstarkung des Stromregelkreises

DPoles Verstérkerpole

I2TFO Reaktionsgeschwindigkeit fiir transienten Warmeschutz des Motors

I2TTrip Stérungsausldsestufe fiir transienten Warmeschutz des Motors

ILmtPlus Einstellung des maximalen lays des Verstarkers basierend auf Ispitze des
Motors

ILmtMinus Einstellung des maximalen laus des Verstarkers basierend auf Ispitze des
Motors

SFDSpan — Messspanne oder keine Messspanne

Einstellung, wie der Verstarker mit Single-Sample-Fehlern in der Kommunikation mit dem
SFD umgeht. Durch die Messspanne wird die Lage der SFD-Rckflhrung fir einzelne
Single-Sample-Kommunikationsfehler interpoliert. Bei keiner Messspanne wird der
Verstarker bei einem SFD-Kommunikationsfehler in den Fehlerzustand gesetzt. Empfohlen
wird die Einstellung mit Messspanne (Voreinstellung).

0 - Keine Messpanne

1 - Messspanne

SWClIrFault Nicht geléscht oder Geldscht

Dieser Parameter I6scht die Fehlerlogik.
0 - Nicht geloscht (Voreinstellung)
1 - Geldscht
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854 Status- und Steuervariablen

AuxFBComAnNg +180° bis -180° (nur Optionskarte)

Uber SyngNet unterstiitzt.

Dieses Register ist der Wert der Kommutierungsposition von der AFB-Schnittstelle. Er dient
dazu, den Kommutierungswinkel im Verstarker zu erzeugen.

AuxFBEnNnDatFIt  Fehler, Kein Fehler (nur Optionskarte)
Uber SyngNet unterstiitzt.
Dieses Bit gibt an, dass an der Aux Feedback-Schnittstelle beim Lesen der Daten von
einem EnDat-Geréat ein Fehler aufgetreten ist. Fehlerquellen sind:
1 - EnDat-Gerat Ausregeltimeout der letzten Transaktion.
2 - EnDat-Gert Berechnungstimeout.
3 - EnDat CRC-Fehler.

AuxFBHallFIt  Fehler, Kein Fehler (nur Optionskarte)
Uber SyngNet untersttitzt.
Dieses Bit gibt an, dass AuxFB Halls in einem ungultigen Zustand mit nur Einsen oder
Nullen sind.
0 - Kein Fehler
1 - Fehler

AuxFBPTCFIt  Fehler, Kein Fehler (nur Optionskarte)
Uber SyngNet untersttitzt.
Dieses Bit gibt an, dass AuxFB PTC einen Fehler erzeugt hat.

0 - Kein Fehler

1 - Fehler

AuxFBSCDFIt  Fehler, Kein Fehler (nur Optionskarte)
Uber SyngNet unterstiitzt.
Dieses Bit gibt an, dass die Amplitude der Summe der Sinus- und Kosinus-Signale nicht
innerhalb von +/- 30 % des 1,0 Vs-s Nennwerts liegt.
0 - Kein Fehler, Amplitude im Bereich.
1 - Fehler, Amplitude nicht innerhalb von +30 %.

Cmdin (-Dispitze bis +Dlspitze) oder (-18.310 bis +18.310 U/min)

Cmdin stellt den Wert des Ausgangs des Befehlsverarbeitungssystems dar. Die
Variableneinheiten variieren, je nachdem ob sich der Verstarker im Strom- oder
Drehzahlbetrieb befindet. Informationen zur Betriebsart siehe OpMode.

Dinpl Inaktiv, Aktiv
Zustandsanzeige des Freigabeeingangs des Verstarkers auf dem Stecker Command I/O
(J4).

0 - aktiver Zustand, Stromfluss durch Eingangsdiode des Optokopplers.
1 - inaktiver Zustand, kein Stromfluss.

Dinp2 Inaktiv, Aktiv

Bei SyngNet siehe mpiMotorGeneralin.

Zustandsanzeige des Hardware-Eingangs DINP2 auf dem Stecker Command 1/O (J4).
0 - aktiver Zustand, Stromfluss durch Eingangsdiode des Optokopplers.
1 - inaktiver Zustand, kein Stromfluss.

Dinp3 Inaktiv, Aktiv

Zustandsanzeige des Hardware-Eingangs DINP3 auf dem Stecker Command 1/O (J4).
0 - aktiver Zustand, Stromfluss durch Eingangsdiode des Optokopplers.
1 - inaktiver Zustand, kein Stromfluss.
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Dinp4 Inaktiv, Aktiv
Zustandsanzeige des Hardware-Eingangs DINP4 auf dem Stecker Command 1/O (J4). Bei
OpMode = Position und PosCmdSrc = Step-Dir hat dieser Eingang die Aufgabe des
Richtungseingangs. Im inaktiven Zustand, kein LED-Strom, mit positiven Inkrementen fur
GearOut PosCmd bei jeder Schritteingangsflanke bedeutet das eine Drehrichtung des
Motors im Uhrzeigersinn.

0 - aktiver Zustand, Stromfluss durch Eingangsdiode des Optokopplers.

1 - inaktiver Zustand, kein Stromfluss.

DriveOK - Fehler, kein Fehler

Statusanzeige fir Fehler des Verstarkers. Invertiertes Signal des Ausgangs FAULT/DOUT1
des Verstarkers auf dem Stecker Command 1/O (J4). Strom flieBt durch DOUT1, wenn
DriveOK aktiv oder logisch eins ist.

0 - Verstarkerfehler, siehe FaultCode.

1 - Kein Verstarkerfehler.

EMUAI 0,1

Diese Variable dient zur Zustandsanzeige des A-Pins des nachgebildeten Encoder-Kanals
auf dem Stecker Command 1/O (J4).

0 - Eingang CH A OUT- positiver als CH A OUT+.

1 - Eingang CH A OUT+ positiver als CH A OUT-.

EMUBI 0,1

Diese Variable dient zur Zustandsanzeige des B-Pins des nachgebildeten Encoder-Kanals
auf dem Stecker Command 1/O (J4).
0 - Eingang CH B OUT- positiver als CH B OUT+.
1 - Eingang CH B OUT+ positiver als CH B OUT-.
Enabled aus, ein
Diese Variable zeigt den Freigabezustand der Leistungsstufe des Verstarkers an.
Invertiertes Signal des aktiven Ausgangs RUN/DOUT1 des Verstarkers auf dem Stecker
Command 1/O (J4). Strom flieRt durch DOUT2, wenn ,Enabled” aktiv oder logisch eins ist.
0 - Verstarker gesperrt, Leistungsstufe AUS.
1 - Verstarker freigegeben, Leistungsstufe EIN.

EnDatDistMT 0 bis 65535
Uber SyncNet unterstiitzt.

Bei vorhandenem EnDat 2.1/2.2 Encoder speichert diese Variable die Anzahl
unterscheidbarer Multiturns, die ein Drehgeber auflésen kann.

EnDatPPR 0bis 2% -1
Uber SyncNet unterstiitzt.

Bei vorhandenem EnDat 2.1/2.2 Encoder speichert diese Variable die Anzahl von
Signalperioden pro Umdrehung bei einem Drehgeber oder die Signalperiodenlange in nm
(0,001 um) bei Linear-Encodern.

ExtFaults Statuswert

Diese Variable dient zur erweiterten Fehlerstatusanzeige des Verstarkers. Jedes Bit steht
fur einen individuellen Fehler, der durch logisches ODER mit anderen Fehlern verknipft
wird. Diese Variable erinnert sich an ihren letzten aktiven Wert und kann als einstufiger
Fehlerspeicher dienen.

Code Erweiterter Fehler Code Erweiterter Fehler
1 SFD-UART-Paritatsfehler 9 Untertemperatur des Verstarkers
2 SFD-UART-Uberlauffehler 10 Kurzschluss des Verstarkers
3 SFD-UART-Rahmenfehler 11 Uberstrom am Verstirkerausgang
4 SFD-Rahmen-Timeout 12 Lese-Timeout fiir Optionskarte
5 SFD-Ubertragung unvollstandig 13 Watchdog-Timeout fir
Optionskarte
6 SFD-CRC-Fehler 14 Uberlauf Schrittweite
7 SFD-Motordaten-Timeout 15 Uberlauf Positionsfehler
8 Ubertemperatur des Verstarkers 16 AuxFB Fehler
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FaultCode Statuswert

Diese Variable dient zur Fehlerstatusanzeige des Verstarkers. In der folgenden Tabelle
werden die moglichen Fehlerzustéande aufgelistet und die Anzahl der Blinksignale, die von
den Status-LEDs auf der Frontseite des Verstarkers zur Fehleranzeige ausgehen. Weitere
Angaben zu einem bestimmten Fehler siehe ExtFaults.

Anzahl Anzahl
Blink- Status Blink- Status
signale signale
1 Frei 11 Hall-Fehler
2 Ubertemperatur des Motors 12 SFD-Konfigurationsfehler
3 Ubertemp./Untertemp. des 13 SFD-Kurzschluss
Verstarkers
4 It des Verstarkers zu hoch 14 SFD-Motordatenfehler
5 I*I*t des Motors zu hoch 15 SFD-Sensorfehler
6 Low“-Zustand der 16 SFD-UART-Fehler
optionalen Batterie
7 Uberspannung Bus 17 SFD-Kommunikationsfehler
8 Unterspannung Bus 18 Watchdog-Timeout der
Optionskarte
9 Kurzschluss |-l oder I-n des 19 Positionsfehler zu gro
Motors
10 Uberstrom am Ausgang 20 Offener Kartenfehler

FoldBack — normal, Rucklauf

Anzeige, ob der Verstarker einen aktiven Ricklauf der Spitzenstromgrenzwerte aufgrund
von zu hohem I*t durchfiihrt. Mit ITMode kann bestimmt werden, ob der Verstarker
entweder bei zu hohem I*t oder bei einem Rucklauf in den Fehlerzustand geht.

0 - Nicht im Ricklauf/Kein I*t Fehler gesetzt.

1 - Rucklauf/I*t Fehler.

Halllnp 0-7 dezimal

Uber diese Variable kénnen die Zustande der Hall-Eingange auf dem Stecker Feedback
zuriickgelesen werden.

Eingang | Eingang | Eingang | WertHal
Cw CuU Ccv lInp
1 1 1 7
Eingangsbit Beschreibung L 0 L 6
1 1 0 5
IN8 Hall A
IN9 Hall B ! 0 0 4
IN10 Hall C 0 L 1 3
0 0 1 2
0 1 0 1
0 0 0 0

HSInpl - inaktiv, aktiv

Zustandsanzeige des Hardware-Eingangs HSInp+, HSInp auf dem Stecker Command I/O
(J4). Bei OpMode = Position und PosCmdSrc = Step-Dir hat dieser Eingang die Aufgabe
des Schritteingangs. Die Ubergénge vom Zustand LED-Strom zu kein LED-Strom ergeben
einen Schrittimpuls, wahrend Ubergange vom Zustand kein LED-Strom zu LED-Strom
keine Wirkung haben.

0 - aktiver Zustand, Stromfluss durch Eingangsdiode des Optokopplers.
1 - inaktiver Zustand, kein Stromfluss.
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HSOT -50 °C bis 137,6 °C

Schreibgeschutzte Variable HSOT ist die Temperatur, bei der der Verstarker einen
Kuhlkérper-Ubertemperaturfehler erzeugt. Das Verhaltnis von HSOT minus der
Umgebungstemperatur zu HSTemp minus der Umgebungstemperatur dient als
Anhaltspunkt fir den Freiraum, den der Verstarker aufgrund thermischer Uberlastung im
Normalbetrieb aufweist.

HSTemp -41,1 °C bis 125,8 °C

HSTemp dient zum Zuriicklesen der Kiihlkérpertemperatur. Uber HSTemp wird bestimmt,
wie weit sich der Verstarker an der thermischen Abschaltgrenze befindet. Dazu wird der
Temperaturanstieg oberhalb der Umgebungstemperatur mit dem Potentialanstieg oberhalb
der Umgebungstemperatur am Temperaturstérausloser des Verstarkers (lesbar als HSOT)
ins Verhaltnis gesetzt.

IRF, IdRF -Dlispitze bis +Dlspitze
Diese Variablen dienen zum Zurticklesen der Stromminderungswerte des Zustands
Drehmoment (IFB) und kein Drehmoment (IdFB).
IFB - Drehmoment-Strom des Motors.
IdFB - kein Drehmoment-Strom des Motors.
LogicVer 0-15dezimal

LogicVer dient zur Anzeige der Versionsnummer der Verstarkerlogik als 4-Bit-Ganzzahl
ohne Vorzeichen. Die Versionsnummern werden sequenziell zugeordnet. Bei mehr als 16
Versionen werden die Nummern ggf. umgebaut. Hauptsachlich Anzeige von Steuerlogik-
Hardwareversionen. Zur Steuerlogikversion siehe Variable VerLW.

Model 0 - 31 dezimal

Uber Model wird der ID-Code der Basiseinheit fiir den Verstérker angegeben. Die Tabelle
unten enthalt die einzigen definierten Codes. Andere Codes gelten als Konfigurationsfehler.

Basismodell

S§520260 | 240 V AC 4,5 Aeff

S20360 | 240 V AC 9 Aeff

§20660 | 240V AC 18 Aeff

$21260 | 240V AC 30 Aeff

§22460 | 240 V AC 48 Aeff

§20330 | 90 V DC 9 Aeff

§20630 | 90 V DC 18 Aeff

MTemp 0 —864.870 Ohm

Diese Variable dient zum Zurlcklesen des A/D-Wertes der Motortemperatur aus dem SFD.
Der Wert wird als thermischer Sensorwiderstand zurtuickgelesen. Dieser Wert kann mit Hilfe
der Angaben zum Warmesensor des Motors in eine Wicklungstemperatur umgewandelt
werden.

PosFBMTrn -2048 bis +2047 Drehungen

Diese Variable dient zum Zurlicklesen eines momentanen Zustands der Position der
Multiturn-Motorwelle aus dem Anschluss der SFD-Ruckfihrung (J3).

PosFB 0 bis 65535,9961 Impulse

Diese Variable dient zum Zurilicklesen eines momentanen Zustands der
Motorwellenposition innerhalb einer Umdrehung. Eine Umdrehung entspricht 24 Bit, der
angezeigte Wert wird jedoch auf 65536 Impulse pro Umdrehung gewichtet (d. h. Bit 17 bis
Bit 24 erscheinen nach dem Dezimaltrennzeichen als ein Teilimpuls). Zu integrierten
Umdrehungen siehe PosFBMtrn.

PWMLo Basis, halbe Basis

Anzeige, ob der Verstarker auf die halbe Basis-PWM-Frequenz geschaltet hat. Der
Verstarker schaltet auf die halbe Basis-PWM-Frequenz, wenn der gemessene Motorstrom
Uber 0,53*Dlspitze liegt und die elektrische Kommutierungsfrequenz geringer ist als 2,9 Hz.
Der Verstarker schaltet wieder auf normale Basis-PWM-Frequenz, wenn der Motorstrom
auf einen Wert unter 0,32*Dlspitze reduziert wird oder die elektrische
Kommutierungsfrequenz auf tber 4,77 Hz steigt.

0 - Verstarker verwendet Basis-PWM-Frequenz.

1 - Verstarker verwendet halbe Basis-PWM-Frequenz.
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SetupS1 0-9

Diese Variable dient zum Zurlcklesen des Zustands des Setup-Drehschalters S1, der die
Strichzahl der nachgebildeten Encoder-Ausgange EMUA und EMUB mit SFD-Rckflihrung
oder die Proportionalverstarkung des Stromregelkreises KIP fiir eine 6-Schrittriickflihrung
bestimmt. Siehe Konfiguration mit SFD-Ruickfiihrung.

SetupS2 0-15 dezimal

Diese Variable dient zum Zurilicklesen des Zustands des 4-poligen DIP-Setup-Schalters S2
auf dem Verstarker. Schalterstellung 1 fir LSB.

Offen (hoch)

Geschlossen (niedrig)

SFDExtFaults Statuswert

Diese Variable gibt den genauen Fehlercode des SFD an.

Fehlercode Status

000 Kein Fehler

001 Sensorfehler

010 Kein Fehler

011 Multiturn-Fehler
100 Kein Fehler

101 Kein Fehler

110 Kein Fehler

111 Kein Fehler

SixStep SFD, 6-Schritt

Diese Variable dient zur Anzeige, ob sich der Verstarker im sinusférmigen oder 6-
Schrittregelmodus befindet.

SWEnable Sperren, Freigabe

Serieller Kommunikationskanal zur Freigabe der Spannungsversorgung des Motors. Fur
die Versorgung des Motors missen sowohl der Hardware-Freigabeeingang auf dem
Stecker Command /O als auch SWEnable aktiviert sein. Bei den Basiseinheiten ist
SWEnable beim Anlassen aktiviert. Diese Variable ist von Vorteil, wenn eine PC-Software
verwendet wird.

0 - sperrt Verstarker.

1 - Freigabe durch Zustand des Hardware-Freigabeeingangs eingestellt
(Vorgabeeinstellung).

VBus 0 bis 523 V: AC-Verstarker
0 bis 131 V: DC-Verstarker

Diese Variable dient zum Zurlcklesen eines momentanen Zustands der Busspannung, die
den Motor speist.

VelFB -18.310 U/min bis +18.310 U/min

Diese Variable dient zum Zurlicklesen eines momentanen Zustands der
Drehzahlrlickflihrung der Motorwelle. Die Auflésung betragt 0,5588 U/min. Verwenden Sie
Velocity bei der Drehzahlmessung fir eine minimale Gerauschentwicklung und maximale
Genauigkeit.

Velocity -18.310 U/min bis +18.310 U/min

Diese Variable dient zum Zurlcklesen einer gefilterten Version der Drehzahlrtickfihrung
der Motorwelle. Es werden die gleichen Einheiten wie bei VelFB verwendet, allerdings
bietet diese Variable eine genauere Messung der Wellendrehzahl, da der Filter die
Gerauschentwicklung stark vermindert. Zum Implementieren des gefilterten Drehzahlwerts
subtrahiert der Verstarker zwei aufeinander folgenden PosFB-Werte, abgetastet mit einer
Abtastperiode von 26,21. Dies entspricht einer Abtastrate von 38,15 Hz. Dieser Filter
entspricht dem Addieren von 512 aufeinander folgenden Abtastungen von VelFB und
Teilen durch 512.

VerLW 0.0a bis 255.9z

VerLW dient zur Anzeige der Versionsnummer der Verstarkerlogik als 3-Bit-Ganzzahl.
Dieses Handbuch dokumentiert VerLW 3.0A und neuer.
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9 SYNQNET-KONFIGURATION

Bei Verstarkern der Baureihe S200, die SyngNet unterstitzen, erklaren die folgenden
Abschnitte die richtige Verstarkerkonfiguration.

9.1 Verstarker-FPGA-Tabelle
Knotentyp Option Gultige FPGAs
0x00030030 0x00000000 0xCOFE0036

Weitere Informationen zu FPGAs finden Sie auf der Technischen Support-Website von
Motion Engineering, Inc. (http://support.motioneng.com)

Gehen Sie zu Hardware -> Drives -> FPGA Images

Parameter Spezifikation
Knotentyp 0x00000000
Option 0x00000000
FPGA 0xCOFE0036
Motorimpuls 1
Verstarkerimpuls 0
Sekundare Encoderimpuls 1
SqgNode-Digitalausgangsimpuls 0
SqNode-Digitaleingangsimpuls 0
SqgNode-Analogausgangsimpuls 0
SgNode-Analogeingangsimpuls 0

Parameter Motor0

—_

Capture-Impuls

Messtasterimpuls

Impulszahler

Dedizierter Eingang 0 — Verstarkerfehler
Dedizierter Eingang 1 — Bremse angezogen
Dedizierter Eingang 2 — Home (Referenz)
Dedizierter Eingang 3 — Pos. HW-Limit
Dedizierter Eingang 4 — Neg. HW-Limit
Dedizierter Eingang 5 — Index primar
Dedizierter Eingang 6 — Ruckfihrfehler
Dedizierter Eingang 7 — Erfasst (Messwert)
Dedizierter Eingang 8 — Hall A

Dedizierter Eingang 9 — Hall B

Dedizierter Eingang 10 — Hall C

Dedizierter Eingang 11 — Verstarker aktiv
Dedizierter Eingang 12 — Index sekundar
Dedizierter Eingang 13 — Warnung
Dedizierter Eingang 14 — Verstarkerstatus 9
Dedizierter Eingang 15 — Verstarkerstatus 10
Dedizierter Ausgang 0 — Verstarker Freigabe
Dedizierter Ausgang 0 — Bremse liiften
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Motor Unlveésital-llo- Name Konf(i;guulngtfonen

0 0 RS422IN O Eingang
0 1 RS422 IN 1 Eingang
0 2 RS422 IN 2 Eingang
0 3 RS422 IN 3 Eingang
0 4 RH 1 Eingang
0 5 RH 2 Eingang
0 6 RH 3 Eingang
0 7 PS OK Eingang
0 8 IO SHORT Eingang
0 9 DINP2 Eingang
0 10 DINP3 Eingang
0 11 DINP4 Eingang
0 12 HSINP1 Eingang

9.2 Verstarkeriberwachung

9.2.1 Verstarkeriberwachungstabelle

/* kollmorgen_s200.h */

/*
* Verstarkertiberwachungstabelle
*/

typedef enum {

S200MonitorAddressCMD_IN =0x3938, /* Wert des Ausgangs des
Befehlsprozessorblocks */

S200MonitorAddressHS_TEMP = 0x8726, /* Kuhlkdrpertemperaturwert */
S200MonitorAddressIFB = 0x4544, /* Drehmoment entdrehter Istwert */
S200MonitorAddressIDFB = 0x4746, /* Ohne Drehmoment entdrehter Istwert */
S200MonitorAddressM_TEMP = 0x8700, /* Motortemperatur A/D-Wert vom SFD */

S200MonitorAddressPOS_MTRN = 0x5756, /* Multiturn-Ruckfihrdaten */
S200MonitorAddressPOS_FB_LSBS = 0x2E2D, /* Untere 16 Bit der Riickfiihrung */

S200MonitorAddressPOS_FB_MSBS = 0x872F, /* Obere 8 Bit der Rickfiihrung */

S200MonitorAddressVBUS = 0x3736, /* Motornetzspannung */
S200MonitorAddressVEL_FB = 0x1D1C /* Wellendrehzahlriickfihrung */
} S200MonitorAddress;
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9.2.2

9.3
9.3.1

Uberwachung von Echtzeitdaten vom Verstarker

Einige Daten vom Verstarker sind nicht Teil der Standard-MEI-I/O. Sie konnen jedoch in
Echtzeit vom Verstarker iberwacht werden. Weitere Informationen zur Uberwachung von
Echtzeitdaten vom Verstarker finden Sie unter Verstarkeriberwachung.

Liste mit Echtzeit-Uberwachungsfeldern. Dies ist eine Teilliste unterstiitzter Felder. Eine
vollstandige Liste finden Sie im Verstarkerhandbuch.

Cmdin Pos_MTrn (PosFbMTrn)
HSTemp PosFbLSBS (PosFb)
IFB PosFbMSBS (PosFb)
IdFb VBus

MTemp VelFB

Zugriff auf Verstarkerparameter iber SyngNet

EinfGhrung

Die Funktionen des Verstarkers sind ausgelegt, verschiedene Verstarkerparameter und -
anweisungen zu verwenden, die Uber SynqNet Ubertragen werden. Einige Parameter sind
schreibgeschutzt, wahrend andere Parameter Lese-/Schreibzugriff haben kénnen. Die
Parameter kdnnen im nichtflichtigen Speicher im Verstarker gespeichert werden und
werden bei jedem Einschaltzyklus verwendet.

Beispiele fir schreibgeschiitzte Verstarkerparameter sind:
o Verstarkerbefehlswert (CMD_IN)
o Verstarkermodellnummer (MODEL)
o Verstarkerbusspannung (V_BUS)

Beispiele fur Lese/Schreib-Verstarkerparameter sind:
o Kommutierungswinkelwert (COMM_OFF)
¢ Proportionalverstarkung des Stromregelkreises (KIP)
¢ Motorpolzahl (D_POLES)

Verstarker werden ab Werk mit Motorparametern auf Null und Anwendungsparametern auf
ihren voreingestellten Werten geliefert.

Parameter werden durch ihre Befehlszeichenkette und ihren Index gekennzeichnet. Der
Index wird dann beim Zugriff auf einen Parameter Uber SyngNet verwendet.
Verstarkerparameter werden fir bestimmte Verstarkermodelle und Firmwareversionen
implementiert.

HINWEIS: Unterstiitzte Parameter kdnnen bei Verstarkern unterschiedlich sein, je nach
Version der Firmware.

Die MPI-Bibliothek enthalt eine allgemeine Verstarkerparameterschnittstelle, die jeden
beliebigen Verstarkerparametersatz handhaben kann, unabhangig von der MPI-
Bibliotheksversion. Sie nutzt eine Verstarkerparameterzuordnungsdatei, um die gultigen
Verstarkerparameter zu bestimmen. Einzelne Verstarkerparameter kénnen tber MPI-
Methoden oder mit dem Dienstprogramm sqDriveParam eingestellt (oder gelesen) werden.
Eine Liste der Verstarkerparameter kann ebenfalls Gber MPI-Methoden oder mit dem
Dienstprogramm sqDriveConfig eingestellt (oder gelesen) werden.

In den folgenden Abschnitten wird die Syntax der Dienstprogramme zum Zugriff auf
Parameter beschrieben. Diese Dienstprogramme werden in der Regel aus einem DOS-
Fenster im Verzeichnis XMP\bin\WinNT ausgefuhrt.
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9.3.2

9.3.3

934

Speichervorgange zu Verstarkerparametern

Die Verstarkerfirmware arbeitet durch Verwendung von Parametern, die im RAM
gespeichert werden. Diese Parameter kdnnen ebenfalls im nichtflichtigen Speicher
(E2PROM) gespeichert werden, wobei sie beim Einschalten in das RAM geladen werden.
Der nichtfliichtige Speicher kann ebenfalls geléscht werden. Parameter kdnnen auf ihre
voreingestellten Werte zuriickgesetzt werden und ein Satz gespeicherter Parameter kann
aus dem nichtfliichtigen Speicher in das RAM geladen werden.

Die oben beschriebenen Vorgange werden Uber SyngNet Direct-Befehle ausgefihrt, die in
der folgenden Tabelle aufgefuhrt sind. Die Befehlszeichenkette dient zur Identifizierung des
jeweiligen Befehls. Sie gibt ebenfalls die Syntax des Befehls an, die bei der Kommunikation
mit dem Verstarker Uber den seriellen Anschluss verwendet wird.

SynqgNet Direct-Befehle
. Befehls- SyngNet Direct-
Beschreibung seichenkette Befehl Anmerkungen
Parameter Alle Parameter im
. SAVE 0x1C nichtflichtigen Speicher
speichern .
speichern.

Zugriff auf einzelne Parameter

Mit dem Dienstprogramm sqDriveParam greifen Sie auf einzelne Parameter zu. Die Syntax
folgt den nachstehenden Konventionen.

. x ist die Knotennummer. Knoten werden beginnend mit Null nummeriert.

. y ist die Verstarkernummer (oder Achsennummer) an diesem Knoten. Verstarker
werden beginnend mit Null nummeriert.

. <Parameterindex> gibt den Parameter an, auf den zugegriffen wird.
. <Datenwert> sind die Daten, die zum Parameter geschrieben werden.

Syntax zum Lesen der Verstarkerparameter:
sqdriveparam -server <IP-Adresse> -node x -drive y -read <Parameterindex>

Syntax zum Schreiben der Verstarkerparameter:
sqdriveparam -server <IP-Adresse> -node x -drive y -write <Parameterindex> -data <Wert>

Beispiele
Lesen des Werts des Nennspitzenstroms des Verstarkers:
sqdriveparam -server <IP-Adresse> -node x -drive y -read 0x3

Encoder-Auflésung auf 2048 einstellen:
sqdriveparam -server <IP-Adresse> -node x -drive y -write 0x7 -data 2048

Zugriff auf einen gesamten Parametersatz

Mit dem Dienstprogramm sqDriveConfig lesen oder schreiben Sie einen gesamten Satz
Verstarkerparameter. Das Dienstprogramm nutzt eine
Verstarkerparameterzuordnungsdatei, die Definitionen und Eigenschaften der
Verstarkerparameter enthalt. Die Zuordnungsdatei muss der Firmwareversion des
Verstarkerprozessors im Hinblick auf Versionsnummer und den Satz unterstitzter
Parameter entsprechen.

Syntax zum Lesen eines gesamten Parametersatzes aus einer Datei:

SqgDriveConfig -server <IP-Adresse> —node x —drive y —get <Zieldateiname> -map
<Zuordnungsdateiname>

Syntax zum Schreiben eines gesamten Parametersatzes in eine Datei:

SqgDriveConfig -server <IP-Adresse> —node x —drive y —set <Quelldateiname> -map
<Zuordnungsdateiname>

Zuordnungsdateien fir jeden Verstarker werden mit der MPI-Installation geliefert und
befinden sich im Unterverzeichnis XMP\bin. Auerdem kann die Zuordnungsdatei, die einer
bestimmten Version der Verstarkerfirmware entspricht, aus dem Bereich Drive Firmware
geladen werden. Wahlen Sie einfach den Verstarker und rufen Sie die entsprechenden
Firmware- und Zuordnungsdateiinformationen ab.
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9.3.4.1. Verstarkerparameterzuordnungsdatei

Die Verstarkerparameterzuordnungsdatei ist eine Textdatei, die eine Liste gultiger
Verstarkerparameter fir ein bestimmtes Verstarkermodell enthalt. Die Datei enthalt finf
Abschnitte: Dateikopf, Verstarkeridentifizierung, Parameteridentifizierung, Konfiguration
und Dateifull. Jedem Abschnitt zur Verstarkeridentifizierung entspricht ein Abschnitt zur
Parameteridentifizierung und Konfiguration. Je nach Firmwareversion kann es mehr als
einen Parameterabschnitt geben.

Das Format wird im Folgenden beschrieben. Eine beispielhafte Zuordnungsdatei fiir den
Verstarker S200-SyngNet wird in der Sample Drive Map File gezeigt.

Dateikopf
Der Dateikopf enthalt eine Zeile:

#MPI Drive Parameters/Verstarkerparameter
Abschnitt zur Verstarkeridentifizierung

Dieser Abschnitt enthalt eine Zeile, die den Namen des Herstellers, die Modellnummer und
die Firmwareversionen des Verstarkers auffihrt, die mit der Verstarkerparameterliste
kompatibel ist.

#’Hersteller und Modell” “Verstarker-Firmwareversion” (dateispezifisch)
Fur den S200-SyngNet ist der Text unter ,Hersteller und Modell* immer ,Kollmorgen S200¢.
Beispiele
# "Kollmorgen S200" "2.0a"
Abschnitt zur Parameteridentifizierung

Dieser Abschnitt enthalt Definitionen der Parameter, die fur die Firmwareversion(en) im
Abschnitt zur Verstarkeridentifizierung giiltig sind. Der Abschnitt beginnt mit der folgenden

Uberschrift:
#parameters
Jede Zeile in diesem Abschnitt enthalt die folgenden Informationen zur
Parameteridentifizierung.
Parameteridentifizierung
Name Beschreibung
Nummer Verstarkerparameternummer (in Hex)
Name Verstarkerparametername oder Befehlszeichenkette
Lese-/Schreibzugriff | Lesen/Schreiben (rw) oder Schreibgeschitzt (ro)
Datentyp Einer der vordefinierten Datentypen (siehe Tabelle Datentypen)
Werte Liste mit gultigen Werten, Bereich glltiger Werte oder einer Adresse
Vorgabewert Zu verwendender Parameterwert, wenn der Wert nicht angegeben wird
String fur Hilfe Einfache Zeichenfolge, um dem Anwender zu helfen

Der Zugriff auf alle Servicebefehle und Verstarkerparameter erfolgt Gber den Servicekanal
als 32-Bit-Mengen, die 32 Bit Daten kdnnen jedoch fiir verschiedene Datentypen stehen.
Zur Unterstiitzung verschiedener Datentypen mit allgemeinen Software-Tools wurden die
unterstitzten Datentypen im Voraus festgelegt. Hier sind die Datentypennamen, die fiir die
Verstarker-parameterzuordnungsdatei unterstitzt werden.
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Datentypen
Name Beschreibung
unsigned8 Eine binare 8-Bit-Zahl ohne Vorzeichen
unisigned16 Eine binare 16-Bit-Zahl ohne Vorzeichen
unsigned32 Eine binare 32-Bit-Zahl ohne Vorzeichen
signed8 Eine binare 8-Bit-Zweier-Komplement-Zahl
signed16 Eine binére 16-Bit-Zweier-Komplement-Zahl
signed32 Eine binare 32-Bit-Zweier-Komplement-Zahl
hex32 Eine 32 Bit Hexadezimalzahl ohne Vorzeichen (identisch mit
unsigned32, aber als Hexadezimale dargestellt)
enumerated Eine Liste der Nummern 1, 2, 3, 4, wobei jede Nummer eine
bestimmte Bedeutung hat (identisch mit unsigned32, aber als
Auswahlliste dargestellt)
mask Ein Bitsatz 1, 2, 4, 8, wobei jedes Bit eine bestimmte
Bedeutung hat (identisch mit unsigned32, aber als Satz
auswahlbarer Flags dargestellt)
character Ein ASCII-Zeichen.
Single Eine 32-Bit-Gleitkommazahl nach IEEE754
action Ein lesegeschltzter Parameter, bei dem Daten immer Null
sind. Fuhrt eine Aktion/einen Befehl am Verstarker aus, der
keine Daten bendtigt.
Einige Beispiele vom CD SyngNet und vom PicoDAT sind:
0x01 | MBEMFCOMP | rw signed 16 {0-100} 0 "Prozentsatz des Gegen-
EMK-Kompensators"
0x02 | DICONT ro signed 16 {10-1100} 0 "Nenndauerstrom des
Verstarkers"
0x03 | DIPEAK ro signed 16 {10-1100} 0 "Nennspitzenstrom des
Verstarkers"
0x04 | ICONT rw signed 16 {0-1000} 0 "Nenndauerstrom der
Anwendung"

Abschnitt zur Parameterkonfiguration
Der Konfigurationsabschnitt fihrt die Parameter auf, die tiber das Dienstprogramm
sqDriveConfig aus einer Verstarkerkonfigurationsdatei in einen Verstarker geladen oder
von einem Verstarker in eine Konfigurationsdatei Ubertragen werden. Der Abschnitt beginnt
mit der folgenden Uberschrift:
#config

Der Uberschrift folgt eine Liste mit Verstarkerparameternamen (nur Namen, keine Werte).
Beispiel:

ARFO

ARF1

BAT_F _DIS

CMD_FO
/I — Kennzeichnet einen Kommentar. Die Zeile wird vom Parser ignoriert.
Die Reihenfolge der Namen muss nicht der Reihenfolge im Abschnitt zur

Parameteridentifizierung entsprechen. Sie muss jedoch der Parameterreihenfolge folgen,
die vom Verstarker benétigt wird.

Der Konfigurationsabschnitt endet in der Regel mit —1. Mit diesem Code wird das
Dienstprogramm sqDriveConfig angewiesen, eine Verstarker CONFIG auszufiihren,
nachdem die Parameter geladen worden sind. Nach Anderung bestimmter
Verstarkerparameter (vor allem Motor- und Rickfliihrungs-parameter) befindet sich der
Verstarker im Zustand ,Nicht konfiguriert” und erfordert die Ausfiihrung von CONFIG, um
den Verstarker zu konfigurieren.

Dateifuld
#end — Bezeichnet das Ende der Parameterzuordnungsdatei.

106 Produkthandbuch fir S200-VTS



Danaher Motion 5/2008 SyngNet-Konfiguration

9.3.4.2. Verstarkerkonfigurationsdatei

Die Verstarkerkonfigurationsdatei enthalt die eigentlichen Parameterwerte. Die Datei hat
einen einzeiligen Kopf, der Folgendes angibt:

Knotennummer
Verstarkernummer
Verstarkeridentifizierung
Firmwareversionsnummer

Die Verstarkerkonfigurationsdatei muss mit der Zuordnungsdatei, der Firmwareversion des
adressierten Verstarkers und dem Ort dieses Verstarkers im SyngNet-Netz
Ubereinstimmen.

Hier ein Beispiel der Kopfzeile:
# sqNode[3] drive[0] "Kollmorgen S200" "2.0a"

Dieser Kopf zeigt, dass die Datei Daten fur den Verstarker S200-SyngNet enthalt, der sich
an Knoten 3 befindet. Der Kopf gibt ebenfalls an, dass der Verstarker Firmwareversion
2.0a hat. Wenn der Verstarker diese Version nicht hat, wird eine Fehlermeldung angezeigt.

Der Rest der Datei besteht aus Parameterbefehlszeichenketten gefolgt von ihren Werten.
Ein Beispiel enthalt die Sample Drive Map File.

Ganz einfach lasst sich eine Vorlage fiir die Verstarkerkonfigurationsdatei erstellen, indem
eine Datei mit Daten von einem Verstarker gelesen wird. Es ist wichtig, dass die
Zuordnungsdatei vorhanden und gultig ist.
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10.1

10.2

ZUBEHOR, STECKERSETS UND KABEL

Die Verstarker S200 werden ohne Steckerset oder serielles Kommunikationskabel geliefert.
Kunden mussen die richtigen Steckersets und sonstiges Zubehdr, das fiir die Installation
und Einrichtung des Verstarkers notwendig ist, zusatzlich bestellen. Wenden Sie sich an
einen Vertreter in lhrer Nahe, um Hilfe bei der richtigen Auswahl zu erhalten.

Zubehor

Teilenummer

Beschreibung

P7S2-232-9D Serielles RS232-Kommunikationskabel (DB-9 auf Mod) -- 182,88 cm

768-026902-01 Klemmenkastenadapter fir E/A-Stecker J4

MSM20001 S200 Base/SyngNet User Manual

Steckersets

Teilenummer

Beschreibung

CK-S200-MF Motorleistung- und Rickfuhrung-Gegenstecker fir AC- oder DC-
Verstarker S200
CK-S200-IP-DC E/A- und Eingangsleistung-Gegenstecker fiir Basis-DC-Verstarker S200

CK-S200-IP-DC-TB

E/A- und Eingangsleistung-Gegenstecker flr Basis-DC-Verstarker S200
mit Klemmenkastenadapter fir E/A-Stecker

CK-S200-IP-AC

E/A- und Eingangsleistung-Gegenstecker fiir Basis-AC-Verstarker S200
S$20260, S20360, S20660

CK-S200-IP-ACL

E/A- und AC-EingangsSteuerspannung-Gegenstecker fiir Basis-AC-
Verstarker S200 S21260, S22460

CK-S200-IP-AC-TB

Klemmenblockadapter-E/A- und Eingangsleistung-Gegenstecker fur
Basis-AC-Verstarker S200 S20260, S20360, S20660

CK-S200-IP-ACL-TB

Klemmenblockadapter E/A-Stecker und AC-EingangsSteuerspannung-
Gegenstecker fur Basis-AC-Verstarker S200 S21260, S22460

CK-S200-SQ

Optionskarte SyngNet (-SRS, -SDS) I/0, Aux-Ruckfiihrung-
Gegenstecker

CK-S200-SQ-TB

Optionskarte SyngNet (-SRS, -SDS) Klemmenblockadapter fir 1/0, Aux-
Rickfihrung

CK-S200-CNDN

Optionskarte CD/DN und E/A-Gegenstecker fur S200

CK-S200-CNDN-TB

Optionskarte CD/DN und E/A-Gegenstecker, Klemmenblockadapter fir
1/0 und Riickfihrstecker flir S200
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10.3 Leitungen
Teilenummer Beschreibung

P7S2-232-9D Serielles RS232-Kommunikationskabel (DB9 auf Modularbuchse) --
182,88 cm

CF-DAO0111N-XX-X Ruckfiihrkabel ,Value“-Reihe - Euro-Stecker am Motorende auf
IEEE1394-Stecker am Verstarkerende zur Unterstiitzung fir Smart
Feedback Device SFD

CP-102ACN-XX-X Stromkabel ,Value“-Reihe - Molex-Stecker am Motorende auf S200-
Klemmverbindungsstecker am Verstarkerende

CP-102AAAN-XX-X Stromkabel ,Value“-Reihe - Euro-Stecker am Motorende auf S200-
Klemmverbindungsstecker am Verstarkerende

CC-D0O1CO2N-XX-X Kombileitung ,Value“-Reihe - einzelner Molex-Stecker am Motorende

auf IEEE1394-Stecker und S200-Klemmverbindungsstecker am
Verstarkerende zur Unterstiitzung fiir Smart Feedback Device SFD
und Leistung in einem einzigen Kabel

CC-D01AO2N-XX-X Kombileitung ,Value“-Reihe - Euro-Stecker fir Leistung und
Rickfiihrung am Motorende auf IEEE1394-Stecker und S200-
Klemmverbindungsstecker am Verstarkerende zur Unterstiitzung fiir
Smart Feedback Device SFD und Leistung in einem einzigen Kabel;
nur mit Motoren der Serie AKM3 und AKM4 verfligbar
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DIAGNOSE UND FEHLERBEHEBUNG
Der Verstarker S200 umfasst:

Ausgangskurzschlussschutz des Motors zwischen den Phasen, zwischen einer Phase
und Neutralleiter und zwischen einer Phase und Schutzerde (PE).

Interne Uberwachung der Kiihlkérpertemperatur der Leistungsstufe im Hinblick auf eine
Ubertemperatur des Verstarkers.

Erkennung von Uberspannung und Unterspannung am Bus.
Erkennung von Unterspannung im Regelkreis

Fehler/Rucklauf bei zu hohem Strom I*t. Je nach Einrichtung des Verstarkers werden
bei einem zu hohen Strom I*t entweder die Grenzwerte des Spitzenausgangsstroms
unter 67 % vom Maximum eingestellt oder der Verstarker wird in den Fehlerzustand
gesetzt.

Schutz gegen zu hohen Motorstrom 1%t

Ungliltiges Ruckfiihrsignal der Welle des Smart Feedback Device (SFD).
Ubertemperatur des Motors mit SFD

Auf der Optionskarte erkannte Fehler z. B. Fehler der Aux-Ruickfihrschnittstelle.

Fehlercodes des Verstarkers

Die Status-LED des Verstarkers befindet sich auf der Frontseite. Die Status- und
Fehlercodes des Verstarkers werden Uber den Status der LED Utbermittelt.

Status-LED Status des Verstarkers
EIN Verstarker freigegeben, nicht im Fehlerzustand.
Endstufe freigegeben, Versorgung des Motors.
AUS Steuerspannungseingang des Verstérkers ohne Versorgung
oder unzureichende Spannung angelegt
Schnelles Verstarker nicht freigegeben, nicht im Fehlerzustand.
Blinken Endstufe nicht freigegeben, keine Versorgung des Motors.
Langsames Verstarker zeigt Fehlercode Uber Blinkcode an
Bllr)ken Die Anzahl der Blinksignale entspricht dem Fehlercode wie
(mit Pause)
folgt:
Anzahl
Blinksignal Fehlercode
e
1 Kein Fehler
2 Ubertemperatur des Motors
3 Ubertemp./Untertemp. des Verstarkers
4 I*t des Verstarkers zu hoch
5 Motor I°T zu hoch
6 ,Low“-Zustand der optionalen Batterie
7 Uberspannung Bus
8 Unterspannung Bus
9 Kurzschluss I-I oder I-n des Motors
10 Uberstrom am Ausgang
11 Hall-Fehler
12 SFD-Konfigurationsfehler
13 SFD-Kurzschluss
14 SFD-Motordatenfehler
15 SFD-Sensorfehler
16 SFD-UART-Fehler
17 SFD-Kommunikationsfehler
18 Watchdog-Timeout der Optionskarte
19 Positionsfehler zu gro3
20 Uberstromfehler
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Fehler-

generierung

Der folgende Ablauf tritt ein, wenn der Schutzstromkreis einen
Fehler generiert:

e Ein oder mehrere Fehler werden durch die Steuerlogik
erkannt.

o Die Fehlerquelle wird gespeichert (gilt nur fiir gespeicherte
Fehler).

o Die Endstufe wird gesperrt.
o Die LED zeigt den entsprechenden Fehlercode an.

o Bei nicht gespeicherten Fehlern wird der Verstarker
automatisch wieder freigegeben, wenn die Fehlerbedingung
geloscht ist.

Gespeicherte Fehler werden geldscht, indem man den
Freigabeeingang in den Sperrzustand setzt oder die
Steuerspannung aus- und einschaltet.

HINWEIS: Die grofien Buskondensatoren speichern eine
erhebliche Menge an Energie. Bei Verwendung der
Steuerspannung flir einen Fehler-Reset sollte die Spannung flr
mindestens 30 Sekunden abgetrennt sein, damit ein Reset des
Fehlers gewahrleistet ist. Fehler, die sich selbst zurticksetzen,
sperren den Verstarker und lassen den Normalbetrieb solange nicht
zu, bis eine Zeit von 50 — 100 ms nach dem Ldschen der
Fehlerbedingung abgelaufen ist.

Treten mehrere Fehler auf, wird der Fehler mit der hochsten
Prioritét angezeigt. Nach dem Léschen des Fehlers und Reset des
Verstarkers durch Aus- und Einschalten des Freigabeeingangs wird
der Fehler mit der ndchst héheren Prioritat angezeigt.
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11.2 Diagnhose

In der folgenden Tabelle werden die Fehlercodes des S200 und mdgliche Ursachen der
Fehlerbedingung aufgelistet.

Blink-
Code
Status-
LED

Fehlerbeschreibung

Mégliche Ursache

EIN

Keine Fehler, Leistungsstufe
freigegeben

Normaler Betrieb

AUS

Steuerspannung nicht angelegt
oder unzureichend

Kurzschluss oder unterbrochene Verdrahtung am
Steuerspannungseingang.

Eingangsspannung fir Spannungsversorgung zu
gering.

Schnelles
Blinken

Keine Fehler, Leistungsstufe
gesperrt

Hardware- oder Software-Freigabe inaktiv. Zur
Freigabe des Verstarkers Hardware-Freigabe
anlegen und Software-Freigabe einstellen.

Frei

Ubertemperatur des Motors

Motortemperatur Uiberschreitet
zuldssigen Grenzwert

Hohe Umgebungstemperatur am Motor.
Unzureichende Kiihlkdrperleistung an der
Motorbefestigung.

Betrieb oberhalb der Dauerstrombemessung des
Motors.

Ausgefallener oder nicht angeschlossener
Motortemperatursensor

Ubertemp./Untertemp. des
Verstarkers

Temperatur des
Kihlkorpers/Gehauses des
Verstarkers aufRerhalb der
zuldssigen Grenzwerte.

Hohe oder niedrige Umgebungstemperatur des
Verstarkers.

Einschrankungen der Kuhlluft durch unzureichenden
Freiraum um die Einheit.

Betrieb oberhalb der Dauerstrombemessung des
Verstarkers.

I?t des Verstarkers zu hoch

Das Produkt aus
Verstarkerausgangsstrom und
Zeit Uberschreitet zulassige
Grenzwerte.

Bei freigegebenem Stromrucklauf
wird der Spitzenausgangsstrom
des Verstarkers automatisch auf
0,67 % des Dlspitze verringert.
Bei nicht freigegebenem Riicklauf
wird der Verstarker in den
Fehlerzustand gesetzt.

Mechanisch blockierter Motor.
Die Beschleunigung des Bewegungsprofils nimmt
den Spitzenstrom zu lange in Anspruch.

Die Maschinenbelastung auf dem Motor ist durch
Reibung erhéht.

Verdrahtungsproblem zwischen Verstarker und
Motor, was zu fehlerhafter Bewegung fiihrt.

Kommutierungsfehler des Motors.

Verstarkerdimensionierung fir Anwendung, Reibung
oder Belastung zu gering.

It des Motors zu hoch

Das Produkt aus der Amplitude
des Motorstroms zum Quadrat
und der Zeit Gberschreitet
zulassige Grenzwerte.

Mechanisch blockierter Motor.

Die Beschleunigung des Bewegungsprofils nimmt
den Spitzenstrom zu lange in Anspruch.

Die Maschinenbelastung auf dem Motor ist durch
Reibung erhoéht.

Kommutierungsfehler des Motors.

Motordimensionierung fir Anwendung, Reibung oder
Belastung zu gering.

.Low“-Zustand der optionalen
Batterie

Optionaler Fehler dient zur
Anzeige, dass SFD-
Batterieversorgungs-spannung
niedrig ist.

Fehler ,Batterie low" freigegeben und Batterie nicht
installiert.

SFD-Batterie-Backup-Spannung niedrig.
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Blink-
Code
Status-
LED

Fehlerbeschreibung

Mégliche Ursache

7

Uberspannung am Bus —
selbsttatiges Reset.

BUS-Spannung hat die obere
Grenzschwelle Uberschritten.

AC-Netzspannung (AC-Typ) oder DC-
Busspannungsversorgung (DC-Typ) zu hoch.

Ruckgespeiste Energie bei der
Geschwindigkeitsabnahme fihrt zum Anstieg der
Busspannung:

Bei AC-Verstarkern Bremswiderstand installieren.
Bei S200-DC-Verstarkern ist externer BUS-
Kondensator zu klein, Kapazitat hinzufuigen.

Unterspannung am Bus —
selbsttatiges Reset.

Fehler nur bei S200-DC-
Verstarker.

BUS-Spannung unter
angegebener Mindestspannung
von 20 V DC.

Bei S200-DC-Verstarkern:
BUS-Spannung zu niedrig.

BUS-Spannung wird wahrend schneller
Beschleunigung oder hoher Belastung reduziert.

Externer BUS-Kondensator zu klein.

Kurzschluss |-l oder I-n des
Motors

Kurzschluss zwischen den
Phasen, zwischen einer Phase
und Neutralleiter oder zwischen
einer Phase und Schutzerde (PE)
fihren zu einem augenblicklichen
Uberstrom.

Kurzschluss der Motorverdrahtung zwischen Phase
und Erde bzw. Phase und Neutralleiter.

Kurzschluss im Motorkabel zwischen den Phasen.

Lange des Motorkabels Uberschreitet die Angaben im
Datenblatt und fiihrt zu Uberschreitung der
Motorkapazitat zwischen Phase und Erde bzw.
Phase und Neutralleiter.

Kurzschluss der internen Motorwicklung.
Motor L zu klein
KIP zu groR eingestellt.

10

Uberstrom am Ausgang

Unzureichende Motorinduktivitat.

KIP oder KlI falsch eingestellt, fiihrt damit zu
Uberhéhtem Uberschwingen des Ausgangsstroms.

11

Hall-Fehler

Nur guiltig, wenn der Verstarker im
6-Schrittbetrieb (Hall-
Ruckfiihrung) arbeitet.

Unguiltige Konfiguration.
Uberdrehzahl des Motors.
Ungultiger Hall-Zustand.
Ungiiltiger Hall-Ubergang.

12

SFD-Konfigurationsfehler

SFD-UART-Fehler wahrend SFD-Initialisierung.
Schlechte Prifsumme der Motordaten.

Der Verstarker versucht eine SFD-Initialisierung bis
zu vier Mal. Bei Nichtgelingen wird dieser Fehler
gemeldet.

13

J3 FB +5V Kurzschluss

Zu hoher Entladestrom am +5-
Versorgungsausgang des SFD

Zu hohe Belastung am +5-Versorgungseingang des
SFD.

Kurzschluss im Ruckfiihrkabel zwischen SFD +5 (J3-
1) und Erde.

14

SFD-Motordatenfehler

Motordaten im SFD aulerhalb
der Verstarkergrenzwerte oder
inkonsistent.

Motor und Verstarker nicht kompatibel. Automatische
Berechnung des Setup hat zu einem gewiinschten
Parameterwert auBerhalb des giltigen Bereichs
gefiihrt.

Falsche/inkonsistente Motordaten im SFD geladen.

15

SFD-Sensorfehler

Interner SFD-Fehler.

Zu starke elektrische Stérung in der
Verstarkerumgebung fihrt zu
Kommunikationsfehlern.

16

SFD-UART-Fehler

Interner SFD-Fehler.
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Blink-
Code
Status-
LED

Fehlerbeschreibung

Mégliche Ursache

17

SFD-Kommunikationsfehler

Ruckfihrkabel nicht am Verstarker oder Motor
angeschlossen.

Schirm des Ruickfiihrkabels nicht angeschlossen.
Rickfuhrkabel defekt.
Interner SFD-Fehler.

Zu starke elektrische Stérung in der
Verstarkerumgebung fiihrt zu
Kommunikationsfehlern.

18

Watchdog-Timeout der
Optionskarte

Kommunikationsfehler zwischen Optionskarte und
Mainboard.

19

Positionsfehler zu grof3

ExtFaults iberprifen:

ExtFaults = Uberlaufen der Schrittweite bedeutet
GearOut/Gearln zu grof3.

ExtFaults = Uberlauf des Positionsfehlers bedeutet,
dass der folgende Fehler, = PosErr, +128
Umdrehungen Uberschritten hat.

Prifen, ob der Motor blockiert oder ob die
Solldrehzahl hoher ist, als der Motor mit der
derzeitigen Busspannung erzielen kann.

20

Optionskartenfehler

ExtFaults tUberprifen:

Wenn ExtFaults gleich AuxFBFault ist, liegt ein
Fehler am AuxFB-Geréat vor.

AuxFB-Fehler Uberprifen: AuxFBEnDatFlt,
AuxFBPTCFIt oder AuxFBSCDFIt.

Uberpriifen Sie, dass der Verstarker fiir das richtige
Rickfuhrsystem eingerichtet ist und dass das Gerat
einwandfrei funktioniert. Wenn ExtFaults gleich ,Kein
erweiterter Fehler” ist, dann war dies ein von der
Steuerung induzierter Fehler wie SyngLost.
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11.2.1 Fehlergenerierung
Der folgende Ablauf tritt ein, wenn der Schutzstromkreis einen Fehler generiert:
¢ Ein oder mehrere Fehler werden durch die Steuerlogik erkannt.
¢ Die Fehlerquelle wird gespeichert (gilt nur fiir gespeicherte Fehler).
¢ Die Endstufe wird gesperrt.
o Die LED zeigt den entsprechenden Fehlercode an.

¢ Bei nicht gespeicherten Fehlern wird der Verstarker automatisch wieder
freigegeben, wenn die Fehlerbedingung geldscht ist.

Gespeicherte Fehler werden geldscht, indem man den Freigabeeingang in den
Sperrzustand setzt oder die Steuerspannung aus- und einschaltet.

HINWEIS: Die grof’en Buskondensatoren speichern eine erhebliche Menge an Energie. Bei
Verwendung der Steuerspannung fiir einen Fehler-Reset sollte die Spannung fir
mindestens

30 Sekunden abgetrennt sein, damit ein Reset des Fehlers gewahrleistet ist. Fehler, die
sich selbst zurticksetzen, sperren den Verstarker und lassen den Normalbetrieb solange
nicht zu, bis eine Zeit von 50 — 100 ms nach dem Ldschen der Fehlerbedingung abgelaufen
ist.

Treten mehrere Fehler auf, wird der Fehler mit der héchsten Prioritat angezeigt. Nach dem
Léschen des Fehlers und Reset des Verstarkers durch Aus- und Einschalten des
Freigabeeingangs wird der Fehler mit der nachst héheren Prioritat angezeigt.
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ANHANG A — DC-NETZTEILAUSLEGUNG

Al

A1A1

NOTE

Auslegung

In diesem Abschnitt werden zusétzliche Uberlegungen fiir DC-Netzteile erlautert.

Betrieb mit einem Netzteil

Fur die Haupt- oder Motorversorgung und Steuerspannung fiir den DC-Spannungseingang
kann ein Netzteil verwendet werden. Der Spannungsbereich bei einem Netzteil liegt
zwischen 20 V und 90 V.

Wenn die Versorgungsspannung auch nur kurzzeitig 90 V Ubersteigt,

kann der Verstarker beschéadigt werden. Die Summe aus DC-Ebene,

Transienten und riickgespeister Spannung DARF 90 V NIE

tberschreiten.
Verdrahten Sie den positiven Anschluss des Netzteils mit J1-3 (+Bus) und J1-1 (+CTRL)
und den negativen Anschluss mit J1-2 (BUS/CTRL GND). Typischerweise wird ein nicht
geregeltes Netzteil verwendet. Ein geregeltes Netzteil kann jedoch auch zum Einsatz
kommen. Die Ausgange des Netzteils missen von der Versorgungsleitung getrennt sein.
Weitere Details zu Anforderungen an die Trennung siehe Informationen zu den
gesetzlichen Anforderungen. Verbinden Sie aus Sicherheitsgriinden sowohl den negativen
Anschluss des Netzteils als auch das Verstarkergehduse mit Erde.

In der folgenden Tabelle werden die Maximalwerte fur Dauerhauptleistung/-strom und
Spitzenhauptleistung/-strom (3 Sek.) bei einer Busspannung von 75 V fiir die DC-
Verstarker der Baureihe S200 angegeben.

3/9 Aeff S200 DC 6/18 Aeff S200 DC
Haupt 250 Watt 500 Watt
(Dauer) 3,33 ADC bei 75 V 6,67 ADC bei 75 V
Haupt (Spitze) (3 Sek.) 750w - 1500 W -
10 A DC bei 75 V 20 A DC bei 75 V

Die nachsten Abbildungen zeigen typische Anschlussdiagramme und geben einige
detaillierte Empfehlungen.

+24V, +48 V, +75 V—o—F— N\ 4 AC ——
— Regulated AC
Cbus Supply Line

Gnd - AC +——

(Optional) Regulated, Isolated Supply
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10 ft max
B 16
us
13 et24V, +48V, +75V AWG + AC
+J(itr!] + + biod
) . I iode
see below Cbus | Rectifier
Bus/Ctrl Gnd Gnd
J1-2 - AC )
16 Isolating
AWG
DC Input S200 Transformer
3 Unregulated, Isolated Supply
+Bus How to Size Cbus
J1-3
+Ctrl 3 A5 cont S200 __6 Agys cont S200
J1-1 2,000 pf / drive at 75 V bus ~ 4,000 pf / drive at 75 V bus
4,000 pf / drive at 48 V bus 8,000 pf/ drive at 48 V bus
16,000 pf / drive at 24 V bus 32,000 pf / drive at 24 V bus
Bus/Ctrl Gnd
J1-2 * Local Cap only required for stand alone 6 g, S200 that runs warm
/777 PE (470 pf , 100V, lowers aluminum within 1 ft of drive if HsTemp>65C)

WIRING MULTIPLE DC DRIVES

Ein ausreichend dimensionierter Ausgangskondensator in der
Hauptspannungsversorgung ist der Schlussel fur eine wirtschaftliche
Versorgung mit hohem Spitzenstrom. In vielen Anwendungen liefert der
Kondensator einen Grof3teil der Spitzenleistung, die bei der
Beschleunigung des Motors und der Masse (unter 20 ms) benétigt wird.
Er trégt durch eine Verringerung des Siliziumstroms auch zur
Kostenreduzierung des Netzteils bei. Aullerdem nimmt er riickgespeiste
Energie durch ein begrenztes Erhdhen der Spannung auf und stabilisiert
die Busspannung fur eine bessere Dynamik.

Auch wenn das maximale Verhaltnis von Spitzen- zu Dauerleistung 3:1 ist,
treten in den meisten Anwendungen hdhere VerhéaltnismaRigkeiten auf.
Die Anforderung, dass die Hauptversorgung ein Verhéaltnis von Spitzen-
zu Dauerleistung aufweist, ist ein wichtiges Kriterium bei der Auswahl
oder Auslegung des Netzteils.
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Ausgangskapazitat der Hauptversorgung (J1-3 bis J1-2)

Es ist nicht wichtig, an welcher Stelle sich der Hauptausgangskondensator
befindet. Eine Entfernung von 10 ft. (ca. 305 cm) ist zulassig, sofern dass
Kabel so bemessen ist, dass der Spannungsabfall am Widerstand bei
Spitzenstromen niedrig ist. Ein Abschneiden der Spannung des
Wechselrichters kann zur Gleichstellung des Spitzenstroms im Bus mit dem
Motorstrom fihren. Als Richtlinie gilt folgende Bemessung fir das Buskabel
pro Verstarker: 18 Aeff x rt(2) = 25,4 Aeff Spitze. Der Leiterquerschnitt muss
mindestens 16 AWG

(1,5 mm2) betragen. Die Induktivitat der Bus- und Masseleitung spielt keine
Rolle, da die interne Buskapazitat des Verstarkers in den meisten Féllen alle
PWM-Strome bewaltigen kann.

Ein Servoverstarker stellt im Hinblick auf die Spitzenleistung hohe Anspriiche an das
Netzteil. Die einfachste und beste Losung zum Liefern und Aufnehmen von
Spitzenstromimpulsen ist ein Netzteil mit einem ausreichend dimensionierten
Ausgangskondensator.

Anforderungen an die Kapazitéat
3/9 Aeff DC S200 6/18 Aeff DC S200
2.000 pf / Verstarker bei 75 V Bus 4.000 pf / Verstarker bei 75 V Bus
4.000 pf / Verstarker bei 48 V Bus 8000 uf / Verstarker bei 48 V Bus
16.000 pf / Verstarker bei 24 V Bus 32.000 pf / Verstérker bei 24 V Bus

Dazu kann ein Ausgangskondensator eines nicht geregelten Netzteils oder ein
Kondensator, der mit dem Ausgang eines geregelten Netzteils parallel geschaltet ist,
verwendet werden. In den meisten Fallen ist es nicht erforderlich, dass sich der
Kondensator in der Nahe des Verstarkers befindet. Daher kann ein einzelner Kondensator
von mehreren Verstarkern genutzt werden. Der Kondensator erfullt mehrere Aufgaben:

1. Die Buskapazitat dient zur Aufnahme von riickgespeister mechanischer Energie aus
der Schwungmasse bei der Geschwindigkeitsabnahme des Motors.

Ist die Buskapazitat ausreichend bemessen, flhrt die Rlckspeisung zu einem kontrollierten
und begrenzten Anstieg der Busspannung und nicht zum Auslosen eines
Uberspannungsfehlers.

Bei hoher riickgespeister mechanischer Energie kbnnen zusétzliche
Buskondensatoren parallel geschaltet werden. Bei der Erhéhung der Buskapazitat
gibt es praktisch keine Grenzen.

Ein Uberspannungsfehler ist ein nicht gespeicherter Fehler, der zu einem

Ausschalten der Wechselrichtertransistoren fiihrt, wenn die Busspannung den

Schwellwert fiir die Uberspannung (ibersteigt. Das Ausldsen eines

Uberspannungsfehlers unterbricht das Riickspeisen der mechanischen Energie in

den Bus. Dadurch wird der Anstieg der Busspannung begrenzt und der Verstarker

geschutzt. Es wird allerdings auch das Motordrehmoment unterbrochen, was

wiederum Auswirkungen auf den Maschinenablauf hat. In den meisten Féllen ist eine

Erhdhung der Busspannung auf den Schwellwert des Uberspannungsfehlers

unerwiinscht.
In den meisten Anwendungen wird die mechanische Rotationsenergie bei der
Geschwindigkeitsabnahme in den Motorwicklungen als Warme abgegeben. Die héchste
Ruckspeisung der Rotationsenergie in den Bus tritt auf, wahrend der Motor von einer
hohen Drehzahl mit einem niedrigen Drehmoment gebremst wird (entgegen dem
Uhrzeigersinn). Dabei sind die ohmschen Verluste gering. Tritt nur geringe mechanische
Reibung auf, wird ein GroRteil der gespeicherten Rotationsenergie in den Bus
zurlickgespeist.

2. Die Buskapazitat dient zur Aufnahme von riickgespeister induktiver Energie aus der
Motorwicklung, wenn der Verstarker abgeschaltet oder ausgefallen ist.

Die starkste Erhéhung der Busspannung durch riickgespeiste induktive Energie tritt auf,
wenn ein Uberspannungsfehler der Busspannung bei der Geschwindigkeitsabnahme des
Motors mit vollem Drehmoment ausgeldst wird. Ein Auslésen des Uberspannungsfehlers im
Bus mit gleichzeitiger Unterbrechung des riickgespeisten mechanischen Energieflusses
fuhrt dazu, dass ein Teil der in den Wicklungen gespeicherten induktiven Energie in den
Bus zurlickgespeist wird. Dadurch steigt die Busspannung Uber den Schwellwert fiir die
Uberspannung. Ist nur eine unzureichende Buskapazitat zur Aufnahme dieser Energie
vorhanden, steigt die Busspannung erheblich und kann zu Schaden am Verstarker fihren.
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Ein Fehlen einer ausreichenden externen Kapazitat auf dem Hauptbus kann zu
Schaden am Verstarker fihren. Bei der Riickspeisung der induktiven Energie des
Motors kann die Busspannung allerdings um einen gewissen Betrag Uiber den
Uberspannungsschwellwert im Bus steigen.
3. Durch die Buskapazitat wird die Busspannung wahrend der Beschleunigung stabil
gehalten. Dadurch verbessert sich die Motordynamik.

Ein ausreichend bemessener Buskondensator tragt dazu bei, dass die hohen
Spitzenstréme fir eine schnelle Motorbeschleunigung bei einem minimalen Einbruch der
Busspannung geliefert werden. Ist der Spannungseinbruch wahrend der Beschleunigung
sehr hoch, tritt am Wechselrichter eine Sattigungsspannung mit einem Verlust an
Motordrehmoment auf.

4. Die Buskapazitat senkt die Anforderungen des Spitzenstroms an die Silikonschicht im
Netzteil.

Eine Dimensionierung des Netzteils fir eine mittlere anstatt fir eine Spitzenleistung tragt
zur Kostensenkung und kleineren Abmalfien des Netzteils bei.

5. In den meisten Fallen ist es nicht erforderlich, dass sich der Buskondensator in der
Nahe des Verstarkers befindet.

Die Induktivitadt der Bus- und Masseleitung spielt keine Rolle, da die interne Buskapazitat
des Verstarkers im Allgemeinen alle PWM-Stréme des Verstarkers bewaltigen kann. In den
folgenden Fallen wird ein lokaler Kondensator nicht benétigt:

e 3/9 Aeff DC S200
e 6/18 Aeff DC S200 bei HSTemp niedriger als 65 °C

e 6/18 Aeff DC S200 bei Installation neben weiteren S200-Verstarkern und vor Ort
verbundenen Versorgungen fir den Hauptbus. Die internen Buskondensatoren der
nebeneinander montierten Verstarker missen die erforderliche Kapazitat aufweisen.

Eine Ausnahme bildet ein einzelner, getrennter S200-DC-Verstarker mit 6/18 Aeff mit hoher
Betriebstemperatur (HSTemp > 65 °C). Schliel3en Sie in diesem Fall einen ,Low-ESR*-
Aluminiumkondensator mit den Eigenschaften 470 pf (mind.), 100 V Uber eine gedrillte
Leitung im Bereich von 1 ft. (30,48 cm) um den Verstarker an.

6. Buskondensator flir mehrere Verstarker

Als klassische Regel gilt: Erhdhen Sie die empfohlene Ausgangskapazitat fir einen
Verstarker im Verhaltnis zur Anzahl der Verstéarker. Ist diese Kapazitat zu grof3, kann der
Kondensator tber den Energiefluss berechnet werden. Siehe A.4 Zahlenbeispiele fiir
Energie und Leistung im Bus.
Die Feineinstellung der Buskapazitat kann durch die folgende Vorgehensweise
erfolgen. Erhdhen Sie die Buskapazitat, wenn Uberspannungen auftreten. Im
Allgemeinen ist die Buskapazitat ausreichend, wenn die Schwankungen der
Busspannung wéhrend des Maschinenablaufs + 5V (von 75 V DC) betragen.
Uberprifen Sie die Busspannung mit einem Oszilloskop. Der Massenanschluss der
Oszilloskopsonde wird mit J1-2 (BUS/CTRL GND) und die Sondenspitze mit J1-3 (+Bus)
verbunden, hor: 5 ms / div.

Eine geringe Busspannungsschwankung ist normal und wird vom
Ausgangskondensator zur Energieabgabe/-aufnahme bendtigt.

7. Uberspannungsfehler im Bus (nicht gespeichert)

Die Busspannung steigt bei zu hoher Rickspeisung und gleichzeitig zu geringer
Buskapazitat Gber den Schwellwert des Bustiberspannungsfehlers an und sperrt damit die
Transistoren. Typischerweise erreichen Motorstrom und Drehmoment den Nulldurchgang
nach 1 bis 2 ms. Danach steigt die Busspannung nicht mehr an. Wenn die
Buskondensatoren ein Sinken der Busspannung unter den Uberspannungsschwellwert um
einen Hysteresewert bewirken, wird der Uberspannungsfehler geléscht und der
Normalbetrieb wieder eingenommen. Auch wenn dieses Vorgehen durch eine
Anstiegsbegrenzung der Busspannung zum Schutz des Verstarkers beitragt, ist es
aufgrund der Unterbrechung des normalen Motordrehmoments nicht immer
wilnschenswert.
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8. Ungeregeltes Netzteil

Die Anforderungen an die externe Buskapazitat werden normalerweise durch den
Ausgangskondensator eines ungeregelten Netzteils erfiillt, so lange sich zwischen
Verstarkern und Buskondensator keine Diode befindet. Zum Filtern der 120-Hz- oder 360-
Hz-Netzwelligkeit wird derselbe Kondensator verwendet wie fir die Energieabgabe und die
Aufnahme der riickgespeisten Energie.

9. Geregeltes Netzteil

Bei einigen geregelten Netzteilen ist ein Spannungsanstieg Uber den Sollwert der
Versorgungsspannung nicht zuldssig. In diesem Fall muss eine Diode zwischen den
positiven Anschluss des Netzteils und den positiven Anschluss des Kondensators
geschaltet werden, um einen Ruckstrom in das Netzteil zu vermeiden. Dazu ist eine
Gleichrichterdiode einzusetzen, deren Spannungs- und Strombelastbarkeit gréRer oder
gleich der des Netzteils ist.

Ein niederohmiger Widerstand (< 1 Q) zwischen dem Netzteil und dem Kondensator kann
von Vorteil sein. Eine Reduzierung der Steifigkeit der Kondensatorspannung erhoht die
Fahigkeit des Kondensators zur Stromversorgung des Verstarkers wahrend der
Motorbeschleunigung. Gleichzeitig kommt so die Stromgrenze des geregelten Netzteils
nicht zum Tragen.

10. Widerstand des Buskabels

Der Strom durch das Buskabel ist die Summe aus DC-Strom zur Versorgung des
Verstarkers und AC-Strom zwischen Verstarker und externem Kondensator. Das Kabel
zwischen Verstarker und externem Buskondensator sollte einen so niedrigen Widerstand
aufweisen, dass Spitzenstrome nicht zu einem starken Spannungsabfall im Kabel fihren.
Kurzzeitige Spitzenstrdme im Bus kdnnen bis zu 25 A pro Verstarker betragen. Bemessen
Sie das positive Buskabel so, dass maximale Spannungsabfalle minimiert werden. Als
allgemeine Regel gilt: Verwenden Sie fir eine Distanz von 10 ft. (ca. 305 cm) zwischen
Vergtérker und Ausgleichskondensator keinen kleineren Leiterquerschnitt als 16 AWG (1,5
mm?©).

Die AC- und DC-Strome des Buskabels flieRen auch durch den Anschluss CTRL oder
BUS. Das Massekabel zum Verstarker darf keinen kleineren Querschnitt aufweisen als das
positive Buskabel. Ein grof3erer Querschnitt ermdglicht eine bessere Erdung.

Wird fur die Steuerspannung ein getrenntes Netzteil verwendet, schlielten Sie dessen Erde
an oder in der Nahe der Verstarker an die Hauptversorgung des Busses an, nicht jedoch in
der Nahe der Netzteile.

11. Induktivitat und Resonanz im Buskabel

Der Zeitbereich des motorbezogenen Energieflusses wird in Millisekunden gemessen. Der
induktive Spannungsabfall im Bus- und Massekabel in diesem Zeitbereich ist gering. Aus
diesem Grund muss sich der Ausgleichskondensator nicht in der Nahe des Verstarkers
befinden und ein einziger Buskondensator kann von mehreren Verstarkern verwendet
werden.

Achten Sie auf Resonanz in der Busleitung.

In jedem dezentralen System mit DC-Versorgung, in dem der Kondensator getrennt
installiert und parallel zu den Leitungen geschaltet ist, kdnnen Stromschwingungen
auftreten. Die Kondensatoren und die Induktivitat der Leitung bilden einen L-C-Schaltkreis
mit unterkritischer Dampfung, in dem die Erregung durch PWM-Stréme Nachschwingungen
hervorrufen kann.

Die einfachste Méglichkeit zur Uberwachung des Stroms in der Busleitung des Verstarkers
ist mit Hilfe eines Zangenstrommessers. Nachschwingungen treten auf, wenn der
Zangenstrommesser einen hohen (> 10 A) anndhernd sinusférmigen Strom im Bereich 1
bis 10 kHz anzeigt. Spannungen hingegen sind schwieriger zu sehen. Es treten aber auch
hier geringe sinusformige Spannungen (wenige Volt) zwischen dem positiven
Busanschluss (J1-3) und GND (J1-2) des Verstarkers auf.

Gelegentliche Bursts der Nachschwingungen im Buskabel sind normalerweise nicht
problematisch. Dauerhaftes oder zu hdufiges Nachschwingen jedoch kann sich nachteilig
auswirken, da hohe Stréme zur Erwarmung der Kabel und Kondensatoren fihren kénnen.
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Die einfachste Methode, Nachschwingungen im Bus zu unterdricken, ist ein Verringern
oder Andern der Induktivitat im Buskabel wie folgt:

a. Verkurzen Sie die Entfernung zwischen externem Buskondensator und Verstarker
oder

b. Verdrillen Sie Bus- und Massekabel zwischen Verstarker und Netzteil

oder

c. Setzen Sie eine weitere Kapazitat (470 pf oder hdher) in der Nahe der Busanschlisse
des Verstarkers ein

12. Empfohlene externe Buskondensatoren

Fir die Direktmontage am Gerat konnen Computer-Grade-Aluminium-
Elektrolytkondensatoren mit Schraubanschluss auf der Oberseite verwendet werden. Die
Nennspannung sollte héher sein als die maximale Busspannung. Wahlen Sie fir den
Betrieb bei einer Busnennspannung von

75V einen Kondensator mit einer Nennspannung von 100 V. Die entscheidende
Kenngrofie des Kondensators ist die Kapazitat (Speichern von Energie). Ein universeller
Kondensator fir den Betrieb bis 85 °C (siehe folgende Auflistung) ist daher ausreichend.

Panasonic Baureihe G-AA

1,375 x 4,125 8200 pf, 100 V EEGAA2A822CKE
2x4,125 22.000 uf, 100 V EEGAA2A223FKE
3x4,125 47.000 pf, 100 V EEGAA2A473HKE
Cornell Dubilier Baureihe DCMC
1,375 x 4,125 8.600 pf, 100 V DCMC862U100AC2B
2x4,125 20.000 pf, 100 V DCMC203U100BC2B
3x4,125 49.000 pf, 100 V DCMC493U100DC2B
United Chemicon Baureihe U36D
1,375 x 4,625 8200 pf, 100 V U36D100LG822M35X117HP
2 x4,625 18.000 pf, 100 V U36D100LG183M51X117HP
3x4,625 47.000 pf, 100 V U36D100LG473M76X117HP

Betrieb mit zwei Netzteilen

Eine von der Busspannung getrennte Versorgung der Steuerspannung des Verstarkers
bietet den Vorteil, dass Fehler- und Statusinformationen beim Abschalten des Busses aus
Sicherheitsgriinden erhalten bleiben.

Verbinden Sie den positiven Anschluss des Netzteils fir die Steuerspannung mit J1-1
(+CTRL) und den negativen Anschluss mit J1-2 (BUS/CTRL GND). Verbinden Sie den
positiven Anschluss des Netzteils fir die Hauptspannung mit J1-3 und den negativen
Anschluss mit J1-2. J1-2 bildet den gemeinsamen Erdanschluss fur Steuer- und
Hauptspannung. Getrennt gefihrte Erdkabel der beiden Netzteile sollten an dem
gemeinsamen Massestift des Verstarkers (J1-2) oder in seiner Nahe verbunden werden.

Wenn die Versorgungsspannung auch nur kurzzeitig
90 V ubersteigt, kann der Verstarker beschadigt werden.

Steuerspannung (J1-1 bis J1-2)

Der Spannungsbereich des Netzteils firr die Steuerspannung liegt zwischen +10 bis +90 V.
Es kann ein ungeregeltes oder geregeltes Netzteil verwendet werden, das jedoch von der
Versorgungsleitung getrennt sein muss, da der negative Anschluss typischerweise aus
Sicherheitsgriinden geerdet und mit dem negativen Anschluss der Hauptspannung
verbunden ist.

Fur ein zuverldssiges Startverhalten sollte das Netzteil fur die Steuerspannung eine
Spitzennennleistung von mindestens 20 W aufweisen. Die typische Dauersteuerleistung,
die von einem DC-Verstarker der Baureihe S200 entzogen wird, liegt zwischen 2 und 8 W.
Zur Versorgung mehrerer Verstarker mit Steuerspannung und 1/0O-Spannung kann ein
einzelnes Netzteil mit relativ geringer Leistung und niedriger Spannung (+12 V oder +24 V)
verwendet werden.

Aspekte fur Mehrachsenanwendungen
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Bei Mehrachsenanwendungen kdnnen die Versorgungsanschlisse des Verstarkers
entweder einzeln an die Netzteile angeschlossen oder lokal parallel geschaltet (Verkettung)
und dann an die Netzteile anschlossen werden. Im letzteren Fall muss der
Leiterquerschnitt zur Aufnahme der hdheren Strome grof3er sein.
Eine lokale Parallelschaltung der Hauptspannungsanschliisse
mehrerer Verstéarker fihrt zu einer parallelen Verdrahtung der
internen Buskondensatoren der Verstarker (200 pf pro Verstarker).
NOTE Dadurch kénnen sich die PWM-Strome der Verstarker ausbreiten,

was zu einer Verringerung der Kondensatortemperatur im warmsten
Verstarker fuhrt.
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Zahlenbeispiele fur Energie und Leistung im Bus
Der Energiefluss im Bus des Verstarkers besteht aus:

In - mechanische Motorenergie + Motorverluste (Motor beschleunigt)
Out - riickgespeiste mechanische Energie + Motorverluste (Motor bremst)
Out - riickgespeiste induktive Motorenergie (Sperren oder Fehler)

Externe Busmindestkapazitat

Die Induktivitat in AKM-Motoren fir S200-Verstarker kann bis 5 mH (zwischen den Phasen)
betragen. Die induktive Energie, die in einem Motor mit 5 mH bei 18 Aeff gespeichert ist,
wird wie folgt berechnet:

E-Wicklung = 0,75 x Induktivitat zwischen den Phasen X lgg X legs
=0,75x 0,005 Henry x 18 s x 18 ¢ = 1,2 Joule

Die Kapazitat des Buskondensators flir die Aufnahme der riickgespeisten Energie (Eryck)
wird nach der Faustformel, dass die in dem Kondensator gespeicherte Energie mindestens
5 Mal Eggck betragen muss, bestimmt. Dadurch wird der Spannungsanstieg im Bus
aufgrund der Rickspeisung von 10 % des DC-Wertes begrenzt. Nach dieser allgemeinen
Regel zur Bestimmung der Busmindestkapazitat fir das o. a. Motorbeispiel gilt Folgendes
(der Bruchteil der riickgespeisten induktiven Energie, die im Motor verloren geht, wird zur
Vereinfachung ignoriert):

E Bus Kap =5 x 1,2 Joule = 6 Joule
E Bus Kap = 1/2 CBus x DC-Spannung x DC-Spannung

Nehmen wir eine DC-Spannung im Bus von 75 V an:
CBus =2 x EBus Kap/(75V x 75 V) =2 x 6 Joule/(75V x75V) =2133 pF

Die interne Buskapazitat des S200 betragt 200 pf, d. h. weniger als 10 % der erforderlichen
Kapazitat zur Energieaufnahme.

Energie aus der Beschleunigungsphase

Die Busversorgung flr eine Gruppe von S200-Verstarkern muss eine so hohe
Gesamtkapazitat aufweisen, dass kurze, hohe Stromtransienten im Bus (positiv und
negativ) fur ein paar Millisekunden auftreten kénnen, ohne dass dies zu starken
Busspannungsschwankungen fuhrt. Die Ausgangsleistung eines DC-S200 mit 6/18 Aeff
kann bis zu 1,5 kW (1,5 kW = 18 Aeff x rt(2) x 60 V (EMF + IR)) betragen. Das bedeutet
einen Energiefluss von 3 Joule fir 2 ms oder 15 Joule fiir 10 ms.

Die mechanische Energie wird berechnet, indem man eine rein trage Masse annimmt und
eine Messung der Ubergangszeiten der Drehzahl durchfihrt. Die Geschwindigkeitszu- oder
-abnahme einer trdgen Masse mit vollem Drehmoment ergibt einen Dreiecksimpuls mit
halber Energie (in Joule) der Spitzenleistung (in Watt) multipliziert mit der Anstiegszeit der
Drehzahl (in Sekunden) seit dem Stillstand. Uberwachen Sie die Motorbeschleunigung
durch Abbildung der Drehzahl und des Drehmoments auf den DAC-Uberwachungsstiften
(J4-14, 15) und deren Betrachtung mit einem Oszilloskop. Setzen Sie DM1Map auf VelFB
und DM2Map auf IFB. Siehe dazu die Registerkarte I/O Setting in S200Tools. Bei einer
Spitzenleistung von 1 kW = (25 A x 40 V EMF) zu der Motorwelle, ergibt sich eine gelieferte
Energie im Verhaltnis zur Beschleunigungszeit wie folgt:

5ms 2,5 Joule
10 ms 5,0 Joule
15 ms 7,5 Joule

Energieaufnahme/-abgabe des Kondensators
Die durch den Kondensator aufgenommene oder abgegebene Energie bei einer Anderung
von 5V aus einer 75-V-Vorspannung betragt:

3 Joule bei 8000 uf
7 Joule bei 20.000 uf
16 Joule bei 45.000 pf
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A4.4 DC-Eingangsleistung des Busses
Die Eingangsleistung des Busses wird berechnet, indem man eine Summe aus der
Leistung an der Motorwelle und dem ohmschen Verlust an der Motorwicklung bildet.
Gleichung fir die Leistung an der Motorwelle:

Leistung Welle (Watt) = Drehmoment (N-m) x Drehzahl (rad/Sek.)
Dabei ist: rad/Sek. = (U/min)/60 x 2z

Gleichung fur die ohmschen (Warme-) Verluste des Motors:
Verlust Wicklung (Watt) = 1,5 X R,uischen den Phasen X leff X left
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ANHANG B — KABEL
B.1 Lange Leitungen

Durch den DC-Widerstand in langen Stromleitungen des Motors geht ein Teil der
verfigbaren Spannung bei hohem Motorstrom verloren. Dies resultiert hauptsachlich in
einer Verringerung der Motorspitzenleistung, so dass die Dauer der Geschwindigkeitszu-
und -abnahme ggf. langer ist. Der Leitungswiderstand hat allerdings keinen bedeutenden
Einfluss auf das Drehmoment bei geringen Drehzahlen oder auf die Hochstdrehzahl. In den
meisten Anwendungen tritt nur ein geringer Leistungsverlust auf, wenn Leitungen bis zur
maximal angegebenen Leistungslange verwendet werden. Betreiben Sie einen DC-
Verstarker der Baureihe S200 im unteren Bereich der Busspannung nicht mit langen
Leitungen, da sonst ein zu groRBer Teil der verfugbaren Spannung durch den
Leitungswiderstand verloren geht.
Bei AC-Verstarkern der Baureihe S200 spielt der DC-Widerstand des Motorkabels kaum
eine Rolle, da der Spannungsabfall am Widerstand normalerweise nur einen Bruchteil der
verfigbaren Busnennspannung ausmacht.
Bei DC-Verstarkern der Baureihe S200 mit langen Leitungen und anspruchsvoller Dynamik
sollten vorzugsweise Leitungen mit einem Querschnitt von 14 AWG (2,5 mm2) anstatt 18
AWG (0,75 mm2) verwendet werden. Das Verhaltnis von Spannungsabfall in der Leitung
zur Leitungslange ist in der folgenden Tabelle dargestellit.

Spannungsabfall in der Leitung im Verhaltnis zur Leitungslange

VverLust in der Leitung als
P 0,75 mm Spitze bei 0,866 x 18 Busspannun
ange : p g
Meter) 2 x RPhase Aeff Leitung 0,75 _ i
( (Ohm) mm? Leitung 0,75 Leitung 0,75
mm? mm?
3 0,126 2,77 3,7% 1,5 %
10 0,413 9,09 12,1 % 4,8 %
25 1,03 22,7 30,3 % 12,0 %
50 (50 m nicht empfohlen bei DC 6/18 Aeff) entf. 24,0 %
B.2 Kundenspezifische Kombikabel

Bei einem Kombikabel befinden sich Rickflihrungs- und Versorgungsleiter in einem
Kabelmantel. Eine der entscheidenden Anforderungen an ein Kombikabel ist eine gute
elektrische Trennung zwischen dem Versorgungs- und Ruckfiuhrungsleiter. Bei einem mit
240 V AC versorgten Verstarker konnen die Versorgungsleiter schnell schaltende PWM-
Wellenformen mit

400 Vspire-spize aufweisen, die in den Ruckflhrungsleiter einkoppeln und damit zu
Kommunikationsfehlern zwischen dem Verstarker und dem Smart Feedback Device (SFD)
fihren kénnen.

Danaher Motion hat ein Kombikabel mit einer sehr guten elektrischen Trennung zwischen
dem Versorgungs- und Ruickfiihrungsleiter entwickelt. Es wird daher empfohlen, dieses
Rohkabel fiir kundenspezifische Kabelausfiihrungen zu verwenden.

Erflllt dieses Kabel nicht Ihre Anforderungen, werden im Folgenden einige Richtlinien zum
Aufbau eines kundenspezifischen Kombikabel aufgefihrt.

Aufgrund der Komplexitat bei der Modellierung und dem Kopplungsverhalten in
Kabeln muss ein neues gemischtadriges Kabel erst als Prototyp entwickelt gepruft
werden, um eine zuverlassige Funktionsweise sicherzustellen.

1) Kombikabel missen mit einem doppelten konzentrischen Rickflihrungsschirm, d. h.
ein Schirm innerhalb eines anderen Schirms, versehen sein.

Das Kabel, dessen gute Verwendbarkeit mit dem S200 durch Tests nachgewiesen wurde,
hat den folgenden Aufbau: doppelter, konzentrischer Schirm um den Riickfiihrungsleiters
und einen zusatzlichen auReren Schirm um das gesamte Kabel (siehe Abbildung). Dieser
Rohtyp wird dringend empfohlen. In Tests wurde nachgewiesen, dass ein doppelter,
konzentrischer Schirm zu einer 10fach geringeren Einkopplung der Versorgungsleiter in die
Ruckfihrungsdatenleiter fihrt als ein einfacher Schirm.
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NOTE

NOTE

SFD +5 VDC Outer Jacket

Feedback Outer Shield
Outer Shield Motor Connector Shield
(Connect to SFD Shell

Feedback
Inner Shield
(Connect to Logic GND)

SFD Communication
twisted pair
Optional Foil Shield Shield

Drain Wire
SFD Return

(Inner Drain Wire
and inner shield)

Jacket

Inner Jacket

Querschnitt eines gemischtadrigen Kabels

Zwischen den Versorgungsleitern und dem angrenzenden Rickfihrungsschirm in einem
gemischtadrigen Kabel kann eine starke Kapazitat entstehen. Einige der PWM-
Stromspitzen haben die Tendenz der Riickleitung in den angrenzenden Schirm, sodass die
Spannung und der Strom der Leistungsstufe den Schirm des Ruckfiihrungsleiter, der den
Versorgungsleitern am nachsten liegt, ansteuern. Bei einem einfach geschirmten
Ruckflhrungsleiter ist dieser angesteuerte Schirm auch um die Rickfiihrungsdatenleiter
vorhanden, so dass es zu Einkopplung kommt. Bei einem doppelten, konzentrischen
Ruckfuhrungsschirm, wird dagegen nur der duRere der beiden Schirme angesteuert.
Zwischen diesem Schirm und den Rickfihrungsdatenleitern befindet sich dann immer
noch der innere Schirm. Typischerweise ist der innere Schirm des Ruckfuhrungsleiters von
der Leiterhille elektrisch getrennt und gleichzeitig mit der Ruckleitung des Netzteils zur
Versorgung der Riickflhreinheit verbunden.

Ein Rohkabel mit zweipaarig verdrillten und geschirmten
Ruckfuhrungsbereichen innerhalb eines gemischtadrigen Kabels hat
elektrisch die gleiche Wirkung wie ein einfacher Rickfihrungsschirm.
Physikalisch gesehen sind in so einem Kabel zwar zwei
Ruckfihrungsschirme vorhanden, diese sind aber nicht konzentrisch
angeordnet. Zwischen den Versorgungsleitern und dem
Ruckfuhrungsleiter befindet sich lediglich ein Schirm, wohingegen bei
einer doppelten, konzentrischen Schirmung der Ruckfihrungsleiter
zwei Schirme vorhanden sind.

2) Angaben zum Widerstand fur SFD +5 und GND

Um sicherzustellen, dass die SFD-Spannung von +5 V am SFD im Motor innerhalb der
zulassigen Angaben liegt, darf der gesamte Spannungsabfall im SFD-Kabel +5 V und im
SFD-Kabel +5 V RTN nicht mehr als 0,5 V bei 150 mA betragen. Aus diesem Grund muss
der Gesamtwiderstand des SFD-Kabels +5 V und SFD-Kabels +5 V RTN geringer als 3,33
Q sein (bei 20 °C). Das bedeutet in der Praxis, dass bei langen Kabeln der
Leiterquerschnitt geprift werden muss.

Der innere Schirm eines doppelten, konzentrischen
Ruckfuhrungsleiters kann auch fir einen Teil oder den gesamten
Stromfluss des SFD +5 V RTN genutzt werden, wenn er von der Hiille
des Endsteckers elektrisch getrennt ist. Dies bietet sich an, um den
zulassigen Gesamtwiderstand aus SFD +5 und RTN bei langen Kabeln
mit geringem Querschnitt nicht zu Gberschreiten.

3) Typische Impedanz der Ruckflhrung

Die S200-Ruckflhrungsleitungen von Danaher Motion sind mit einer differentiellen
Impedanz des Rickfiihrungsdatenpaars von 81 Q (bei 1 MHz) ausgestattet. Impedanzen
im Bereich 50 bis

100 Q sind mit gréBter Wahrscheinlichkeit fir den Betrieb mit dem S200 geeignet (nicht
nachgewiesen).
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ANHANG C — VERDRAHTUNG VON DANAHER MOTION
LINEARMOTOREN

Der Verstarker S200 mit SyngNet-Optionskarte betreibt Linearmotoren mit einem linearen

Ruckfuhrsystem angeschlossen an J14. Mdglichkeiten fur Riickfiihrsysteme schliefden einen
Inkrementalgeber A quad B, analogen 1 Vs-s Sin-Cos-Encoder mit Hallgeber und EnDat 2.1/2.2
mit absoluter linearer Position ein. Die folgenden NV-Parameter des Verstarkers miissen auf die
richtigen Werte eingestellt werden.
AuxFBType passend zum Rickflhrsystemtyp, das an J14 angeschlossen ist FBSrc auf die
Optionskarte, die die Aux-Ruckfiihrung J14 zur Kommutierung des Motors verwenden soll

AuxFBDivisor auf den richtigen Wert, um Kommutierung mit DPoles = 2 zuzulassen
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ANHANG D — EINRICHTUNG VON MOTOREN ANDERER ANBIETER

Die Verstarkerfamilie S200 ist mit einem kompletten Satz Stecker und Zubehér sowie
Unterstitzungsmitteln fur den Betrieb der AKM-Familie mit rotatorischen Universal-
Servomotoren hoher Leistung von Danaher Motion erhaltlich. S200-Verstarker sollten
jedoch in der Lage sein, jeden dreiphasigen Permanentmagnetmotor zu betreiben, der ein
kompatibles Rickfiihrsystem hat.

Tabelle D.1 Mdgliche Kombinationen von Verstarker S200 und Motoren anderer Hersteller
oder Sondermotoren.

Modell Ruckfuhrart Verdrahtung Anmerkung
SFD an J3 Kapitel 6 Verstarker an Motor,
automatische
Basis oder Einrichtung sollte
Basis+SyngNet ausgeflhrt werden
S200 6-Schritt/Hall an J3 Abschnitt 7.3 Verdrahten, KIP
einstellen und laufen
lassen
Inkremental + Hall an J14 Nutzen Sie diesen
: ; : Anhang, um die richtige
- - Kapitel 6 Leist
Nur SyngNet- frlfelz(ﬁg:r:]‘l\g s-s Sin-Cos Azpl E it Ge(;s Hng Verdrahtung zu finden
Optionskarte PSCNIL . und die Verstéarker-
EnDat 2,1/2,2 von Riickfuhrung Motor-Parameter
Heidenhain an J14 manuell einzustellen

Fir Motoren, die nicht bereits fur den Betrieb mit S200-Verstarkern von Danaher
voreingestellt sind, missen Sie die Verdrahtung zwischen den Motorwicklungen, den Hall-
Kommutierungssensoren und dem Encoder-Ruckfuhrsystem zum Verstarker selbst
herausfinden. Es gibt keine Industrie-standarddefinition fir die Bezeichnung der
Motorwicklungsanschliisse, die Hallgeberanschlisse oder die Rickflihrsystemanschlisse.
Jeder Hersteller hat seine eigenen Definitionen und die richtige Verdrahtung zwischen
Verstarker und Motor sowie Rickfihrsystem(en) muss durch Ausprobieren gefunden
werden. Jede dieser drei Anschlussoptionen kann auf mehrere verschiedene Arten
hergestellt werden.

Um eine konsistent funktionierende Verdrahtung zu erhalten, muss die Bewegungsrichtung
fur die Motorwicklungen und Riickflihrsysteme identisch sein. Im folgenden Abschnitt
finden Sie eine Reihe von Tests, die Schritt fir Schritt beschreiben, wie eine
funktionierende Verdrahtung zwischen einem S200-Verstarker mit SyngNet und dem
jeweiligen Motor gefunden werden kann. Wahrend dieser Vorgehensweise wird der
Verstarker fur diesen Motor konfiguriert. In den nachstehenden Schritten soll sichergestellt
werden, dass eine positive Drehrichtung laut Definition der Anwendung auch eine
synchrone positive Verdrahtung fur jedes Element im System bedeutet. Als Referenz ist der
Standard von Danaher Motion fir die positive Richtung die Drehung im Uhrzeigersinn
(Rechtsdrehung) bei Blick auf die Motorwelle eines rotatorischen Motors und
Wicklungsbewegung in der Richtung des Motorkabelleiterausgangs. Das folgende
Verfahren lasst sich damit als Vorgehensweise zur Sicherstellung der 3 positiven
Richtungen bezeichnen.
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D.1

Detailliertes Verfahren zur Ermittlung der Verstarker/Motor-
Verdrahtung

Erste Einrichtung:

Vor der Verdrahtung des Motors sowie des Ruckflhrsystems am Verstarker die
Steuerspannung zum Verstarker einschalten und eine Riickstellung der
Werkseinstellungen durchfihren, wenn der Verstarker nicht brandneu ist. Danach die
Ruckflihrsystemparameter passend fiir die Art des Riickflihrsystems einstellen. Sichern
Sie diese Parameter im nichtfllichtigen Speicher, indem Sie auf die Schalflache ,NV Save*
klicken.

Verdrahten Sie bei abgeschalteter Spannungsversorgung die Motorwicklungen, Hall-
Kommutierungssignale und Encoder so, wie es nach den Namen der Anschlisse sinnvoll
erscheint, z. B. Encoder A+ mit Verstarker A+, Hall 1 mit Hall U am Verstarker usw. Dieses
erste Verdrahten ist nur ein Ausgangspunkt fir das Finden einer funktionierenden
Verdrahtung.

Positive Richtung 1: Positive Encoder-Verdrahtung tberwachen und bestatigen:

Bei eingeschalteter Steuerspannung des Verstarkers und gesperrtem Verstarker den Motor
manuell in der gewlinschten Richtung fir positiv zunehmende Bewegung drehen. In
S200Tools PosFB auf der Status-Seite der Software Uberwachen. Es ist darauf zu achten,
dass PosFB alle 2216 volle Impulse umlauft. Bei SyngNet-Einheiten lauft die MoCon-
Encoderimpulsanzeige des SynqNet-Masters nicht um und wird in der gleichen Richtung
wie die Verstarkervariable PosFB erhoht. Wenn die Encoderimpulse nicht positiv erhdht
werden, die Encoder-Leitungen J14-13 Aux A* und J14-14 Aux A- vertauschen.

HINWEIS: EnDat 2.1/2.2 Geréte sind eigentlich zwei Riuckflihrsysteme in einem. Beim
Einschalten ruft eine digitale Kommunikationsverbindung die Anfangsposition ab und dann
werden die analogen 1 Vs-s Sin-Cos-Signale verwendet, um die Inkrementalbewegung
nach der absoluten Positionsabtastung zu Uberwachen. Diese beiden Richtungen mussen
Ubereinstimmen. Bei EnDat-Geraten wird die positive Drehrichtung also durch das
Ruckfiihrsystem bestimmt und kann nicht nach Anwendungsanforderung eingestellt
werden. Um die Richtung zu sehen, die vom internen EnDat-Gerat festgelegt ist, schalten
Sie den Verstarker und das Rickfihrsystem ein und beobachten Sie die Position, die vom
Verstarker gemeldet wird. Schalten Sie dann den Verstarker aus und ein, bewegen Sie die
Position und Uberpriifen Sie dann die Position, die vom Verstarker gemeldet wird. Wenn
die Position erhoht wurde, ist die Bewegungsrichtung positiv, andernfalls war sie negativ.

Positive Richtung 2: Positive Hall-Verdrahtung Gberwachen und bestatigen:

Ordnen Sie die drei Hall-Signale U, V und W Kurven in MoScope am SyngNet-Master
zu. Um eine gute Darstellung auf dem Softwareoszilloskop MoScope zu erhalten, stellen
Sie den Mal3stab und Offset auf Ch U - Gain 6, Offset -2, Ch V - Gain 6, Offset 0, Ch W -
Gain 6 Offset 2 ein.

Bewegen Sie bei gesperrtem Verstarker den Motor von Hand in die positive Richtung. Hall-
Signale U, V, W sollten einen Dreiphasensatz bilden, wobei:

V U um 120 Grad nacheilt und W V um 120 Grad nacheilt.

Verwenden Sie im Format einer Wahrheitstabelle die folgenden Werte fiir Bewegung in
positiver Richtung:

Ein (Hall-UVW-Format): (101), (100), (110), (010), (011), (001).

Wenn die Hall-Folge nicht in der erwarteten 120°-Phasenreihenfolge U dann V dann W ist,
mussen die Hall-Drahte vertauscht werden.

HINWEIS: In einigen Systemen nicht von-Danaher Motion haben die Hall-Geber eine 60-
Grad-Trennung, die gleich dem Standard von Danaher Motion mit logisch invertiertem
mittleren Signal Hall V ist. Der Verstarker S200 ist mit diesem nicht standardmafigen
Hallformat nicht kompatibel. Das Hall-Kommutierungssignal invertierter Logik muss von
Schaltungen auRerhalb des S200 invertiert werden, damit das System funktioniert.
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Positive Richtung 3: Positive Motorwicklungsverdrahtung Uberwachen und bestatigen:

In diesem Schritt wird der Verstarker zum ersten Mal freigegeben und durch den Motor
flieRt strom. Stellen Sie sicher, dass der Parameter fir die Verstarkung des
Motorstromregelkreises KIP im Verstarker auf 2*pi*2000* (Motor L zwischen Phasen in
Henry) eingestellt wird und tber die Schaltflache ,NV Save® in S200Tools gesichert

wird. Der Verstarker, der SyngNet-Master, wird auf die Ausgabe fester Stromvektoren
eingestellt, unabhangig von der tatsachlichen Motorposition, und der Motor wird in kleinen
Schritten wie ein Schrittmotor bewegt.

Stellen Sie die MEI-Filterverstarkungen auf null. Stellen Sie den Verstarker in S200Tools
auf ,Schrittmotorbetrieb® (keine Kommutierung) ein, indem Sie DPoles = 0 setzen. Stellen
Sie den S200-Parameter CommOff auf 0. Erzeugen Sie einen positiven Strom in der
Wicklung tiber MoCon, indem Sie eine niedrige (aber ungleich Null) positive und negative
Stromgrenze einstellen (z. B. jeweils +2500 Schritte). Der Effektivwert des Stroms im Motor
ist dieser Wert multipliziert mit dem Igyi.e des Verstérkers geteilt durch die Wichtungszahl
19336 Impulse. Bei einem Verstarker S20660 mit 18 Ao Spitzenstrom ist z. B. 2500 gleich
18*2500/19336 = 2,3 A Stellen Sie sicher, dass der ausgewahlte Strom niedrig genug ist,
um die Motorwicklungen nicht zu Uberhitzen, aber hoch genug, um den Motor in Bewegung
Zu versetzen.

Geben Sie den Verstarker frei und der Motor sollte sich auf eine Magnetpolausrichtposition
bewegen, d. h. der Motor schwingt zu seiner Polposition, pendelt um diese Position und
stoppt. Notieren Sie die Encoderposition. Geben Sie jetzt einen kleinen (z. B. 10) positiven
CommOff an. Die resultierende Bewegung muss in positiver Encoderrichtung sein, d. h. die
Encoderimpulse sollten zugenommen haben. Wenn geniigend Reibung im System ist,
missen Sie den Strom ggf. hoher einstellen, um sicher zu gehen, dass der Strom innerhalb
des Nennwerts der Motorwicklung liegt. Sie kdnnen auch versuchen, weiter zu gehen,
indem Sie CommOff auf héhere Winkel bis zu 180 Grad einstellen. Wenn die resultierende
Bewegung in negativer Encoderrichtung erfolgt, missen Sie ein Paar der
Motorstromleitungen vertauschen.

Jetzt sind die Motorwicklungen, der Hall-Kommutierungssensor und der Encoder so
eingerichtet, dass alle in der gleichen positiven Richtung Gbereinstimmen.

Sperren Sie den Verstarker.
Kommutierungswinkelversatz einstellen:

Stellen Sie den Strombefehl in der MEI MoCon-Software wie im Schritt ,,Positive Richtung
3“ auf null.

Stellen Sie DPoles wieder auf seinen richtigen Wert ungleich null ein. Bei Linearmotoren ist
dies gewohnlich 2, bei rotatorischen Motoren muss der Wert auf die tatsachliche Zahl von
Magnetpolen pro Umdrehung eingestellt werden. Bei Linearmotoren ist sicherzustellen,
dass AuxFBDivsor richtig eingestellt ist, damit die Kommutierung funktioniert. Hilfe zu
diesen NV-Parametern finden Sie in Kapitel 8 Erweiterte Konfiguration.

Geben Sie den Verstarker frei, wahrend Sie den Motor halten. Es sollte ein Strombefehl
von 0 und noch keine Kraft vorliegen. Wenden Sie jetzt einen kleinen (z. B. +1000 Impulse)
Strombefehl wie oben beschrieben in der MEI MoCon-Software an. Der Motor sollte eine
gleichférmige Kraft aufweisen, die sich nicht als Funktion des Magnetzyklus andert. Die
Kraftrichtung ist gleichguiltig.

Versuchen Sie jetzt, CommOff in S200Tools auf -120, 0, +120 einzustellen. Zwei von
diesen Einstellungen erzeugen Kraft in der falschen (negativen) Richtung, mit der Halfte
des erwarteten Kraftwerts. Verwenden Sie den Wert, der eine Kraft in positiver Richtung mit
dem hoheren Kraftwert erzeugt.

HINWEIS: Der letzte Schritt oben geht davon aus, dass der Motor herkdmmlich aufgebaut
ist und die Flanken der Hall-Kommutierungslogik mechanisch mit den Nulldurchquerungen
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der Riuck-EMK zwischen den Motorphasen tbereinstimmen. Wenn der Hall-
Kommutierungssensor eine zufallige Ausrichtung hat, missen Sie sorgfaltigere Messungen
vornehmen, um CommOff auf den optimalen Wert einzustellen, der Ihnen die meiste Kraft
pro A Verstarkerstrom gibt.

Zusammenfassung:

Der S200-Verstarker ist jetzt richtig konfiguriert, um den Sondermotor zu betreiben. Klicken
Sie auf die Schaltflache NVSave in S200Tools, um die Einstellungen zu sichern, speichern
Sie die Datei, um die Einstellungen zur Referenz aufzubewahren und dokumentieren Sie
die funktionierende Verdrahtung zwischen Motor und Verstarker. Wenn Sie gerne anderen
helfen mochten, die eines Tages vielleicht den gleichen Motor betreiben wollen, senden Sie
die Setup-Datei und die Verdrahtungsanschliisse an Ihren Danaher Motion
Anwendungsingenieur, damit er diese auch an andere Anwender versenden kann.
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ANHANG E — NORM SPANNUNGSEINBRUCHE — SEMI F47, F42

Die amerikanischen Halbleiternormen F47 und F42 beziehen sich auf die Fahigkeit von
Bauelementen, Spannungseinbriiche von unterschiedlicher Starke und Dauer zu
Uberbriicken. Die Norm F47 fordert, dass Halbleiterbauelemente transiente
Spannungseinbriiche in der Netzleitung zulassen. Spannungseinbruch auf:

50 % der Nennspannung tber 200 ms

70 % der Nennspannung uber 0,5 Sekunde

80 % der Nennspannung uUber 1 Sekunde

Die Norm F42 legt die Art und Weise der Priifung zur Ubereinstimmung mit F47 fest. Legen
Sie die Netzspannung an den S200 an und fiihren Sie eine Phaseneinstellung wie folgt
beschrieben durch, um den S200 fiir Spannungseinbriiche nach F47 vorzubereiten.

Steuerspannung AC S200 240 V AC, einphasig
Busspannung AC S200 dreiphasig, 240 V AC
DC S200 DC-Netzteil gespeist aus dreiphasigem 240-V-Netz

AC-Steuerspannung

Werden 240 V AC (einphasig, Nennspannung) fur die Steuerspannung verwendet, bleibt
die Steuerspannung wahrend eines Spannungseinbruchs von 50 % nach F47 (tiefster
Spannungseinbruch nach F47) in dem fir den Verstarker zulassigen Bereich (85 V AC bis
265V AC). Eine Versorgung mit 240 V AC fuhrt auch bei starkeren Spannungseinbrichen
zu maximalen Uberbriickungszeiten, da mehr Energie im Kondensator der
Steuerbusleitung gespeichert ist.

AC-Busversorgung

Stehen 240 V AC (dreiphasig) fir die Busversorgung zur Verfiigung, fihrt dies zu besseren
Uberbriickungszeiten nach F47 als mit 240 V AC oder 120 V AC einphasig. Nach F47 und
F42 darf ein Spannungseinbruch in einem dreiphasigen System immer nur auf einer Phase
auftreten. Wird der AC-S200 Uber 240 V AC dreiphasig gespeist, zieht er den Strom aus
der Spannung zwischen den zwei Phasen, die nicht eingebrochen ist. Die
Buskondensatoren sind daher immer angemessen geladen.

Bei einer einphasigen AC-Busspannung kann eine Motorbeschleunigung mit vollem
Drehmoment auf hohe Drehzahlen bei einem Spannungseinbruch nach F47 die
Busspannung nach unten ziehen. Wird die volle Spitzenausgangsleistung von 3 kW nur
Uber die internen Buskondensatoren eines S200 mit 3 A / 9 Aeff gespeist, liegt die
Spannungseinbruchrate bei

13 Vims.

Eine Motorbeschleunigung von 10 bis 20 ms wahrend eines 50%igen Spannungseinbruchs
nach F47 kann zu einem Spannungsabfall der Busspannung von ca. 50 % fiihren. Gehen
Sie mit diesem Problem folgendermalRen um:

a)Eine begrenzte Haltezeit von 20 bis 30 ms wird durch eine zusatzliche Kapazitat im Bus
erreicht. Schlieen Sie dazu zwischen dem Anschluss +Bus und —Bus einen
Aluminiumkondensator mit mindestens 1500 uf und 450 V DC. Schalten Sie in diesem Fall
einfach einen Gleichrichter oder eine Uberspannungsschutzeinrichtung zwischen die AC-
Anschlisse des Verstarkers und den Kondensator. Damit wird die externe Kapazitat bei der
Ladungsaufnahme unterstiitzt. Die Busspannung erreicht allerdings keinen Normalwert, bis
dies bei der Netzspannung der Fall ist. Dies flhrt bei dieser Méglichkeit zu Problemen,
wenn viele Beschleunigungsphasen wahrend eines Spannungseinbruchs auftreten.

b)Uberwachen Sie die Netzspannung und halten Sie die Maschine bei einem
Spannungseinbruch schnell an (Pause).

¢)Kombination aus a) und b).

d)Eine solide und kostenintensive Mdglichkeit, alle Spannungseinbriiche nach F47 zu
Uberbriicken, wenn keine dreiphasige 240-V-AC-Spannung verflgbar ist, besteht in einer
Verdopplung des Spitzenleistungsvermdgens des Motor-/Verstarkersystems oder in einer
Reduzierung der Hochstdrehzahl des Motors um 50 %. Wenn die Hochstdrehzahl eines
Motors mit einer um 50 % geringeren Busspannung erreicht werden kann, hat der
ungunstigste Spannungseinbruch von 50 % nach F47 keine oder nur geringe
Auswirkungen auf die Motorleistung.

Steht in der Anlage eine dreiphasige Spannung zu Verfligung, die aber hoher ist als 240 V

AC, sollten Sie den Einsatz eines zusatzlichen Transformators in Betracht ziehen, der die
Spannung auf 240 V AC herunter transformiert, damit sie als AC-Busspannung flir den
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S200-Verstarker in der Maschine verwendet werden kann. Diese Mdglichkeit stellt auch
eine solide und robuste Ldsung dar.
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ANHANG F — EINSATZ EINES VERSTARKERS MIT
SPANNUNGSVERDOPPLUNG

L1 (120VAC Hot /240VAC)

J1-8
L2 (240VAC)

J1-7 L

L3 (120VAC Neutral) A T~

P VA

Drive

Abbildung 1. Netzanschluss des AC-Verstarkers mit Spannungsverdoppler S2xx50

Bei den AC-Verstarkern mit Spannungsverdoppler S2xx50 wird AC-Strang L3 mit dem
Mittelpunkt der zwei in Reihe angeschalteten Buskondensatoren laut Abbildung 1
kurzgeschlossen. Zur Spannungsverdoppelung einphasige 120 VAC an J1-9 L1 und J1-7
L3 anschlieRen. Beim gleichen Gerat erhalt man durch Anschluss von 240 VAC an J1-9 L1
und J1-8 L2 die standardmaRige einphasige Vollwellengleichrichtung. In beiden Fallen
ergibt sich eine Nennbusspannung von

320 V DC.

Dreiphasiger AC-Netzbetrieb ist mit den AC-Modellen mit Spannungsverdoppler S2xx050
nicht moglich. Anschluss einer Drehstromquelle wird den Verstarker sogar beschadigen.
Bitte verwenden Sie die Standard-AC-Version S2xx60 des Produkts.

Bei Verdopplung einer 120-VAC-Leitung wird die Dauerleistungsspezifikation des
Verstarkers um etwa 70 % der normalen einphasigen Nennwerte reduziert. Die folgende
Tabelle zeigt die Leistungsdaten fiir 120-VAC-Spannungsverdopplungsbetrieb. Siehe die
Nennwerte unter Norm Spannungseinbruch zu einphasigem 240-VAC-Betrieb.
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F.1 Netzverstarker mit Spannungsverdopplung S2xx50

120 V AC Spannungsverdopplung S20350 S20250
Spitzenausgangsstrom (Aeff) 0 bis 40 °C 9,0 4,5
Umgebungstemperatur
Min. Spitzenstromzeit beginnend bei 0 A 3,0 3,0
Dauerausgangsstrom (Aeff) 0 bis 40 °C 3,0 1,5
Umgebungstemperatur
Dauerausgangsleistung (Watt) 750 350
Spitzenausgangsleistung (Watt) 2400 1200
Effektiver Netzstrom bei 10 5
Dauerausgangsleistung (eff)
Sicherungen — Netzeingénge MDA-15 MDA-10

Bei S200-Geréaten mit Spannungsverdopplungsoption, die vor Juni

2004 hergestellt wurden, ist die Funktion von L1 und L3

umgekehrt. Die Verwendung von 240 V AC bei alten Geraten mit

Spannungsverdopplung mit dieser neuen Dokumentation fiihrt zu
WARNING -

katastrophalem Versagen des Verstérkers.

Anforderungen fir einen sicheren Betrieb des Verstarkers
Es liegt im Verantwortungsbereich des Maschinenbauers.
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ANHANG G - INFORMATIONEN ZU DEN GESETZLICHEN
ANFORDERUNGEN

G.1

G.2

G.2

NOTE

Konformitatsanforderungen

Das hier beschriebene Gerat wurde gemaR den entsprechenden Normen entwickelt,
hergestellt, gepruft und dokumentiert. Beim bestimmungsgemalien Einsatz geht von dem
Geréat keine Gefahr fur Personen oder andere Gerate aus. Bestimmungsgemaler Einsatz
bedeutet, dass die Sicherheitsempfehlungen und Warnhinweise in diesem Handbuch
eingehalten und die geltenden Vorschriften fur Sicherheit (Maschinenrichtlinien usw.) und
Entstérung (EMV-Richtlinie) wahrend des Verstarkerbetriebs beachtet werden. Entsorgen
oder recyclen Sie den Verstarker nach Ablauf der Lebensdauer entsprechend den zu
diesem Zeitpunkt geltenden Vorschriften.

CE-Zulassung

Die CE-Kennzeichnung bestatigt, dass die Verstarker der Baureihe S200 alle
Anforderungen der CE-Richtlinien erfullen. Zum Einsatz des Gerates wird jedoch weiteres
Zubehor (Kabel, Motoren usw.) benétigt. Daher wurden alle Prifungen, Tests und
Messungen an einer typischen Einrichtung vorgenommen. Die Testeinrichtung mit allen
Peripheriegeraten sowie die Testergebnisse und Messungen sind genau dokumentiert.
Diese Unterlagen erhalten Sie auf Anfrage vom Hersteller.

CE EMV-Konformitat

Bei einer anderen als der in diesem Handbuch beschriebenen
Anschlusstechnik lhrer Maschine oder bei Verwendung anderer als
hier angegebenen Komponenten kann die Einhaltung der
Storgrenzwerte nach CE nicht garantiert werden.

Der Maschinenbauer sollte bei der Konstruktion auf eine gute EMV-
Storsicherheit der Installation und Verdrahtung achten. Bei manchen
Maschinenkonstruktionen gilt es, unterschiedliche EMV-Aspekte als
bei anderen zu beachten. So erzeugt eine Mehrachsenmaschine zum
Beispiel mehr Stérungen als eine Einachsenmaschine. Daher miussen
bei einer Mehrachsenmaschine ggf. zuséatzliche EntstdrmafRnahmen
zum Einsatz kommen, wie z. B. Metallgehduse oder Anschluss der
Kabelschirme an eine HF-Masse.
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G.21. CE-Testanordnung
AC-TYPEN S2XX6X-XXX, S2XX5X-XXX

Beispiel fur Testanordnung

1) S200 AC DRIVE: S20360-VTS

2) MOTOR FEEDBACK CABLE: CF-DA0111N-05-0 (CF-DA0111N-50-0 for conducted emissions)
3) MOTOR POWER CABLE: CP-102AAAN-05-0 (CP-102AAAN-50-0 for conducted emissions)

4) MOTOR: KOLLMORGEN AKM43K-ANCNC-00

5) LINE FILTER: MTE RF30006-4 (see * below)

6) CORDS FOR AC MAINS CONNECTION

7) 5V POWER SUPPLY FOR ENABLE OPTO

8) PERSONAL COMPUTER

9) SERIAL CABLE (for setup and diagnostics)

10) SHIELDED 1/0O CABLE WITH DSUB SHELL GROUNDED AT EACH END

* (cable between filter and drive shielded with shield tied to PE with a 360 degree termination at each end of
the cable)

G.2.2 CE-Testanordnung
(DC-TYPEN S2XX3X-XXX)

Beispiel fur Testanordnung

1) S200 DC DRIVE: S20630-VTS

2) MOTOR FEEDBACK CABLE: CF-DA0111N-05-0 (CF-DA0111N-50-0 for conducted emissions)
3) MOTOR POWER CABLE: CP-102AAAN-05-0 (CP-102AAAN-50-0 for conducted emissions)

4) MOTOR: KOLLMORGEN AKM43K-ANCNC-00

5) SAFETY ISOLATED DC BUS POWER SUPPLY

6) CORDS FOR AC MAINS CONNECTION

7) 5V POWER SUPPLY FOR ENABLE OPTO

8) PERSONAL COMPUTER

9) SERIAL CABLE (for setup and diagnostics)

10) SHIELDED 1I/0 CABLE WITH DSUB SHELL GROUNDED AT EACH END
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G.2.3

Konformitatserklarung

Mit unserer Konformitatserklarung bestatigen wir die Einhaltung der
Niederspannungsrichtlinie 73/23/EWG und der EMV-Richtlinie 89/336/EWG

Die EMV-Tests wurden gemaf’ der Norm EN 61800-3: (Grenzwerte der Stéraussendung
laut Kapitel 6.3.1 dieser Norm, erste Umgebung / eingeschrankte Erhaltlichkeit) fur die
folgenden Verstarker durchgefiihrt:

S20260-VTS, S20360-VTS, S20330-VTS, S20630-VTS, S20260-SRS, S20360-SRS,
S20330-SRS, S20630-SRS, S20260-SDS, S20360-SDS, S20330-SDS, S20630-SDS,
S20660-VTS, S20660-SRS, S20660-SDS, S21260-VTS, S21260-SRS, S21260-SDS
CE-Zulassung fur S22460-VTS, S22460-SRS, S22460-SDS beantragt. Aktuelle
Informationen erhalten Sie vom Werk.

Wahrend des Einbaus unseres Produktes in einer Maschine ist ein Anlaufen (d. h.
Normalbetrieb) so lange untersagt, bis das Endprodukt die Anforderungen der
Maschinenrichtlinie 89/392/EWG und der EMV-Richtlinie 89/336/EWG erflllt.

Der Maschinenhersteller muss nachweisen, dass das komplette System allen
einschlagigen europaischen Richtlinien entspricht.

Die Konformitat des Verstarkers mit den angegebenen Normen wird durch die
Konformitatserklarung in diesem Handbuch zertifiziert.
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CE-Konformitatserklarung
Der Hersteller

Danaher Motion
Kollmorgen

201 West Rock Road
Radford, VA 24141

erklart hiermit in alleiniger Verantwortung, dass die Produktserie
Danaher Motion Digitale Servoverstarker S200
zu der die folgenden Modelle gehdren:

S$20330-VTS, S20630-VTS, S20260-VTS, S20250-VTS, S20360-VTS, S20350-VTS, S20660-VTS, S21260-VTS,
$20330-SRS, S20630-SRS, S20260-SRS, S20250-SRS, S20360-SRS, S20350-SRS, S20660-SRS, $21260-SRS,
$20330-SDS, S20630-SDS, S20260-SDS, S20250-SDS, S20360-SDS, S20350-SDS, S20660-SDS, $21260-SDS,

mit den Bestimmungen der folgenden Normen lbereinstimmt:
. Niederspannungsrichtlinie 73/23/EWG
e  EMV-Richtlinie 89/336/EWG

Européische harmonisierte, nationale und internationale Normen

EN 50178 EN 61800-3

Das Produkt wurde Uberprift, getestet und seine Konformitat mit den
obigen Normen bestétigt. Das Produkt wurde ebenfalls laut UL508C,
IEC 721-3-2 und IEC 721-3-3 Uberpriift.

Zu empfohlenen Konfigurationen siehe das Installationshandbuch oder die Anleitung (M-SM-200-01).
Diese Erklarung enthalt keine Zusicherung von Eigenschaften im Sinne der Produkthaftung.
Die Hinweise zu Sicherheit und Schutz in der Bedienungsanleitung missen stets beachtet werden.
Das oben genannte Unternehmen verfiigt Gber die folgenden technischen Unterlagen zur Einsichtnahme:
e  Ordnungsgemafe Bedienungsanleitung
. Diagramme
e  Sonstige technische Unterlagen (nur fir EU-Behorden)

e  Technische Konstruktionsdatei (nur fir EU-Behoérden)

Rechtsverbindliche Z Z s
Unterschrift ’2"7 M
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G.3

G4

G.5

Installation und Inbetriebnahme

Die Installation und Verdrahtung des Verstarkers darf nur von qualifiziertem Personal
durchgefiihrt werden. Grundlegende Kenntnisse der Elektronik, Installation von
elektronischen und mechanischen Komponenten sowie aller giltigen
Verdrahtungsvorschriften werden dabei vorausgesetzt.

Die Inbetriebnahme der an die Verstarker angeschlossenen Maschine darf nur von
qualifiziertem Personal mit einer umfassenden Kenntnis der Elektronik und
Bewegungssteuerungstechnologie durchgefuhrt werden.

Dieses Handbuch muss vollstandig gelesen werden. Der Anhang enthalt wichtige
Informationen zu den gesetzlichen Anforderungen, die in den vorangegangenen Kapiteln
ggf. nicht angesprochen wurden. Die Beschreibungen in diesem Kapitel sollten fir eine
Ubereinstimmung mit den giiltigen gesetzlichen Anforderungen beriicksichtigt werden.
Dieses Kapitel enthalt jedoch nicht die gesamte Information, die zur Installation und den
Betrieb des Verstarkers S200 notwendig ist. Ausfuhrliche allgemeine Informationen zur
Installation und Verdrahtung finden Sie in den vorangegangenen Kapiteln.

Sicherheitsanforderungen

Es liegt im Verantwortungsbereich des Anwenders dieser Einheit, die Eignung dieses
Produkts fur die entsprechende Anwendung zu bestimmen. Danaher Motion Gbernimmt in
keinem Fall die Verantwortung oder Haftung fir indirekte Schaden oder Folgeschaden, die
sich aus einem nicht bestimmungsgemafRen Gebrauch ergeben.

Lesen Sie dieses Handbuch fir einen effektiven und sicheren Betrieb des S200 vollstandig
durch.

Einhaltung européischer Normen
Dazu gehoren in Deutschland:
e DIN VDE 0100 (Einrichten von Starkstromanlagen mit Nennspannungen bis 1000 V).

e DIN - EN 60204 - Teil 1, (VDE 0113, Teil 1) Sicherheit von Maschinen — Elektrische
Ausristung von Maschinen.

e DIN EN 50178, (VDE 0160) Ausrusten von Starkstromanlagen mit elektronischen
Betriebsmitteln.
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G.6

Niederspannungsrichtlinie und EN 50178
Um die Anforderungen der Niederspannungsrichtlinie und EN 50178 zu erfillen, muss
Folgendes beachtet werden:

e Elektronische Verstarker enthalten elektrostatisch gefahrdete Komponenten, die durch
unsachgemafRen Gebrauch beschadigt werden kdnnen. Im Umgang muss das qualifizierte
Personal auf die ESD-SchutzmalRnahmen achten. Beispiel: Tragen Sie beim Berlhren des
Verstarkers geerdete Armbander und das entsprechende Schuhwerk.

e Die klimatischen Bedingungen muissen folgender Klimaklasse nach EN 50178
entsprechen: Typ B, Temperatur und relative Luftfeuchtigkeit: Klasse 3K3.

e Die Installation der Verstarker muss in einer Umgebung mit Verschmutzungsgrad 2 oder
niedriger erfolgen.

e Die Verstarker der Baureihe S200 sind nicht als tragbare Einrichtungen ausgelegt. Die
Installation muss in der vorgeschriebenen Weise in einem Motorgehause/Schaltschrank mit
geeigneter Festigkeit und Dicke und ausreichend Platz fur das Endprodukt erfolgen. Der
Zugriff ist nur qualifiziertem Personal gestattet. Das Gehaduse / der Schaltschrank muss
mindestens die Anforderungen der Schutzart IP2X nach EN 60529, Punkt 5.1, erfillen. Ist
die Oberseite des Gehauses/Schaltschranks leicht zuganglich, muss diese mindestens die
Anforderungen der Schutzart IP4X erflllen.

e Bei dem Einbau in einem groferen Gerat oder Gehduse muss darauf geachtet werden,
dass das eingebaute Gerat mit einem Schutz gegen direktes Beriihren ausgestattet ist.

e Die Aufstellung der Verstarker der Baureihe S200 kann in einer abgeschlossenen
elektrischen Betriebsstatte erfolgen, wenn ein Schutz gegen direkte Berlihrung vorgesehen
ist oder durch Hindernisse und/oder einen Abstand nach IEC 364-4-412.3 und IEC 364-4-
412.4 verhindert wird.

e Zum Schutz vor einem elektrischen Schlag missen die Anforderungen nach IEC 536-2
und IEC 1140 beachtetet werden.

e Die Installation muss in Ubereinstimmung mit den vor Ort geltenden elektrischen
Bestimmungen und Unfallverhutungsvorschriften sowie EN 50178 und EN 61800-3
erfolgen.

e Stecken oder ziehen Sie einen Stecker nie unter Spannung.

e Aufgrund des hohen Leckstroms muss der Verstarker fest installiert werden (feste
Verdrahtung). Der Anschluss an die Schutzerde (PE) muss Uber zwei einzelne Schutzleiter
realisiert werden, die die Anforderungen an Schutzleiter nach HD 384.5.54 S1, Punkt 543,
zwischen der Erde und den PE-Anschlissen des Verstarkers erflllen, oder tber einen
Schutzleiter mit einem Querschnitt von mindestens 2 mm? Cu. Die Verstarker der Baureihe
S$200 sind fur Schutzklasse | ausgelegt.

e Die Entladezeit der Buskondensatoren kann bis zu 5 Minuten betragen. Warten Sie nach
dem Trennen des Verstarkers vom Netz 5 Minuten, bevor Sie den Deckel des Verstarkers
offnen, der spannungsfiihrende Teile enthalt.

e Die fertige Installation muss die Anforderungen nach der Normreihe IEC 364-4-41
erfullen.

e Alle Kabel und Leitungen (auf3er den Schutzleitern), die in der Installation des S200
verwendet werden und ohne ein Offnen oder Entfernen einer Schranke oder eines
Hindernisses auf fremden leitfahigen Kérpern verlegt und zuganglich sind, miissen eine
doppelte oder verstarkte Isolierung zwischen dem Kern und der Oberflache aufweisen oder
von einem Metallschirm mit einer ausreichenden Strombelastbarkeit fur den Fall eines
Kurzschlusses zwischen Kern und Schirm umgeben sein.

e Beim Installieren des S200 an seinem Betriebsort muss die bestehende Schutztrennung
nach EN 50178, Punkt 5.2.18, fiir die gesamte Lange des Schaltkreises aufrechterhalten
werden. Die Einhaltung der MaRnahmen fur eine Schutztrennung in der Installation muss
durch eine Sichtkontrolle gepruft werden.

e Fiur Informationen zur externen Absicherung siehe Kapitel 1 und 4 in diesem Handbuch.
e Der Schirm des Motorkabels muss mit der Schutzerde verbunden werden.

e Die Temperatur des Bremswiderstandes kann im Fall einer sehr hohen Ruckspeisung
oder UbermafRigen Eingangsspannung 70 °C (berschreiten.

e Bei Verwendung eines externen Bremswiderstandes sollte das Kabel fur 300 V AC
ausgelegt und mit einem an PE angeschlossenen Schirm geschirmt sein, wenn das
Bremskabel wahrend des Normalbetriebs der Maschine zuganglich ist.

e \Wenden Sie sich vor der Verwendung dieses Produkts in einem mit einer Fehlerstrom-
Schutzeinrichtung (RDC) gesicherten Schaltkreis an den Hersteller.
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e Alle Deckel miissen wahrend des Betriebs geschlossen sein.
e Ein Betrieb der Verstarker der Baureihe S200 ist nur in den angegebenen Nennbereichen
zulassig.

G.7 Konformitat mit UL und cUL

Die Verstarker der Baureihe S200 sind UL- und cUL-anerkannt nach UL 508C,
Aktennummer E137798. Beachten Sie Folgendes, damit die Einhaltung der UL-
Anforderungen durch die endgiiltige Installation gewahrleistet ist:

e Ein Betrieb des Verstarkers ist nur in den angegebenen Nennbereichen zulassig.

e Die Installation des Verstarkers muss in der vorgeschriebenen Weise in einem Gehause
mit geeigneter Festigkeit und Dicke und ausreichend Platz fur das Endprodukt erfolgen.

e Der Abstand zwischen den spannungsfiihrenden Metallteilen und der Gehdusewand
muss den Anforderungen des gesamten Gerates entsprechen.

e Um die Abstandsanforderungen nach UL 840 und UL 508C zu erflllen, missen die
Verstarker in einer Umgebung mit Verschmutzungsgrad 2 eingesetzt werden.

e Die UL-Temperaturprifungen wurden mit einer Warmeplatte aus Metall mit den
Gesamtabmessungen 6 in. x 12 in. x 1/8 in. (152,4 mm x 304,8 mm x 3,175 mm)
durchgefihrt. Es liegt im Verantwortungsbereich des Maschinenbauers fiir eine
ausreichende Kuhlung der endgltigen Installation zu sorgen.

e Fur die fUr die Motorverstarker notwendigen Hitzeschutzgerate erfolgte keine Auswertung
nach UL.

e Die Anschlusse sind ausschlieBlich fir eine werkseitige Verdrahtung geeignet.

e Die Motorverstarker wurden nicht im Hinblick auf den Schutz gegen statische Uberlast
und Uberdrehzahl bewertet.

e Fur die DC-Typen erfolgte eine Bewertung nach UL fiir den Betrieb mit einem getrennten
Netzteil mit einer Lauferstillstandspannung von héchstens 150 V und einer
Sekundarleistung von héchstens 10 kVA. Diese Punkte muissen zur Erfiillung der UL-
Anforderungen eingehalten werden.
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G.8

Zusatzliche SicherheitsmalRnahmen
Erdung des Motorgehauses

Stellen Sie sicher, dass das Motorgehause mit der Schutzerde (PE) verbunden ist. Dies
wird mit Hilfe des vierten Drahtes im Motorkabel durch Verbindung von J2-1 oder TB1-1
und dem Motorgehause realisiert.

Gefahr von gefahrlichen Spannungen am Motorgehé&use, die

i Bei nicht ordnungsgemafer Erdung des Motors besteht die

aufgrund der kapazitiven Kopplung zwischen den

CAUTION Motorwicklungen und dem Geh&use entstehen.

>

Anforderungen fiir einen sicheren Betrieb des Verstarkers

Es liegt im Verantwortungsbereich des Maschinenbauers, fiir eine Ubereinstimmung der
gesamten Maschine mit der Maschinenrichtlinie (EN 60204) zu sorgen.

Die folgenden Anforderungen beziehen sich direkt auf den Servoverstarker:
1. Not-Aus

Stellt die Bewegung des Motors eine Gefahr fiir Personen dar, muss der
Anwender fur eine externe fest verdrahtete Not-Aus-Schaltung auf3erhalb
des Verstérkers sorgen. Diese Schaltung muss die Spannung von den
Motoranschliissen des Verstarkers J2-2, J2-3 und J2-4 oder TB1-2, TB1-3

CAUTION und TB1-4 trennen und gleichzeitig den Verstarker sperren (durch

Unterbrechung der Verbindung zu J4-2).

Unter dieser Bedingung lauft der Motor ohne Bremsmoment aus.

NOTE
Wird ein Bremsmoment fur ein schnelles Anhalten des Motors benétigt,
kdnnen die Motorwicklungen durch eine dynamische Bremse mit einer
ohmschen Last beschaltet werden. Der Motor darf bis zur Sperrung des
& Servoverstarkers nicht belastet werden. Die Haltebremse (Option fur
CAUTION Motoren von Danaher Motion) ist nicht zum Anhalten eines drehenden

Motors ausgelegt. Vielmehr dient sie dazu, die Drehbewegung eines Motor
im Stillstand aufgrund eines anliegenden Drehmoments zu verhindern.

2. Unerwartete Bewegung verhindern
Trennen Sie die Spannung vom Anschluss J1 oder TB1, J1 und warten Sie 5

& Minuten, bevor Sie an der Maschine oder anderen Komponenten arbeiten,

von denen eine Verletzungsgefahr durch eine Bewegung der Maschine

CAUTION ausgehen kann.

3. Elektrischen Schlag verhindern

e Schalten Sie bei dem Servoverstéarker nie die Spannung ein, solange der
Deckel gedffnet ist oder etwas an die Schaltung im Deckel
angeschlossen ist.

i e Wenn ein Entfernen des Verstarkers notwendig ist, warten Sie nach dem

Abschalten der Spannung und vor dem L&sen jeglicher Kabel vom
Verstarker oder vor dem Entfernen des Verstarkers aus der

CAUTION Montagevorrichtung mindestens funf Minuten.

AN

e Der Anschluss oder das Trennen von Kabeln oder Leitungen darf nie
unter Spannung erfolgen. Warten Sie nach dem Abschalten und vor dem
Anschluss oder Trennen mindestens funf Minuten.

4. Verbrennungen vermeiden

Die Temperaturen des Verstarker-Kihlkdrpers und -gehéauses oder des
externen Bremswiderstandes kdnnen 60 °C liberschreiten. Von diesen

CAUTION Bereichen geht daher beim Bertihren eine Verbrennungsgefahr aus.

5. Schaden am Verstarker vermeiden

Beachten Sie die folgenden Punkte, um Schaden an dem Servoverstarker wahrend des
Betriebs zu vermeiden:

e Das Stecken oder Ziehen von Steckern darf nie unter Spannung erfolgen.

e Das Anschlieen oder Trennen von Kabeln und Leitungen darf nie unter Spannung
erfolgen.

e Zeigt der Verstarker eine Fehlerbedingung an, muss die Fehlerursache vor einem Fehler-
Reset oder dem Aus- und Anschalten des Verstarkers erst lokalisiert und dann beseitigt
werden.
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G.9

kA

WARNING

NN

EMV-Ubereinstimmung mit EN 61800-3
Einsatz im Wohnbereich

Die in diesem Handbuch beschriebenen Produkte sind nach der Definition
aus IEC 61800-3 eingeschrankt erhaltlich. In Wohnbereichen kann dieses
Produkt Funkstérungen verursachen. In solchen Féllen muss der Anwender
entsprechende Maflinahmen ergreifen.

Da es viele verschiedene Anwendungen gibt, kann der Hersteller des
Verstéarkers die elektromagnetische Vertraglichkeit der Maschine nicht
gewahrleisten. Bei einigen Anwendungen sind ggf. EMV-Methoden

CAUTION zusatzlich zu den von Danaher Motion in den EMV-Testanordnungen

verwendeten Methoden erforderlich.
Allgemeine Empfehlungen zur Verbesserung des EMV-Verhaltens der Maschine

e Verwenden Sie Kabel von Danaher Motion. Diese sind unter Berlcksichtigung der EMV-
Anforderungen hergestellt. Da nur geringfligige Unterschiede im Kabelaufbau enorme
Veranderungen im EMV-Verhalten hervorrufen kdnnen, wird der Einsatz von Einspeise-
und -Ruckfiihrkabeln von Danaher Motion empfohlen.

e Achten Sie beim Verbinden oder Spleif’en von Teilen des Kabels auf die Unversehrtheit
des Kabelschirms auf der ganzen Lénge des fertigen Kabels.

e Getrennte Netzeingangs-, Motorspannungs- und Signalkabel miissen voneinander
mindestens 100 mm (4 in.) entfernt sein, um eine Querkopplung zu vermeiden. Ein
Kreuzen von Kabeln unterschiedlichen Typs muss in einem 90°-Winkel erfolgen.

e Installieren der Kabel in der Nahe des Maschinengestells. Es hat sich als vorteilhaft
erwiesen, die Kabel nach Mdglichkeit immer entlang des Maschinengestells (lokale Erde)
zu fihren. Dadurch werden einige hochfrequente Stérungen/Signale, die sonst Probleme
verursachen kénnten, direkt in die lokale Erde abgeleitet.

e Entfernen Sie die Farbe von allen Installationsorten flir Verstarker, Filter und
Kabelklemmen.

e Einsatz von aufsteckbaren Ferriten in den Kabeln. Der Einsatz von aufsteckbaren
Ferriten auf Kabeln, in denen Stérungen auftreten, kann zu einer verringerten Abstrahlung
durch die Aufnahme der HF-Energie beitragen, bevor diese abgestrahlt wird.

e Verwenden von geeigneten Netzfiltern. Fir CE-Anwendungen wird ein Netzfilter bendtigt.
Weitere Informationen zur Auswahl des NetZfilters siehe D.10.

e Einsatz eines Symmetriegliedes im Motorkabel. Der Einsatz eines mit der U-, V- und W-
Phase in Reihe geschalteten Symmetriegliedes im Motoreinspeisekabel dampft sowohl
leitungsgefiihrte als auch abgestrahlte StorgréRen.

e Stellen Sie fur die Kabelschirme eine gute HF-Erdung sicher. Weiter Informationen dazu
siehe D.10.
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G.10

NOTE

NOTE

Leitungsgefuhrte StérgréRRen
Netzfilter

Um die EMV-Anforderungen nach CE zu erfullen, muss ein externer NetZfilter (in Reihe mit
dem Netz) eingesetzt werden. Es liegt im Verantwortungsbereich des Maschinenbauers, fur
die Anwendung geeignete Filter zu wahlen. Danaher Motion ist Ihnen bei der Auswahl
gerne behilflich. Haufig wird die Auswahl mit Blick auf das Filtern der gesamten Maschine
anstatt nur der einzelnen Verstarker getroffen.

Installieren Sie den NetZfilter so nah wie méglich an die Stelle, an der die
Eingangsspannung in die Maschine / das Gehause eintritt. Platzieren Sie den/die
Verstarker so nah wie mdglich am NetZfilter. Entfernen Sie zum optimalen Filtern der hohen
Frequenzen jegliche Farbe von den Stellen des Verstarkers, der leitenden Oberflache und
Erdungsplatte, mit denen die Filter verbunden sind. Trennen Sie die Eingangsverdrahtung
zum NetZzfilter von der Ausgangsverdrahtung vom Netzfilter, um eine optimale
Leistungsfahigkeit zu erreichen.

Bei der CE-Prifung wurden mehrere NetZfilter fiir die Verwendung mit Motor- und
Ruckflihrungskabeln mit einer Lange von 50 m unter Bedingungen mit den unguinstigsten
leitungsgefiihrten Stérgrofien als geeignet befunden. Die folgende Liste enthalt Filter, die
wahrend der CE-Prifung verwendet worden sind. Finden Sie fiir die richtigen
Kombinationen die entsprechende Filternennleistung fiir die Wechselstromnennwerte.

Corcom 6EQ1 (einphasig)

Corcom 36FCD10 (dreiphasig)

MTE RF30006-4 (dreiphasig)

Schaffner FN258-7, FN258-16, FN258-30, FN3258-16, FN3258-30 (dreiphasig)

Informationen dazu und zu anderen Filtern erhalten Sie bei:

Corcom, Inc. MTE Corporation Schaffner

USA 1-800-468-2023

oder 847-680-7400 USA 1-800-455-4MTE USA 1-800367-5566
Deutschland International 1-262-253- Schweiz 41-32-6816-626
49-89-857920 8200

http://www.cor.com http://www.mtecorp.com http://www.schaffner.com

Eine vollstandige Vorgehensweise fur die Verdrahtung von AC-Verstéarkern der Baureihe S200
finden Sie im Abschnitt Verdrahtung des AC-Verstérkers in diesem Handbuch. Eine
vollstandige Vorgehensweise fiir die Verdrahtung von DC-Verstarkern der Baureihe S200 finden
Sie im Abschnitt Verdrahtung des DC-Verstarkers.

Filter im Motorkabel

In einer typischen Anwendung mussen die Motorleitungen des Verstarkers S200 nicht zusatzlich
gefiltert werden. Bei Maschinen mit mehreren Verstarkern und langen Motorkabeln ist ein mit dem
Motorkabel in Reihe geschaltetes externes Symmetrieglied bei der Verringerung der
leitungsgefuhrten Stérgrofien ggf. erforderlich. Zusatzliche Informationen dazu finden Sie in den
Anwendungshinweisen 106 (Reducing Motor Drive Line Noise (Reduzierung der
leitungsgefihrten StorgréRen des Motorverstarkers)) und 107 (Reducing Motor Drive
Radiated Emissions (Reduzierung der abgestrahlten StérgroRen des Motorverstéarkers))
von Pacific Scientific.

Balun Best.-Nr.: 104-090003-01

Nennstrom 60 A Sinus Spitze (42 Aeff) 5 s

20 A Sinus Spitze (14 Aeff) Dauerstrom
Induktivitat 340 ph (Nennwert)
Energiebemessung 7.200 pJ (Nennwert)
Widerstand 0,021 Q (Nennwert)
Luftspalt 1/1000 Zoll

Erdung der Kabelschirme

Die Kabel fur Motor Power (J2 oder TB1), Feedback (J3), Command I/O (J4) und Serial
Port (J5) missen mit einem Schirm versehen und dieser an die Schutzerde (PE)
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angeschlossen werden. Der Anschluss zur Schutzerde kann Gber den Steckerstift oder die
Hulle realisiert werden.

Alle Kabel, die in Zusammenhang mit den Verstéarkern S200 verwendet
werden, miussen mit einem Schirm versehen und dieser an die Schutzerde
(PE) angeschlossen werden. Einige Kabelschirme kénnen durch die
Kapazitat im Kabel geféhrliche Spannungen fuhren, wenn der Schirm nicht
mit der Schutzerde verbunden ist.

Nebensprechen vermeiden

Um die Gefahr des Nebensprechens zu vermeiden, dirfen sich die Motor-

und Ruckfuhrungskabel nicht in der Nahe von empfindlichen

Signalleitungen (z. B. Telefon- und Kommunikationsleitungen) befinden.

Alle Kabel, die in Zusammenhang mit den Verstarkern S200 verwendet

werden, missen mit einem Schirm versehen und dieser an die Schutzerde

(PE) angeschlossen werden.
Die EMV-Tests wurden mit einem einzigen Verstarker mit Standard-Verdrahtung
durchgefihrt. Wenn bei einer Maschine mehrere Verstarker eingesetzt oder die Maschine
fir eine Umgebung mit sehr geringen Storgrof3en ausgelegt ist, sind ggf. zusatzliche
MaRnahmen notwendig, um die StorgréfRen und/oder die Storanfalligkeit der gesamten
Maschine zu verringern. Eine HF-Erdung der Kabelschirme kann zu einer Verringerung der
abgestrahlten und leitungsgefihrten Stérgrofien sowie zum Schutz gegen eine Anfalligkeit
gegeniber externen und selbst erzeugten Stérungen beitragen.

HF-Erdung der Kabelschirme

e Bei Verwendung eines Kabels mit einer inneren Schirmfolie und getrenntem
aulleren Schirmgeflecht kann das EMV-Verhalten eventuell durch eine
Verbindung der Folie mit dem Schutzanschluss auf dem Stecker verbessert
werden. Dieser Effekt wird weiterhin durch ein Abisolieren des aufReren
Kabelmantels um 10 mm (0,5 in.) in der Nahe des Verstarkers (im Bereich 0,6
m bzw. 2 ft.) unterstiitzt. Dabei wird das Schirmgeflecht freigelegt und mittels
einer 360°-Kabelklemme mit der Erdungsplatte verbunden.

e Steht eine Erdungsplatte an den Motorenden der Kabel zur Verfligung, kann
die ahnliche Verwendung einer leitenden Klemme zum Anschluss des Schirms
an die Erdungsplatte diese Wirkung zusatzlich unterstitzen. Eine
Klemmverbindung der Kabelschirme mit der Schutzerde (PE) reduziert
normalerweise den Pegel der Storgréf3en und erhoht die Storfestigkeit.

Beispiel einer 360°-Klemmverbindung der Kabelschirme
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G.11 Bremswiderstand
Bremsverdrahtung (AC-Verstarker)

Eine vollstandige Vorgehensweise, die fur einen externen Bremswiderstand mit einem AC-
Verstarker gilt, finden Sie im Abschnitt zur Verdrahtung des AC-Basisverstarker. Zusatzlich zu
den Informationen in diesem Kapitel sollte bei der Verwendung der Verstarker in einer CE-
Installation ein ordnungsgemal geerdetes und geschirmtes Bremskabel zur Verringerung der
Storgrofien des gesamten Systems eingesetzt werden.

Zugangliche Bremskabel

Bei Verwendung eines externen Bremswiderstandes sollte das Kabel fur 450
V DC ausgelegt und der Schirm an PE angeschlossen sein, wenn das

CAUTION  Bremskabel wiahrend des Normalbetriebs der Maschine zuganglich ist.

HF-Erdung des Bremskabelschirms
Bei Verwendung eines Bremswiderstandes in einer CE-Installation muss das
Kabel ausreichend bemessen und dessen Schirmgeflecht aus
Sicherheitsgriinden mit der Schutzerde (PE) verbunden sein. Aus EMV-
NOTE Griinden ist eine Klemmverbindung zur Erdungsplatte mittels einer 360°-
Klemme notwendig.

G.12 Zusatzliche EMV-Informationsquellen
Zusatzliche Informationen zum EMV-Verhalten und Methoden zur Verringerung der
Storgrofien finden Sie auf der Homepage von Danaher Motion (www.DanaherMotion.com).

Anwendungshinweis EMI Noise Checklist (Checkliste zu elektromagnetischen Stérungen)
von Kollmorgen

Anwendungshinweis 106 - Reducing Motor Drive Line Noise (Reduzierung der
leitungsgefuhrten Stérgrofien des Motorverstarkers) von Pacific Scientific
Anwendungshinweis 107 - Reducing Motor Drive Line Noise (Reduzierung der
abgestrahlten StorgréRen des Motorverstarkers) von Pacific Scientific

Produkthandbuch fiir S200-VTS 147



Vertrieb und Service

Wir bieten Ihnen einen kompetenten und schnellen Service. Wahlen Sie das zustandige regionale
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