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1 Allgemeine Informationen

1.1 Bestellnummer

P0OS-123-U"'-20302 - mit analogem +10 V Differenzausgang oder 4... 20 mA Ausgang und analoger Sen-
sorschnittstelle
POS-123-P-2030 - mit integrierter Leistungsendstufe bis 2,6 A (siehe Zusatzinformation)

POS-123-U-SSI-2030 - mit analogem +£10 V Differenzausgang oder 4... 20 mA Ausgang, SSI Sensorschnitt-
stelle und 0... 10 V Ausgang als Diagnosesignal fir den SSI Sensor (siehe Zusatzin-
formation)

Erweiterte, alternative Versionen

PPC-125-U-PDP - mit analogem +10 V Differenzausgang oder 4... 20 mA Ausgang, SSI oder analoger
Sensorschnittstelle und Profibusschnittstelle
UHC-126-U-ECT - mit analogem £10 V Differenzausgang oder 4... 20 mA Ausgang, SSI oder analoger

Sensorschnittstelle und Ethercat Schnittstelle

1.2 Lieferumfang

Zum Lieferumfang gehort das Modul inkl. der zum Geh&use gehdrenden Klemmblécke.
Profibusstecker, Schnittstellenkabel und weitere ggf. bendtigte Teile sind separat zu bestellen.
Diese Dokumentation steht als PDF Datei auch im Internet unter www.w-e-st.de zur Verfligung.

1.3 Zubehor

WPC-300 - Bedienprogramm (auf unserer Homepage unter Produkte/Software)

' Gegenuiber &lteren Versionen, bei denen bei der Bestellung: A fiir Spannung und I fiir Strom angegeben werden musste,
ist in der Variante U der Ausgang programmierbar (U steht fir universell).

2 Die Versionsnummer setzt sich aus der Hardwareversion (die ersten zwei Stellen) und der Softwareversion (die letzten
beiden Stellen) zusammen. Infolge der Weiterentwicklung der Produkte kdnnen diese Nummern variieren. Sie sind zur Be-
stellung nicht grundsétzlich notwendig. Es wird automatisch immer die neueste Version geliefert.
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1.4 Verwendete Symbole

# Aligemeiner Hinweis
A Sicherheitsrelevanter Hinweis

1.5 Handhabung der Dokumentation

Diese Dokumentation ist derart strukturiert, dass bis zum Kapitel 6 die Standardbaugruppe beschrieben wird.
Erweiterungen, die die Leistungsendstufe oder die SSI Schnittstelle betreffen, werden in den Kapiteln:
LZUSATZINFORMATION ...“ beschrieben.

1.6 Impressum

W.E. St. Elekironik GmbH o

ATP HYDRAULIK AG
Aahusweg 8

CH-6403 Kussnacht am Rigi

Gewerbering 31
41372 Niederkriichten

Tel.:  +49 (0)2163 577355-0 info@atphydraulik.ch
Fax.: +49 (0)2163 577355 -11 www.atphydraulik.com

Homepage: www.w-e-st.de oder www.west-electronics.com

EMAIL: info@w-e-st.de
Datum: 02.02.2015

Die hier beschriebenen Daten und Eigenschaften dienen nur der Produktbeschreibung. Der Anwender ist ange-
halten, diese Daten zu beurteilen und auf die Eignung fir den Einsatzfall zu prifen. Eine allgemeine Eignung
kann aus diesem Dokument nicht abgeleitet werden. Technische Anderungen durch Weiterentwicklung des in
dieser Anleitung beschriebenen Produktes behalten wir uns vor. Die technischen Angaben und Abmessungen
sind unverbindlich. Es kénnen daraus keinerlei Anspriiche abgeleitet werden.

Dieses Dokument ist urheberrechtlich geschitzt.
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1.7 Sicherheitshinweise

Bitte lesen Sie diese Dokumentation und Sicherheitshinweise sorgfaltig. Dieses Dokument hilft Ihnen, den Ein-
satzbereich des Produktes zu definieren und die Inbetriebnahme durchzufiihren. Zusatzliche Unterlagen (WPC-
300 fur die Inbetriebnahme Software) und Kenntnisse tUber die Anwendung sollten berlicksichtigt werden bzw.
vorhanden sein.

Allgemeine Regeln und Gesetze (je nach Land: z. B. Unfallverhiitung und Umweltschutz) sind zu beriicksichti-

Diese Module sind fur hydraulische Anwendungen im offenen oder geschlossenen Regelkreis
konzipiert. Durch Geratefehler (im Modul oder an den hydraulischen Komponenten), Anwen-
dungsfehler und elektrische Stérungen kann es zu unkontrollierten Bewegungen kommen. Ar-
beiten am Antrieb bzw. an der Elektronik dirfen nur im ausgeschalteten und drucklosen Zu-
stand durchgefihrt werden.

Dieses Handbuch beschreibt ausschlielich die Funktionen und die elektrischen Anschlisse
dieser elektronischen Baugruppe. Zur Inbetriebnahme sind alle technischen Dokumente, die
das System betreffen, zu bertcksichtigen.

Anschluss und Inbetriebnahme dirfen nur durch ausgebildete Fachkrafte erfolgen. Die Betriebs-
anleitung ist sorgfaltig durchzulesen. Die Einbauvorschrift und die Hinweise zur Inbetriebnahme
sind zu beachten. Bei Nichtbeachtung der Anleitung, bei fehlerhafter Montage und/oder unsach-
gemaéaler Handhabung erléschen die Garantie- und Haftungsanspriiche.

ACHTUNG!

Alle elektronischen Module werden in hoher Qualitat gefertigt. Es kann jedoch nicht ausge-
schlossen werden, dass es durch den Ausfall von Bauteilen zu Fehlfunktionen kommen kann.
Das Gleiche gilt, trotz umfangreicher Tests, auch fir die Software. Werden diese Geréte in si-
cherheitsrelevanten Anwendungen eingesetzt, so ist durch geeignete Mallnahmen auf3erhalb
des Gerates fur die notwendige Sicherheit zu sorgen. Das Gleiche gilt fiir Stérungen, die die
Sicherheit beeintrdchtigen. Fir eventuell entstehende Schaden kann nicht gehaftet werden.

Weitere Hinweise

s PP s B

e Der Betrieb des Moduls ist nur bei Einhaltung der nationalen EMV Vorschriften erlaubt. Die
Einhaltung der Vorschriften liegt in der Verantwortung des Anwenders.

e Das Gerat ist nur flr den Einsatz im gewerblichen Bereich vorgesehen.

e Bei Nichtgebrauch ist das Modul vor Witterungseinflissen, Verschmutzungen und mechani-
schen Beschadigungen zu schitzen.

e Das Modul darf nicht in explosionsgefahrdeter Umgebung eingesetzt werden.
o Die Luftungsschlitze durfen fur eine ausreichende Kuhlung nicht verdeckt werden.

e Die Entsorgung hat nach den nationalen gesetzlichen Bestimmungen zu erfolgen.
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2 Eigenschaften

Dieses Elektronikmodul wurde zur Steuerung von hydraulischen Positionierantrieben entwickelt. Proportional-
ventile mit integrierter oder externer Elektronik kénnen mit dem Differenzausgang angesteuert werden.

Die interne Profilgenerierung ist optimiert fir das wegabhangige Bremsen oder den NC Regelmodus. Der Reg-
ler und die Einstellung des Reglers sind an die typischen Anforderungen angepasst und ermdglichen so eine
schnelle und unkritische Optimierung des Regelverhaltens. Die Regelfunktionen bieten dabei eine hohe Genau-
igkeit bei gleichzeitig hoher Stabilitat fiir hydraulische Antriebe. Uber die externe Positions- und Geschwindig-
keitsvorgabe wird der Bewegungszyklus gesteuert, im SDD-Modus als besonders robuste und einfach zu para-
metrierende Regelung und im NC-Modus Uber den internen Profilgenerator.

Alternativ ist das Modul (P-Version) mit integrierter Leistungsendstufe (siehe Zusatzinfo: LEISTUNGS-
ENDSTUFE) verfugbar. Der Vorteil der integrierten Leistungsendstufe liegt in dem integrierten Regelverhalten
ohne zusétzliche Totzeiten. Hierdurch wird eine héhere Dynamik bzw. héhere Stabilitét erreicht.

Fur den Einsatz mit digitalen Sensoren (siehe Zusatzinfo: SSI SCHNITTSTELLE) ist die Erweiterung SSI még-
lich. Sensoren mit bis zu einem pm Signalauflésung kénnen eingesetzt werden.

Die Parametrierung (USB Schnittstelle) wird durch unser WPC-300 Programm unterstitzt. Diverse Funktionen
unterstutzen die Inbetriebnahme und Fehlersuche.

Typische Anwendungen: Allgemeine Positionierantriebe, schnelle Transportantriebe, Handhabungssysteme,
geschwindigkeitsgeregelte Achsen sowie Kopiersteuerungen.

Merkmale

e Analoge Positions- und Geschwindigkeitsvorgabe
e Analoge Wegsensoren
e Einfache und intuitive Skalierung des Sensors
e Optional: Start-Up Assistent zur einfachen und schnellen Inbetriebnahme
o Datenvorgabe fiir die Bewegung in mm bzw. mm/s
¢ Interne Profildefinition durch Vorgabe von Beschleunigungen, Geschwindigkeit
und Verzégerungen
¢ Prinzip des wegabhangigen Bremsens fiir kiirzeste Hubzeiten
o NC Profilgenerator fiir konstante Geschwindigkeit
o Erweiterte Regelungstechnik mit Pr1 Regler, Driftkompensation und Feinpositionierung
e Optimaler Einsatz mit iiberdeckten Proportionalventilen und mit Nullschnitt Regelventilen

o Fehler Diagnostik und erweiterte Funktionsiiberpriifung

e Vereinfachte Parametrierung mit WPC-300 Software

e Optional:
o Integrierte Leistungsendstufe (P-Version)

o 88l Sensorschnittstelle
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2.1 Kompatibilitét

Infolge der Weiterentwicklung der Produkte kommt es zu folgenden kleineren Unterschieden bei der Paramet-
rierung und der Funktionalitat:

Funktionalitat:
1. Abwartskompatibel zu den alteren Modulen.

2. Anschlusskompatibel.

3. Baudrate: Die Standardbaudrate wurde von 9600 Baud auf 57600 Baud erhéht. Dies ist im WPC-300
unter OPTIONS/SETTINGS/INTERFACE anzupassen.
FIXBAUDRATE = 57600 und/oder AUTO BAUDRATE DETECTION = 57600

4. Regelungstechnische und funktionale Erweiterungen:
a. Programmierbarer analoger Ausgang: dadurch vereinfachte Lagerhaltung, da nur noch eine
Version (U statt A und I) notwendig ist.
Verbesserter Profilgenerator.
Bessere Trennung zwischen dem SDD und NC Modus.
PT1-Filter zur Stabilisierung des Regelverhaltens
Driftkompensation / Feinpositionierung
Optional: automatische Inbetriebnahme

~ooo0CT

Parametrierung:
1. Standardisierung von Parameternamen.

2. Einfachere und intuitivere Signalanpassung von Sensoren und analogen Eingéangen.
3. Kompatibilitdtsmodus fur die Eingangssignalskalierung (AINMODE), falls notwendig.

4. Ausgangssignalanpassung tber das Kommando SIGNAL:U zur Strom / Spannungsumschaltung und
zur Anpassung der Polaritat (das POL Kommando entfallt).
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2.2 Gerédtebeschreibung

Standardmodul, Modul inkl. Leistungsendstufe siehe Punkt 7.2.

’-_7 99,0000 mm 4“ “ ~==— 23,0000 mm

114,0000 mm
Made in Germany
Date: Add..
ID:
Ce 2 R
W.E.ST. Etektronik
D-41372 Niederkrtichten
Homepage: http:/Aww.w-e-st.de
0 U g ‘
Typenschild und Anschlussbelegung LARA
Type plate and terminal pin assignment ? ? ? ?
S8 686
W.E.ST.
Read;‘ 9 9
LEDS —— Klemmbldcke (steckbar)

Terminals (removable)

=

USB-Interface |
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3 Anwendung und Einsatz

3.1 Einbauvorschrift

e Dieses Modul ist fiir den Einbau in einem geschirmten EMV-Gehause (Schaltschrank) vorgesehen. Alle
nach aufRen fihrenden Leitungen sind abzuschirmen, wobei eine lickenlose Schirmung vorausgesetzt
wird. Beim Einsatz unserer Steuer- und Regelmodule wird vorausgesetzt, dass keine starken elektro-
magnetischen Stérquellen in der Ndhe des Moduls installiert werden.

o Typischer Einbauplatz: 24 V Steuersignalbereich (ndhe SPS)
Durch die Anordnung der Geréte im Schaltschrank ist eine Trennung zwischen dem Leistungsteil und
dem Signalteil sicherzustellen.
Die Erfahrung zeigt, dass der Einbauraum nahe der SPS (24 V-Bereich) am besten geeignet ist. Alle
digitalen und analogen Ein-und Ausgange sind im Gerat mit Filter und Uberspannungsschutz versehen.

e Das Modul ist entsprechend den Unterlagen und unter EMV-Gesichtspunkten zu montieren und zu ver-
drahten. Werden andere Verbraucher am selben Netzteil betrieben, so ist eine sternférmige Massefih-
rung zu empfehlen. Folgende Punkte sind bei der Verdrahtung zu beachten:

e Die Signalleitungen sind getrennt von leistungsfiihrenden Leitungen zu verlegen.
e Analoge Signalleitungen miissen abgeschirmt werden.

e Alle anderen Leitungen sind im Fall starker Stérquellen (Frequenzumrichter, Leistungs-
schitze) und Kabellangen > 3 m abzuschirmen. Bei hochfrequenter Einstrahlung kénnen
auch preiswerte Klappferrite verwendet werden.

e Die Abschirmung ist mit PE (PE Klemme) mdglichst nahe dem Modul zu verbinden. Die loka-
len Anforderungen an die Abschirmung sind in jedem Fall zu beriicksichtigen. Die Abschir-
mung ist an beiden Seiten mit PE zu verbinden. Bei Potentialunterschieden ist ein Potential-
ausgleich vorzusehen.

e Bei groleren Leitungsldngen (> 10 m) sind die jeweiligen Querschnitte und Abschirmungs-
maflnahmen durch Fachpersonal zu bewerten (z. B. auf mdgliche Stérungen und Stérquel-
len sowie bezlglich des Spannungsabfalls). Bei Leitungslangen tber 40 m ist besondere
Vorsicht geboten und ggf. Riicksprache mit dem Hersteller zu halten.

e Eine niederohmige Verbindung zwischen PE und der Tragschiene ist vorzusehen. Transiente Stérspan-
nungen werden von dem Modul direkt zur Tragschiene und somit zur lokalen Erdung geleitet.

e Die Spannungsversorgung sollte als geregeltes Netzteil (typisch: PELV System nach IEC364-4-4,
sichere Kleinspannung) ausgefthrt werden. Der niedrige Innenwiderstand geregelter Netzteile ermog-
licht eine bessere Stérspannungsableitung, wodurch sich die Signalqualitét, insbesondere von hochauf-
I6senden Sensoren, verbessert. Geschaltete Induktivitdten (Relais und Ventilspulen) an der gleichen
Spannungsversorgung sind immer mit einem entsprechenden Uberspannungsschutz direkt an der
Spule zu beschalten.
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3.2 Typische Systemstruktur
Dieses minimale System besteht aus folgenden Komponenten:

*1) Proportionalventil (oder auch Regelventil): Der Ventiltyp bestimmt im Wesentlichen die Genauigkeit.
Bei Regelventilen ist es vorteilhaft, Ventile mit integrierter Elektronik einzusetzen.

(*2) Hydraulikzylinder

(*3) Integriertes Wegmesssystem mit analoger oder digitaler SSI Schnittstelle
(alternativ auch mit externem Messsystem)

(*4) Regelbaugruppe POS-123-*
(*5) Schnittstelle zur SPS mit analogen und digitalen Signalen

*4

CONTROL MINMAX

Speed
*5

Position

3.3 Funktionsweise

Dieses Regelmodul unterstiitzt die einfache Punkt-zu-Punkt Positionierung mit hydraulischen Antrieben. Das
System arbeitet nach dem Prinzip des wegabhangigen Bremsens, d. h. die Regelverstarkung wird Gber die Pa-
rameter D:A und D:B (Bremsweg) eingestellt. Alternativ arbeitet das Modul im NC Modus mit Vorgabe der
Kreisverstdrkung und einem internen Profilgenerator. In diesem Modus wird die Geschwindigkeit Gber den
Schleppfehler geregelt.

Die Bremscharakteristik / Verstarkungscharakteristik kann tiber den Parameter CTRL linear (LIN) oder anna-
hernd quadratisch (SQRT1) eingestellt werden. Bei normalen Proportionalventilen ist SQRT1 die Standardein-
stellung. Bei Regelventilen mit linearer Kennlinie hangt es von der Anwendung ab. Wird bei diesen Ventilen LIN
gewahlt, so kann oft ein deutlich kiirzerer Bremsweg (D:A und D:B) eingestellt werden. Im NC-Modus ist die
LIN Einstellung ebenfalls zu empfehlen.

Ablauf der Positionierung:

Der Positioniervorgang wird Uber die Schalteingange gesteuert. Nach dem Anlegen der Freigabe (ENABLE)
wird im Modul die Sollposition gleich der Istposition gesetzt und der Antrieb bleibt geregelt auf der aktuellen Po-
sition stehen. Uber den READY Ausgang wird jetzt die allgemeine Betriebsbereitschaft zurlickgemeldet. Mit
dem START Signal wird der analoge Sollwert (PIN 13) als neue Sollposition tUbernommen. Der Antrieb fahrt un-
mittelbar zur neuen Sollposition und meldet das Erreichen der Position tber den InPos Ausgang zurlick. Der
InPos Ausgang bleibt aktiv, solange die Position gehalten wird und solange das START Signal anliegt.
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Im Handbetrieb (START ist deaktiviert) kann der Antrieb tber HAND+ oder HAND- gefahren werden. Der An-

trieb fahrt gesteuert mit den programmierten Handgeschwindigkeiten.
Beim Abschalten des HAND (+ oder -) Signals wird die aktuelle Istposition als Sollposition tibernommen und der

Antrieb bleibt geregelt stehen.
Gleichzeitig kann der Handbetrieb auch bei fehlender Istposition (im Fall eines Sensorfehlers oder wenn der

Volumenstrom P-A und B-T

+
v MAX:A

Regelrichtung

Ausfahren

Regelrichtung

Einfahren

V- MAX:B

normale Arbeitsbereich verlassen wurde) eingesetzt werden, um die Achse zu einem definierten Ziel zu fahren.

Einflisse auf die Positioniergenauigkeit:

Die Genauigkeit der Positionierung wird im Wesentlichen durch die hydraulischen und mechanischen Gegeben-
heiten bestimmt. So ist die richtige Ventilauswahl ein entscheidender Punkt. Weiterhin sind zwei sich widerspre-
chende Anforderungen (kurze Hubzeit und hohe Genauigkeit) bei der Systemauslegung zu beriicksichtigen.
Die Einschrénkungen auf der elektronischen Seite liegen bei der Auflésung der analogen Signale, wobei eine
Auflésung von < 0,01 % unserer Module nur bei langen Huben bertcksichtigt werden muss. Weiterhin ist die
Linearitat der einzelnen Signalpunkte (SPS, Sensor und Regelmodul) zu beachten.

Es ist auf jeden Fall zu empfehlen, das statische und dynamische Verhalten der hydraulischen Achse bei der

Systemauslegung zu berechnen. Um dies zu unterstiitzen benétigen wir als Basisinformationen folgende Kenn-

daten:

- die minimale Zylindereigenfrequenz,

- die maximale theoretische Geschwindigkeit beim Ausfahren und die maximale theoretische Geschwindig-
keit beim Einfahren,

- die Ventileigenschaften (Eigenfrequenz, Nullschnitt oder positive Uberdeckung, Hysterese und Durchfluss-
verstarkung),

- Versorgungsdruck und Pumpenvolumenstrom, ggf. Informationen, ob ein Speicher vorhanden ist

- und das allgemeine Anforderungsprofil (welche Genauigkeit wird gewlinscht, was ist die Funktion/Aufgabe
der Achse (Positionieren, Positionieren unter Beriicksichtigung einer Gegenkraft, ...))
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3.4 Inbetriebnahme

Schritt

Tatigkeit

Installation

Installieren Sie das Gerat entsprechend dem Blockschaltbild. Achten Sie dabei
auf die korrekte Verdrahtung und eine gute Abschirmung der Signale. Das Gerét
muss in einem geschuitzten Gehduse (Schaltschrank oder Ahnliches) installiert
werden.

Erstes Einschalten

Sorgen Sie dafir, dass es am Antrieb zu keinen ungewollten Bewegungen kom-
men kann (z. B. Abschalten der Hydraulik). SchlieRen Sie ein Strommessgerat an
und Uberpriifen Sie die Stromaufnahme des Geréates. Ist sie hoher als angegeben,
so liegen Verdrahtungsfehler vor. Schalten Sie das Gerat unmittelbar ab und
Uberpriifen Sie die Verdrahtung.

Aufbau der
Kommunikation

Ist die Stromaufnahme korrekt, so sollte der PC (das Notebook) tber die serielle
Schnittstelle angeschlossen werden. Den Aufbau der Kommunikation entnehmen
Sie den Unterlagen des WPC-300 Programms.

Die weitere Inbetriebnahme und Diagnose werden durch diese Bediensoftware
unterstitzt.

Vorparametrierung

Parametrieren Sie jetzt (anhand der Systemauslegung und der Schaltplane) fol-
gende Parameter:

Den ARBEITSHUB, die SENSOREINSTELLUNG, das AUSGANGSSIGNAL so-
wie die BESCHLEUNIGUNG und VERZOGERUNG.

Diese Vorparametrierung ist notwendig, um das Risiko einer unkontrollierten Be-
wegung zu minimieren.

Parametrieren Sie die fur das Stellglied spezifischen Einstellungen (MIN fir die
Uberdeckungskompensation und MAX fir die maximale Geschwindigkeit).
Reduzieren Sie die Geschwindigkeit (Kommando VELO) auf einen fir die Anwen-
dung unkritischen Wert.

Stellsignal

Kontrollieren Sie das Stellsignal mit einem Spannungsmessgerat. Das Stellsignal
(PIN 15 nach PIN16) liegt im Bereich von = 10 V. Im jetzigen Zustand sollte es
0 V haben. Respektive bei Stromsignalen sollte ca. 0 mA flieen.

Hydraulik einschalten

Jetzt kann die Hydraulik eingeschaltet werden. Da das Modul noch kein Signal
generiert, sollte der Antrieb stehen oder leicht driften (mit langsamer Geschwin-
digkeit die Position verlassen).

ENABLE aktivieren

ACHTUNG! Der Antrieb kann jetzt seine Position verlassen und mit voller Ge-
schwindigkeit in eine Endlage fahren. Ergreifen Sie Sicherheitsmalinahmen, um
Personen- und Sachsch&den zu verhindern.

Der Antrieb steht in der aktuellen Position (mit ENABLE wird die Istposition als
Sollposition tbernommen). Sollte der Antrieb in eine Endlage fahren, so ist ver-
mutlich die Polaritat falsch.

Geschwindigkeitsvorgabe

Uber den Parameter VELO oder die externe Geschwindigkeitsvorgabe (abhangig
von SIGNAL:V) kann die Geschwindigkeit begrenzt werden.

HAND Betrieb

Ist START deaktiviert, so kann die Achse im Handbetrieb mit HAND+ oder HAND-
gefahren werden. Nach dem Deaktivieren der HAND Signale bleibt die Achse ge-
regelt an der aktuellen Position stehen.

START aktivieren

Mit dem Startsignal wird der Sollwert des analogen Sollwerteingangs tibernom-
men und die Achse fahrt zu der vorgegebenen Zielposition. Wird START deakti-
viert, so stoppt die Achse Uiber den eingestellten Bremsweg D:S.

Regler optimieren

Optimieren Sie jetzt die Regelparameter entsprechend lhrer Anwendung bzw. Ih-
ren Anforderungen.
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3.5 Der Inbetriebnahme Assistent

Die gesonderten Informationen zu dem Inbetriebnahme-Assistenten® entnehmen Sie dem Dokument:

»Inbetriebnahme-Assistent fiir Positioniersteuerungen®.

3 Der Inbetriebnahme-Assistent ist nur in speziellen Varianten der Positioniersteuerungen vorhanden.
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4 Technische Beschreibung

4.1 Eingangs- und Ausgangssignale

Anschluss Versorgung
PIN 3 Spannungsversorgung (siehe technische Daten)
PIN 4 0 V (GND) Anschluss
Anschluss Analoge Signale
PIN9/10 Externe Geschwindigkeitsvorgabe (V), Signalbereich 0... 10 V, skalierbar (SIGNAL:V)
PIN 13 Position Sollwert (W), Signalbereich 0... 10 V oder 4... 20 mA, skalierbar (SIGNAL:W)
PIN 14 Position Istwert (X), Signalbereich 0... 10 V oder 4... 20 mA, skalierbar (SIGNAL:X)
PIN 11/ PIN 12 0 V (GND) Anschluss fir die analogen Signale
PIN 15/ 16 Stellgrofie, Ausgang zum Ventil.
Signalart und Polaritét wahlbar mit dem Parameter SIGNAL:U.
Anschluss Digitale Ein- und Ausgédnge
PIN 8 Enable Eingang:

Dieses digitale Eingangssignal initialisiert die Anwendung und die Fehlermeldungen werden
geldscht. Der Regler und das READY Signal werden aktiviert. Das Ausgangssignal zum
Stellglied wird freigegeben.

Als Sollposition wird die aktuelle Istposition ibernommen und der Antrieb bleibt geregelt an
der aktuellen Position stehen. Bei deaktiviertem Eingang ist der Ausgang (Stellsignal) abge-
schaltet (Achtung, EOUT Kommando beachten).

PIN 7 START (RUN) Eingang:

Der Positionsregler ist aktiv, die externe analoge Sollposition wird als Sollwert ibernommen.
Wird der Eingang wahrend der Bewegung deaktiviert, so wird das System innerhalb des
eingestellten Notbremswegs (D:S) gestoppt.

PIN 6 HAND + Eingang:

Handbetrieb (START = OFF), der Antrieb fahrt mit der programmierten Geschwindigkeit in
die jeweilige programmierte Richtung. Nach dem Deaktivieren wird die aktuelle Istposition
als Sollposition ibernommen. Der START (RUN)- Eingang hat Prioritat gegenliber dem
HAND+ Eingang.

Bei fehlendem Sensorsignal kann der Antrieb (externes ENABLE Signal = ON) im Handmo-
dus gefahren werden.
PIN 5 HAND - Eingang:

Handbetrieb (START = OFF), der Antrieb fahrt mit der programmierten Geschwindigkeit in
die jeweilige programmierte Richtung. Nach dem Deaktivieren wird die aktuelle Istposition
als Sollposition tUbernommen. Der START (RUN)- Eingang hat Prioritdt gegentiber dem
HAND- Eingang.

Bei fehlendem Sensorsignal kann der Antrieb (externes ENABLE Signal = ON) im Handmo-

dus gefahren werden.

PIN 1 READY Ausgang:

ON: Modul ist freigegeben, es liegt kein erkennbarer Fehler vor.

OFF: Enable (PIN 8) ist deaktiviert oder ein Fehler (Sensorfehler oder interner Fehler)
wurde erkannt (abhéngig vom SENS-Kommando).

PIN 2 STATUS Ausgang:

ON: INPOS-Meldung. Die Achse steht innerhalb des INPOS Fensters.
OFF: INPOS-Meldung. Die Achse steht auRerhalb des INPOS Fensters.
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4.2 LED Definitionen

LEDs Beschreibung der LED-Funktion
GRUN Identisch mit dem READY Ausgang.
AUS: Keine Stromversorgung oder ENABLE ist nicht aktiviert
AN: System ist betriebsbereit
Blinkend: Fehler erkannt.
(Abhangig vom SENS-Kommando)
GELB A Identisch mit dem STATUS Ausgang.
AUS: Die Achse steht auflerhalb des INPOS Fensters.
AN: Die Achse steht innerhalb des INPOS Fensters.

GRUN + GELB A 1. Lauflicht (liber alle LEDs): Der Bootloader ist aktiv! Keine normalen Funktionen
sind moglich.

2. Alle 6 s blinken alle LEDs dreimal kurz auf: Ein interner Datenfehler wurde ent-
deckt und automatisch behoben! Das Modul funktioniert weiterhin ordnungsgeman.
Um die Fehlermeldung zu quittieren, muss die Stromversorgung zum Modul einmal
kurz abgeschaltet werden.

GELB A + GELB B | Die beiden gelben LEDs blinken abwechselnd im 1 s Takt: Die nichtfliichtig gespei-
cherten Parameterdaten sind inkonsistent! Um diesen Fehler zu quittieren, missen die
Daten mittels des SAVE Befehls / Buttons im WPC gesichert werden.
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4.4 Typische Verdrahtung

24V
oV
g FErmor/inPes Spannungsversorgung
[ Ready
2
7
K3
£ 12 3 4
(=2
& Hand+
T oo
o— @
g =
5 5
1 g 1 :
@ 9. 10 1 12 @
7% 1
7 .
Analog : g ——— |l 1
igkeil t I LI / 1
0..10V/4..20mA  ° ' I o (U7 1 Zum Leistungsverstarker /
i 1 Stetigventil +- 10V.
: 1 I Differenzeingang verwenden.
1! : Bei 4... 20mA PIN 15 gegen PIN 12.
1
— !
Analoger Sollwert 6-;—|—
0..10V/4... 20mA v | | | \ow ~ -~ """ 7
P
Analoger Istwert .j:_/ .
0...10V/4... 20mA % : N
4

4.5 Anschlussbeispiele

2.B.24V
SPS/PLC 0...10 V Geschwindigkeitssignal SPS oder Sensor 4... 20 mA zwei Leitertechnik
—pe——  +|N PIN 10 +In PIN 13 oder 14
——y— PN r PIN 12 (GND)
L. GNDPIN 11
2.B.24V

SPS/PLC 0...10V Sensor-/ Sollwertsignal
SPS oder Sensor 4... 20 mA drei Leitertechnik

+In PIN 13 oder 14

_r InPIN 12 (GND) PIN 12 (GND)

g +In PIN 13 oder PIN 14

Ventile (6 + PE Stecker) mit integrierter Elektronik

—l-‘— A: 24V Versorgung
—‘—|— B: 0V Versorgung

PIN12 = =g =l= =C:GND oder Enable
PIN 15 g ) : + Differenzeingang

PIN 16 _I_,_ E : - Differenzeingang

F : Diagnosesignal

+pE_
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4.6 Technische Daten

Versorgungsspannung [VDC] | 12... 30 (inkl. Rippel)
Strombedarf [mA] | <100
Externe Absicherung [A] | 1 mittel trage
Digitale Eingénge [V] | Logik 0: <2

[V] | Logik 1: > 10
Eingangswiderstand [kQ] | 25
Digitale Ausgénge [V] | Logik 0: <2

[V] | Logik 1: > 12 (50 mA)
Analoge Eingange (Sensor- [V] | O... 10; 25 kOhm
und Sollwertsignal) [mA] | 4... 20; 250 Ohm
Signalauflésung [%] | 0,003 inkl. Oversampling

(maximale Auflésung = 1 um)
Geschwindigkeitseingang [V] | O... 10; 90 kOhm
[mA] | 4... 20 ; 240 Ohm

[%] | 0,003
Analoge Ausgénge
Spannung [V] | 2 x0... 10; Differenzausgang

[mA] | 10 (max. Last)

Signalauflésung [%] | 0,006
Strom [mA] | 4... 20; 390 Ohm maximale Last
Signalauflésung [%] | 0,006
Regler Abtastzeit [ms] | 1
Serielle Schnittstelle USB in RS 232C Emulation

(9600... 57600 Baud, 1 Stoppbit,
no parity, Echo Mode)

Gehause Snap-On Modul nach EN 50022
Polyamid PA 6.6
Brennbarkeitsklasse VO (UL94)

Gewicht [kg] | 0,170

Schutzklasse 1P20

Temperaturbereich [°C] | -20... 60

Lagertemperatur [°C] | -20...70

Luftfeuchtigkeit [%] | <95 (nicht kondensierend)
Anschlisse USB-B

4 x 4pol. Anschlussblécke
PE: Gber die DIN Tragschiene

EMV EN 61000-6-2: 8/2005
EN 61000-6-4: 6/2007 ; A1:2011
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5 Param

eter

5.1 Parameteriibersicht

Gruppe Kommando Werkseinstellung Einheit Beschreibung
Basisparameter
LG EN | - Sprachumschaltung
MODE STD | - Umfang der Parameteransicht.
SENS ON | - Fehlertiberwachung
EOUT 00,01 % Ausgangssignal bei fehlender Freigabe.
HAND:A 3330 | 0,01 & Stellgrée im Hand Modus
HAND:B -3330 | 0,01 %
INPOS 200 | pm Bereich fur das InPos Signal
‘ Signalanpassung
SYS_RANGE 100 | mm Arbeitshub der Achse
‘ Sensorskalierung
SIGNAL:X U0-10 Typ des Eingangssignals
N_RANGE:X 100 | mm Nennlédnge des Sensors
OFFSET:X 0 | pm Offset des Sensors
‘ Sollwertskalierung
‘ SIGNAL:W U0-10 | - Typ des Eingangssignals
‘ Geschwindigkeitsvorgabe
SIGNAL:V OFF | - Typ des Eingangssignals (OFF = Parameter VELO ist ak-
tiv)
VELO 10000 | 0,01 % Interner Geschwindigkeitswert
VRAMP 200 | ms Rampenzeit fur den externen Eingang.
Profilgenerator
VMODE SDD | - Positioniermethode
ACCEL 250 | mm/s? Beschleunigung im NC Modus
VMAX 50 | mm/s Maximale Geschwindigkeit im NC Modus
Reglerparametrierung
A:A 100 | ms Beschleunigungszeiten im SDD Modus
A:B 100 | ms
D:A 25 | mm Bremsweg und Nachlaufweg im SDD Modus
D:B 25 | mm
D:S 10 | mm
VO:A 10 | 1/s Kreisverstarkung im NC Modus
V0:B 10 | 1/s
VO :RES 1] -
PT1 1| ms Zeitkonstante (dampfendes Verhalten) des Reglers
CTRL SQRT1 | - Regelcharakteristik
Ausgangssignalanpassung
MIN:A 010,01 % Uberdeckungskompensation bzw. Kennlinienlinearisierung
MIN:B 00,01 %
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Gruppe Kommando Werkseinstellung Einheit Beschreibung
MAX:A 10000 | 0,01 % Ausgangssignalskalierung.
MAX:B 10000 | 0,01 %
TRIGGER 200 | 0,01 % Ansprechschwelle der Uberdeckungskompensation
OFFSET 00,01 % Offsetwert (wird zum Stellsignal addiert)
SIGNAL:U U+-10 | - Typ und Polaritat des Ausgangssignals
‘ Sonderkommandos
‘ Feinpositionierung
Steuerung der Feinpositionierung
DC:AV 00,01 % DC:AV = Aktivierungsschwelle
DC:DV 010,01 % DC:DV = Deaktivierungsschwelle
DC:I 2000 | ms DC:l = Integrationszeitkonstante
DC:CR 500 | 0,01 % DC:CR = Stellbereichsbegrenzung
AINMODE
AINMODE EASY | - Modus der Eingangsskalierung (EASY, MATH)
AIN:I I= W|X|V Freie Skalierung der analogen Eingédnge (MATH).
A: 1000 | -
B: 1000 | -
C: 010,01 %
X v -
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5.2 Konfiguration

5.2.1 LG (Sprachumschaltung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

LG b 4 x= DE|EN - STD

Es kann fir die Hilfstexte die englische oder deutsche Sprache gewahlt werden.

ACHTUNG: Nach Anderung der Spracheinstellung muss der BUTTON [ID] in der Mendileiste
(WPC-300) gedrtickt werden (ldentifikation des Moduls).

5.2.2 MODE (Parameteransicht)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

MODE b 4 x= STD |EXP - STD

Uber dieses Kommando wird der Bedienermodus umgeschaltet. Im ,Standard“ Modus sind verschiedene Kom-
mandos (definiert Gber STD/EXP) ausgeblendet. Die Kommandos im ,Expert* Modus haben einen erweiterten
Einfluss auf das Systemverhalten und setzen entsprechende Kenntnisse voraus. Sie sollten entsprechend vor-
sichtig verandert werden.

5.2.3 SENS (Fehleriiberwachung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SENS b 4 x= ON|OFF |AUTO - STD

Uber dieses Kommando werden Uberwachungsfunktionen (4... 20 mA Sensoren, Magnetstromilberwachungen
und interne Modultiberwachungen) aktiviert bzw. deaktiviert.

ON: Alle Funktionen werden tGberwacht. Die erkannten Fehler kdnnen durch Deaktivieren des ENABLE
Eingangs geléscht werden.
OFF: Keine Uberwachungsfunktion ist aktiv.

AUTO: AUTO RESET Modus, alle Funktionen werden Uberwacht. Nachdem der Fehlerzustand nicht mehr
anliegt, geht das Modul automatisch in den normalen Betriebszustand Uber.

Normalerweise ist die Uberwachungsfunktion immer aktiv, da sonst keine Fehler iber den Ausgang
READY signalisiert werden. Zur Fehlersuche kann sie aber deaktiviert werden.
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5.2.4 EOUT (Ausgangssignal bei fehlender Bereitschaft)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

EOUT x x= -10000.. 10000 | 0,01 % EXP

Ausgangswert bei fehlender Bereitschaft (READY Ausgang ist deaktiviert). Hier kann ein Wert (Offnungsgrad
des Ventils) fur den Fall eines Fehlers oder bei deaktiviertem ENABLE Eingang definiert werden. Diese Funk-
tion kann verwendet werden, wenn z. B. bei einem Sensorfehler der Antrieb (mit vorgegebener Geschwindig-
keit) in eine der beiden Endlagen fahren soll.

[EOUT| =0 Ausgang wird im Fehlerfall abgeschaltet. Dies ist das normale Verhalten.

|EOUT| = 0 der Ausgang abgeschaltet. Soll ein Stellsignal von 12 mA im Fehlerfall ausgegeben wer-
den, so ist EOUT auf 1 einzustellen®.

Der hier definierte Ausgangswert wird permanent (unabhangig vom Parametersatz) gespeichert.
Die Auswirkungen sind fiir jede Anwendung in Bezug auf die Sicherheit vom Anwender zu bewer-
ten.

Ist das EOUT Kommando aktiv, so sollte der Handbetrieb nicht verwendet werden. Nach dem De-
aktivieren der Handgeschwindigkeit wird der Ausgang wieder auf den programmierten EOUT Wert
gesetzt.

j ACHTUNG! Handelt es sich bei dem Ausgangssignal um einen 4... 20 mA Ausgang, so wird bei

5.2.5 HAND (StellgréRe im Handbetrieb)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

HAND:i x i= A|B STD
x= -=10000.. 10000 0,01

o

Mit diesen Parametern werden die Handgeschwindigkeiten gesetzt. Der Antrieb fahrt bei aktiviertem Handsignal
gesteuert in die definierte Richtung. Die Richtung wird durch das Vorzeichen des Parameters bestimmt. Nach
dem Deaktivieren des Handsignals bleibt der Antrieb an der momentanen aktuellen Position geregelt stehen.

Im Fehlerfall (Sensorfehler des Wegmesssystems) kann der Antrieb noch Gber die Handfunktion gefahren wer-
den. Nach dem Deaktivieren der Handsignale wird der Ausgang nicht angesteuert.

Die Handgeschwindigkeit wird gleichzeitig durch die (externe) Geschwindigkeitsvorgabe begrenzt (MIN Auswer-
tung). So ist es méglich, die Handgeschwindigkeit extern zu steuern.

Nach dem Deaktivieren der Handgeschwindigkeit wird der Ausgang wieder auf den programmier-

ACHTUNG! Ist das EOUT Kommando aktiv, so sollte der Handbetrieb nicht verwendet werden.
ten EOUT Wert gesetzt.

4 Dies ist notwendig, wenn das Proportionalventil keine Fehlererkennung - das Eingangssignal ist kleiner als 4 mA - imple-
mentiert hat. Ist eine Fehlererkennung im Proportionalventil vorhanden, so geht es nach dem Abschalten des Ausgangs in
eine definierte Position.
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5.2.6 INPOS (In-Positions Uberwachungsbereich)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

INPOS x x= 2.. 200000 pm STD

Dieser Parameter wird in ym eingegeben.

Das INPOS Kommando definiert einen Uberwachungsbereich, fir den die INPOS Meldung generiert wird. Die
Funktion Gberwacht die Regelabweichung zwischen Soll- und Istwert. Befindet sich die Regelabweichung inner-
halb des INPOS-Fensters, so wird dies Uber den Status-Ausgang bzw. die INPOS-LED (GELB A) signalisiert.
Der Positioniervorgang wird von dieser Meldung nicht beeinflusst, die Regelung bleibt aktiv.

Die INPOS Meldung wird nur bei aktiviertem PIN 7 (START) angezeigt.

5.3 Signalanpassung

5.3.1 SYS_RANGE (Arbeitshub)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SYS RANGE x x= 10.. 10000 mm STD

Uber dieses Kommando wird der Arbeitshub, der 100 % des Eingangssignals entspricht, vorgegeben. Fehler-
hafte Vorgaben fiihren zu einer fehlerhaften Systemeinstellung und die abhdngigen Parameter wie Geschwin-
digkeit und Verstarkung kénnen nicht korrekt berechnet werden.

5.3.2 SIGNAL (Typ des Eingangssignals)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SIGNAL:i x i= WIX|V - EASY

Xx= OFF
U0-10
I4-20
U1l0-0
I20-4

Uber dieses Kommando wird der Typ des Eingangssignals (Strom oder Spannung) definiert. Gleichzeitig kann
die Signalrichtung umgekehrt werden. Dieses Kommando steht fir die Eingange W (Sollwert), X (Istwert) und V
(Geschwindigkeitsbegrenzung) zur Verfiigung. Im Modus OFF ist der analoge Eingang deaktiviert.

5 Das Abschalten des analogen Eingangs ist bei diesem Modul nur fir den Geschwindigkeitseingang vorgesehen. Bei deak-
tiviertem Geschwindigkeitseingang wird automatisch der programmierte Geschwindigkeitssollwert ,VELO" verwendet.
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5.3.3 N_RANGE:X (Nennldange des Sensors)

Kommando

Parameter

Einheit

Gruppe

N_RANGE:X

X

x= 10.. 10000 mm

EASY

Uber dieses Kommando wird die nominale Lénge des Sensors definiert. Fehlerhafte Vorgaben fiihren zu einer
fehlerhaften Systemeinstellung und die abhangigen Parameter wie Geschwindigkeit und Verstarkung kénnen
nicht korrekt berechnet werden.

Der N_RANGE sollte immer gleich oder grofier als SYS_RANGE sein.

5.3.4 OFFSET:X (Sensoroffset)

Kommando

Parameter

Einheit

Gruppe

OFFSET :X

X

x= -100000.. 100000

pm

EASY

Uber dieses Kommando wird der Nullpunkt des Sensors eingestellt.
Der OFFSET: X ist intern auf SYS_RANGE begrenzt.
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5.3.5 Verwendung der Kommandos SYS_RANGE, N_RANGE:X und OFFSET:X

Uber diese Kommandos wird der Sensor fiir die Anwendung skaliert. Im unteren Beispiel hat der Sensor eine
Lange von 120 mm und der Zylinder einen Hub von 100 mm. Durch die Montage kommt es zu einem Offset
(Nullpunkt des Sensors zum Nullpunkt des Zylinders) von 5 mm. Diese Daten missen nur noch in dieser Form
eingegeben werden, und mit einem Eingangssignal von 0... 10 V kann der Hub von 0... 100 mm (am Sensor

von 5... 105 mm) abgedeckt werden.

Korrekte Skalierung:

SYS_RANGE =100 (mm)
N_RANGE:X =120 (mm)
OFFSET:X =-5000 (um)

%

120,00 mMm >

5,00 mMm - k

3

100,00 mm

Abbildung 1 (Eingangsskalierung des Positionssensors)
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5.4 Geschwindigkeitsvorgabe

Die Umschaltung zwischen interner und externer Geschwindigkeitsvorgabe wird iber das Kommando
SIGNAL:V definiert.

SIGNAL:V = OFF Die Geschwindigkeitsvorgabe erfolgt intern.
SIGNAL:V =0... 10V Die Geschwindigkeitsvorgabe erfolgt extern.

Bei externer Geschwindigkeitsvorgabe wird die Spannung am Eingang PIN 10/9 als Sollwert verwendet®.

5.4.1 VELO (Interner Geschwindigkeitswert)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

VELO x x= 1.. 10000 0,01 % STD

Vorgabe der internen Geschwindigkeitsbegrenzung im SDD Mode oder der Sollgeschwindigkeit im NC Mode.

5.4.2 VRAMP (Rampenzeit der Geschwindigkeitsvorgabe)

Kommando | Parameter Einheit Gruppe

VRAMP x | x= 10.. 5000 ms SIGNAL:V <> OFF

Die Anderungsgeschwindigkeit der externen Geschwindigkeitsvorgabe kann {iber diese Rampenzeit begrenzt
werden. Das Kommando ist nur aktiv, wenn die externe Geschwindigkeitsvorgabe parametriert wurde.

6 Im SDD Modus (normaler Modus) wird mit diesem Signal das Ausgangssignal zum Ventil direkt begrenzt. Im NC Modus
wird nicht das Ausgangssignal begrenzt, sondern die Geschwindigkeit im Profilgenerator. D. h., die vorgegebene Geschwin-
digkeit VMAX wird Uber dieses Signal reduziert. Die kleinste mdgliche Geschwindigkeit betragt 0,01 mm/s (VMAX =1 mm/s,
VELO =1 %).
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5.5 Profilgenerator

5.5.1 VMODE (Positioniermethode)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

VMODE X x= SDD|NC EXP

Mit diesem Parameter kann die grundsétzliche Regelstruktur umgeschaltet werden.

SDD: Stroke-Dependent-Deceleration. In diesem Modus wird das “wegabhangige Bremsen” aktiviert. Dieser
Modus ist der Standard Modus und fiir die meisten Anwendungsfélle geeignet. Beim wegabhangigen
Bremsen fahrt der Antrieb gesteuert zur Zielposition. Ab dem eingestellten Bremspunkt geht der Antrieb
dann in die Regelung Gber und fahrt zielgenau die gewlinschte Position an. Diese Regelstruktur ist sehr
robust und reagiert unempfindlich auf externe Einfliisse wie zum Beispiel schwankende Driicke.

Die Geschwindigkeit ist nicht geregelt.

NC: Numeric Controlled. In diesem Modus wird intern ein Positionsprofil generiert. Das System arbeitet immer
geregelt und folgt dem Positionsprofil Gber den Nachlauffehler. Die GréRe des Nachlauffehlers wird durch
die Dynamik und die eingestellte Regelverstarkung bestimmt. Der Vorteil ist, dass durch die Profilvorgabe
die Geschwindigkeit konstant ist (unabhangig von externen Einflissen). Infolge der permanenten Rege-
lung ist es notwendig, dass nicht mit 100 % Geschwindigkeit gefahren wird, da sonst ein Fehler nicht aus-
regelbar ist. Typisch sind 70... 80 % der maximalen Geschwindigkeit, es sind aber das Systemverhalten
und besonders der Lastdruck bei der Geschwindigkeitsvorgabe zu beriicksichtigen.

5.5.2 ACCEL (Beschleunigung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

ACCEL x x= 1.. 20000 mm/s? VMODE=NC

Vorgabe der Sollbeschleunigung im NC Modus. Die maximale Beschleunigung muss — um ein stabiles und
schwingfreies Verhalten sicherzustellen — kleiner als die technisch mégliche Beschleunigung eingestellt werden.
Erfahrungswerte zeigen, dass ein Faktor von 3... 5 berticksichtigt werden sollte.

5.5.3 VMAX (Maximale Geschwindigkeit im NC Modus )

Kommando Parameter Einheit Gruppe

VMAX x x= 1.. 2000 mm/s VMODE=NC

Vorgabe der maximalen Geschwindigkeit im NC Modus. Dieser Wert wird durch das Antriebssystem definiert
und sollte méglichst genau (auf keinen Fall zu hoch) vorgegeben werden. Die Geschwindigkeit wird Gber den
VELO Wert oder Uber die externe Geschwindigkeitsvorgabe skaliert. Das Kommando ist nur aktiv, wenn der
VMODE auf NC parametriert wurde. Bei unterschiedlichen Geschwindigkeiten des Antriebs zwischen Ein- und
Ausfahren muss die niedrigere Geschwindigkeit eingestellt werden.
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5.6 Reglerparametrierung

5.6.1 A (Beschleunigungszeit)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
A:i X i= A|B VMODE=SDD
x= 1.. 5000 ms

Rampenfunktion fir den 1. und 3. Quadranten im SDD Mode.

Die Beschleunigungszeit fiir die Positionierung ist abhéngig von der Richtung. A entspricht Anschluss 15 und B
entspricht Anschluss 16 (bei positiver Polaritat).
Ublich ist: A = Durchfluss P-A, B-T und B = Durchfluss P-B, A-T.

Fir die Quadranten 2 und 4 werden die Parameter D:A und D:B als Bremswegvorgabe verwendet.

5.6.2 D (Bremsweg)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
D:i x i= A|B|S VMODE = SDD
x= 1.. 10000 mm

Dieser Parameter wird in mm vorgegeben’.

Der Verzdgerungsweg wird fur jede Bewegungsrichtung (A oder B) eingestellt. Die Regelverstarkung wird ab-
hangig vom Bremsweg intern berechnet. Je kiirzer der Bremsweg, desto héher die Verstarkung. Im Fall von In-
stabilitaten sollte ein langerer Bremsweg vorgegeben werden.

Der Parameter D:S wird als Nachlaufweg beim Deaktivieren des START Signals verwendet. Nach der Deakti-
vierung wird eine in Relation zur Geschwindigkeit neue Zielposition (aktuelle Position plus D:S) berechnet und
als Sollwert vorgegeben.

SYS RANGE
Intern = T

1

Die Berechnung der Regelverstarkung

Bremsweg anzupassen. Andernfalls kann es zu Instabilitdten und unkontrollierten Bewegungen

f ACHTUNG: Sollte der maximale Hub (SYS_RANGE Kommando) geandert werden, so ist auch der
kommen.

7 ACHTUNG! Bei &lteren Modulen wurde dieser Parameter in % vom maximalen Hub vorgegeben. Da bei diesem Modul die
Datenvorgabe auf mm umgestellt wurde, ist das Verhéltnis zwischen dem Hub (SYS_RANGE Kommando) und diesen Para-
metern zu bertcksichtigen.
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5.6.3 Vo (Kreisverstarkung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
VO0:i x i= A|B VMODE = NC
x= 1.. 400 st

Dieser Parameter wird in s™ (1/s) vorgegeben.

Im NC Modus wird normalerweise nicht der Bremsweg vorgegeben, sondern die Kreisverstarkung®.
Zusammen mit den Parametern VMAX und SYS_ RANGE wird aus diesem Verstarkungswert die interne Ver-
starkung berechnet.

v
Di — _max
Vo
Berechnung der internen Regelverstarkun
SYS RANGE 9 9 9
Glntern = D

1

Im NC Modus wird anhand der Kreisverstarkung der Schleppfehler bei der maximalen Geschwindigkeit berech-
net. Dieser Schleppfehler entspricht dem Bremsweg beim wegabhangigen Bremsen. Die Umrechnung und da-
mit die regelungstechnisch korrekten Datenvorgaben gestalten sich relativ einfach, wenn man die hier beschrie-
bene Beziehung berlicksichtigt.

5.6.4 VO:RES (Auflésung der Kreisverstarkungseingabe)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

VO :RES x x= 1]100 - VMODE = NC

VO:RES =1  Die Kreisverstarkung wird in der Einheit s (1/s) vorgegeben.
VO:RES =100 Die Kreisverstarkung wird in der Einheit 0,01 s™' vorgegeben®.

Diese Umschaltung auf 100 sollte nur bei sehr kleinen Werten (Vo < 4) durchgefiihrt werden, da der
Eingabebereich auf 400 begrenzt ist.

8 Die Kreisverstarkung wird alternativ als KV Faktor mit der Einheit (m/min)/mm definiert oder als VO in 1/s. Die
Umrechnung ist KV = V0/16,67.

9 Bei sehr kleinen Kreisverstarkungen kann es vorkommen, dass ein Wert im Bereich von 1 s bis 3 s™' eingestellt werden
muss. Fur diesen Fall kann dann die Auflésung der Eingabe umgeschaltet werden.
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5.6.5 PT1 (Zeitverhalten des Reglers)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

PT1 x x= 0.. 300 ms EXP

Uber diesen Parameter kann das Zeitverhalten des Reglers beeinflusst werden. Der hydraulische Antrieb ist
relativ schwingungsanfallig, besonders wenn sehr schnelle Ventile verwendet werden. Der PT1 Filter ermdglicht
ein besser gedampftes Regelverhalten und es ist eine héhere Verstarkung einstellbar.

Voraussetzungen fiir den Einsatz sind: Die Eigenfrequenz des Ventils sollte gleich oder grofier der Eigenfre-
quenz des Antriebs sein.

5.6.6 CTRL (Charakteristik der Bremsfunktion)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

CTRL b 4 x= LIN|SQRT1 |SQRT2 - STD

Mit diesem Parameter wird die Bremscharakteristik eingestellt. Im Fall von positiv Giberdeckten Proportionalven-
tilen sollte die SQRT Funktion verwendet werden. Die nichtlineare Durchflussfunktion dieser Ventile wird durch
die SQRT'® Funktion linearisiert.

Im Fall von Nullschnittventilen (Regelventile und Servoventile) sollte — anwendungsabhéngig — die LIN oder
SQRT1 Funktion verwendet werden. Die progressive Charakteristik der SQRT1 Funktion weist die bessere Po-
sitioniergenauigkeit auf, kann aber im Einzelfall auch zu langeren Positionierzeiten flihren.

LIN: Lineare Bremscharakteristik (Verstarkung betragt Faktor 1).
SQRT1: Wurzelfunktion fir die Bremskurvenberechnung. Die Verstdrkung wird um den Faktor 3 (in der Ziel-
position) erhéht. Dies ist die Standardeinstellung.

SQRT2: Wurzelfunktion fur die Bremskurvenberechnung. Die Verstarkung wird um den Faktor 5 (in der Ziel-
position) erhéht. Diese Einstellung sollte nur bei deutlich progressiver Durchflussfunktion des Ventils
verwendet werden.

Deceleration time

Braking stroke
D:Aor D:B

‘ D:AorD:B

Velocity

CTRL = SQRT

Velocity
\ y

CTRL = SQRT

CTRL=LIN CTRL=LIN

Stroke Time

Abbildung 2 (Gegeniiberstellung des Bremsverhaltens liber den Hub oder liber die Zeit)

10 Die SQRT Funktion generiert eine konstante Verzégerung und erreicht somit schneller die Zielposition. Dies wird erreicht,
in dem die Verstarkung wahrend des Bremsvorgangs erhéht wird.
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5.7 Ausgangssignalanpassung

5.7.1 MIN (Kompensation der Uberdeckung)

5.7.2 MAX (Ausgangsskalierung)

5.7.3 TRIGGER (Ansprechschwelle fiir den MIN Parameter)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
i= A|B - STD

MIN:i x x= 0.. 6000 0,01 %

MAX:i x x= 3000.. 10000 0,01 %

TRIGGER  x x= 0.. 4000 0,01 %

Uber diese Kommandos wird das Ausgangssignal an das Ventil angepasst. Bei den Positioniersteuerungen wird
eine geknickte Volumenstromkennlinie anstelle des typischen Uberdeckungssprungs verwendet. Der Vorteil ist
ein besseres und stabileres Positionierverhalten. Gleichzeitig kénnen mit dieser Kompensation auch geknickte

Volumenstromkennlinien'' des Ventils angepasst werden.

Totzonenkompensation vorhanden sein, so ist sicherzustellen, dass die Einstellung entweder

am Leistungsverstarker oder im Modul durchgefthrt wird.
Wird der MIN Wert zu hoch eingestellt, wirkt sich dies auf die minimale Geschwindigkeit aus,
die dann nicht mehr einstellbar ist. Im extremen Fall fihrt dies zu einem Oszillieren um die ge-

regelte Position.

2 ACHTUNG: Sollten am Ventil bzw. am Ventilverstarker ebenfalls Einstellmdglichkeiten fiir die

— - MAXA
—
2 geknickte Volumen- __ —
S stromkennlinie . —
@D -
3 -
< o
—
K
i normale Uberdeckungs-
/. kompensation
/.
—_———— = MIN:A
.
|
- A Eingang
MNB - — — — — — — — — — — — "~ TRIGGER Werte

MAX:B— -

" Verschiedene Hersteller haben Ventile mit definierter geknickter Kennlinie: z. B. einen Knick bei 40 oder bei 60 % (korres-
pondierend mit 10 % Eingangssignal) des Nennvolumenstroms. In diesem Fall ist der TRIGGER Wert auf 1000 und der MIN
Wert auf 4000 (6000) einzustellen.

Bei Einsatz von Nullschnittventilen bzw. leicht unterdeckten Ventilen ist die Volumenstromverstarkung im Nullbereich (inner-
halb der Unterdeckung) doppelt so hoch wie im normalen Arbeitsbereich. Dies kann zu Schwingungen bzw. einem nervésen
Verhalten fihren. Um dies zu kompensieren, ist der TRIGGER Wert auf ca. 200 und der MIN Wert auf 100 einzustellen.
Dadurch wird die Verstarkung im Nullpunkt halbiert und es kann oft eine insgesamt héhere Verstarkung eingestellt werden.
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5.7.4 OFFSET (Nullpunktkorrektur des Ausgangssignals)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

OFFSET x x= -4000.. 4000 0,01 % STD

Dieser Parameter wird in 0,01 % Einheiten eingegeben.
Der Offsetwert wird am Ausgang zum Stellsignal addiert. Mit diesem Parameter kénnen Nullpunktverschiebun-
gen des Stellgliedes (Ventil) kompensiert werden.

5.7.5 SIGNAL:U (Typ und Polaritidt des Ausgangssignals)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
SIGNAL:U x x= U+-10 - STD
I14-12-20
U-+10
120-12-4

Uber dieses Kommando wird der Typ des Ausgangssignals (Strom / Spannung und die Polaritét'?) definiert.

Differenzausgang * 100 % entspricht + 10 V (0... 10 V an PIN 15 und PIN 16).

Stromausgang: + 100 % entspricht 4... 20 mA (PIN 15 zu PIN 12). 12 mA ist die neutrale Stellung
(U =0 %, das Ventil sollte in Mittelstellung sein).

Modul keine Freigabe hat. Es ist darauf zu achten, dass das Ventil bei < 4 mA abschaltet (falls dies
nicht der Fall ist, sollte das EOUT Kommando verwendet werden, um ein definiertes Ausgangssig-

t STROMAUSGANG: Ein Ausgangsstrom von << 4 mA signalisiert, dass ein Fehler vorliegt bzw. das
nal zu generieren).

12 Das bisherige POL Kommando entféllt, da das SIGNAL Kommando universeller fiir alle Module einsetzbar ist.
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5.8 Sonderkommandos

5.8.1 Feinpositionierung

Die Feinpositionierung bzw. Driftkompensation kommt dann zum Einsatz, wenn externe Einfliisse eine ausrei-
chend genaue Positionierung verhindern. Dabei ist mit dieser Zusatzfunktion vorsichtig umzugehen, da es bei
einem nicht geeigneten Systemverhalten oder bei falscher Parametrierung zu dem ,limit cycling'** kommen
kann.

Welche Positionsfehler kénnen im System auftreten, die durch diese Funktion kompensiert werden kénnen? '

1. Nullpunktfehler im Ventil. Infolge dieses Fehlers kommt es zu einem konstanten Offset (Fehler) zwi-
schen Sollposition und Istposition und somit zu einer StellgréRe, die den Nullpunktfehler ausgleicht, da-
mit die Achse stehen bleiben kann.

2. Nullpunktfehler infolge der Temperaturédnderungen. Es gilt das Gleiche wie unter Punkt 1, mit dem Un-
terschied, dass sich der Offset (der Fehler) Gber die Zeit (Temperatur) andert.

3. Positionsfehler infolge externer Krafte. Da alle Regel- und Servoventile eine typische Druckverstar-
kungscharakteristik aufweisen, muss - im Fall von externen Kraften - ein Stellsignal zur Kompensation
dieser Krafte generiert werden. Dieses Signal hat einen typischen Bereich von +/- 2... 3 %. Gegeniber
den Punkten 1 und 2 ist dieser Einfluss prozessabhangig und kann von Zyklus zu Zyklus variieren.

Wie arbeitet die Feinpositionierung / Driftkompensation?

Der hydraulische Positionierantrieb hat ein integrierendes Verhalten. D. h., wird ein Stellsignal auf das Ventil
gegeben bzw. ist ein Offset vorhanden, so fahrt der Antrieb immer bis zu seinem linken oder rechten Ende. Aus
diesem Grund ist im Positionsregler kein integrierender Anteil notwendig. Er wére sogar nachteilig, da er das
System destabilisieren wiirde. Die Ausnahmen sind die unter Punkt 1 bis 3 beschriebenen Einfllisse, die einen
Integrator notwendig machen. Bei diesem Softwaremodul handelt es sich um einen speziellen Integrator, der
auf diese Anforderungen hin optimiert wurde.

Dabei ist jetzt noch zwischen der Feinpositionierung und der Driftkompensation zu unterscheiden (auch wenn
die Integrator-Funktion identisch ist). Die Driftkompensation kompensiert Nullpunktfehler und Temperaturfehler.
Diese Fehler sind quasi statische Fehler, die sich nur sehr langsam &ndern. Die Driftkompensation wird somit
nur sporadisch aktiviert und sie muss den ermittelten Korrekturwert Gber eine langere Zeit im Gedachtnis behal-
ten. D. h., die Driftkompensation wird normalerweise lber die Maschinensteuerung aktiviert, da der Nullpunkt
nur bei kraftfreiem Positionieren (oder im Fall konstanter Krafte) korrekt gemessen werden kann.

Die Feinpositionierung hat in erster Linie die Aufgabe, Einflisse, die durch externe Krafte entstehen, zu kom-
pensieren. Sie kann natirlich auch zur Kompensation von Nullpunktfehlern eingesetzt werden, das Korrektur-
signal wird aber bei jedem Positioniervorgang neu berechnet.

Besonderheit: Da die Fehler im Wesentlichen durch die Charakteristik des Ventils hervorgerufen werden, be-
zieht sich die Parametrierung auch auf die Stellwerte, die zum Ventil gehen.

Wie schon beschrieben, darf der Integrator fiir die Feinpositionierung nicht permanent aktiv sein, sondern er
muss sich zu bestimmten Zeitpunkten / Signalamplituden automatisch aktivieren. Dies wird durch die Aktivie-
rungsschwelle definiert.

Hat das Ventil eine Druckverstarkung von z. B. 2,5 %, so ist die Aktivierungsschwelle im Bereich von 3... 5 %
(DC:AV 300... 500) zu parametrisieren.

Hat das Ventil eine Hysterese bzw. gibt es eine Haftreibung im Bereich von 0,5 %, so ist die Deaktivierungs-
schwelle auf einen Wert von 0,7... 1,0 % (DC:DV 70... 100) einzustellen. Je kleiner dieser Wert eingestellt wer-
den kann, umso genauer ist der Positioniervorgang.

'3 Das limit cycling® ist ein permanentes Schwingen um die Zielposition herum. Die wesentlichen Ursachen hierfiir sind Haft-
reibung und Effekte durch die Ventilhysterese. Durch die richtige Parametrierung kann dies vermieden werden, unter der
Rahmenbedingung, dass die gewuinschte Genauigkeit nicht erreicht wird. In diesem Fall ist das hydraulische System der
begrenzende Faktor der Genauigkeit.

14 Dies betrifft in erster Linie Nullschnitt Regelventile und Servoventile.

15 Damit Feinpositionierung und Driftkompensation optimal arbeiten kénnen, ist eine externe Steuerung der Driftkompensa-
tion notwendig. Diese erweiterte Funktion ist in unseren Modulen mit Feldbusankopplung implementiert.
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Die Stellbereichsbegrenzung des Integrators (DC:CR) wird normalerweise auf den gleichen Wert wie DC:AV

eingestellt. Die

Stellbereichsbegrenzung ist notwendig, um lange Einschwingzeiten zu verhindern.

Die Integrationszeit muss in der Regel experimentell ermittelt werden. Dabei sollte man mit gréReren Zeiten
(1500 ms) beginnen und diese dann Schritt fir Schritt verringern. Kommt es zu Uberschwingern bzw. zum ,limit
cycling®, so sind die eingestellten Zeiten zu klein.

5.8.1.1 DC:AV (Feinpositionierung, duere Schwelle)

5.8.1.2 DC:DV (Feinpositionierung, innere Schwelle)

5.8.1.3 DC:l

(Feinpositionierung, Integrationszeit)

5.8.1.4 DC:CR (Feinpositionierung, Stellbereichsgrenze)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
DC:AV x x= 0.. 2000 0,01 % EXP
DC:DV x x= 0.. 1000 0,01 %

DC:I X x= 0.. 2000 ms

DC:CR X x= 0.. 500 0,01 %

DC:AV

DC:DV

DC:I

DC:CR

Mit diesem Parameter (AV = activation value) wird bestimmt, ab welchem Arbeitspunkt die
Feinpositionierung aktiviert ist.

Mit diesem Parameter (DV = deactivation value) wird bestimmt, ab welchem Arbeitspunkt die

Feinpositionierung deaktiviert ist. Steht dieser Wert auf null, so wird immer versucht, die best-
maogliche Positioniergenauigkeit zu erreichen (kein Positionierfehler). Dies kann das ,limit cyc-
ling“ hervorrufen. Normalerweise sollte dieser Parameter auf eine Genauigkeit eingestellt wer-
den, die zu akzeptablen Ergebnissen fihrt.

Mit diesem Parameter wird die Integrationszeit eingestellt. Das heilt, je kleiner dieser Wert ist,
umso schneller wird der Positionsfehler ausgeregelt. Zu kleine Werte verstarken das

Llimit cycling®.

Mit diesem Parameter (CR = control range) wird der Stellbereich der Feinpositionierung be-
grenzt.
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5.8.2 AINMODE

Der AINMODE schaltet zwischen den beiden Modi EASY und MATH um. Im EASY Zustand (ist DEFAULT) wird
die einfachere anwendungsorientierte Skalierung der analogen Signaleingénge unterstitzt.

Im MATH Modus ist die freie Skalierbarkeit Gber eine lineare Gleichung mdéglich. Dieses Modus kann z. B. bei
bekannten Eingangsskalierungen (Kompatibilitdétsmodus) verwendet werden.

ACHTUNG: Die Umschaltung kann nur manuell im Terminal durchgefiihrt werden. Nach dem Zu-
rickschalten in den EASY Mode sollten als erstes DEFAULT Daten geladen werden.

5.8.2.1 AINMODE (Umschaltung der Signalskalierung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

AINMODE X x= EASY|MATH - TERMINAL

Uber dieses Kommando wird die Art der Eingangsskalierung umgeschaltet.

5.8.2.2 AIN (Skalierung der analogen Eingédnge)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
AIN:I i= W|X|V MATH
a a= -10000.. 10000 | -

b b= -10000.. 10000 | -

c c= -10000.. 10000 | 0,01 %

b4 x= V|C -

Uber dieses Kommando kénnen die einzelnen analogen Eingénge individuell skaliert werden. Dieses Kom-
mando steht fir die Eingédnge W (Sollwert), X (Istwert) und V (Geschwindigkeitsbegrenzung) zur Verfigung Zur
Skalierung wird die lineare Gleichung verwendet.

Output = %([nput —c)

Der ,C* Wert ist der Offset (z. B. um die 4 mA bei einem 4... 20 mA Eingangssignal zu kompensieren). Dieser
Wert wird in Prozent angeben. Die Variablen 4 und B definieren den Verstarkungsfaktor, mit dem der Signalbe-
reich auf 100 % skaliert wird (z. B. 1,25 bei 4... 20 mA Eingangssignal, per Werkseinstellung parametriert durch
A=1250 und B=1000). Diese beiden Werte sind einheitenlos. Mit X wird von Spannungs- auf Stromsignal umge-
schaltet und der interne Messwiderstand aktiviert.

Der Verstarkungsfaktor errechnet sich, indem man den nutzbaren Bereich (4) ins Verhéltnis zum real genutzten
Bereich (B) setzt. Nutzbar sind 0... 20 mA, was fir (4) einen Wert von 20 ergibt. Genutzt werden

4... 20 mA, was fir (B) einen Wert von 16 (20-4) ergibt. Nicht genutzt werden 0... 4 mA, was beim Bereich von
20 mA einem Offset von 20 % und somit einem Wert von 2000 fir (C) entspricht. Zuletzt (X) umschalten auf C.

Das Kommando séhe also wie folgt aus: AIN:I 20 16 2000 C bzw. AIN:I 1250 1000 2000 C.
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Typische Einstellungen:

Kommando Eingang Beschreibung
AIN:X 1000 1000 oV 0..10 v Bereich: 0... 100 %
AIN:X 10 8 1000 V ODER 1.9V Bereich: 0... 100 %; 1 V = 1000 entspricht dem Offset und
AIN:X 1000 800 1000 V die Verstarkung ist:
10 /8 (10 V dividiert durch 8 V (9 V -1 V))
AIN:X 10 4 500 V ODER 0,5. 4,5 Vv | Bereich: 0... 100 %; 0,5V =500 entspricht dem Offset und
AIN:X 1000 400 500 V die Verstarkung ist:
10 /4 (10 V dividiert durch 4 V (4,5 V -0,5 V))
AIN:X 20 16 2000 C ODER 4.. 20 mA Bereich: 0... 100 %
AIN:X 2000 1600 2000 C ODER Der 4 mA Offset entspricht bei 20 mA einem Signal von
AIN:X 1250 1000 2000 C 20 % (2000). Dieses Signal muss dann mit dem Faktor
20 mA /(20 mA — 4 mA) = 1,25 verstarkt werden, um den
Bereich 0... 100 % zu erméglichen.
Jede Einstellung ergibt den gleichen Signalbereich.

5.9 PROCESS DATA (Monitoring)

Kommando | Parameter Einheit

WA Sollwert (Eingangssignal) mm

W Sollwert (nach dem Profilgenerator) mm

v Geschwindigkeitsvorgabe %

X Istwert mm

E Regelfehler (Error Signal) mm

c Ausgang des Reglers %

U Stellsignal %

Ia Magnetstrom A mA (nur P Version)
iB Magnetstrom B mA (nur P Version)

Die Prozessdaten sind die variablen Gré3en, die im Monitor oder im Oszilloskop kontinuierlich beobachtet wer-
den kdnnen.
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6 Anhang

6.1 Uberwachte Fehlerquellen

Folgende mégliche Fehlerquellen werden bei SENS = ON/AUTO fortlaufend Giberwacht:

Magnete an PIN 17 - 20

drahtung

Quelle Fehler Verhalten

Sollwert PIN 13, 4...20 mA Nicht im glltigen Bereich bzw. Der Ausgang wird deaktiviert.
Kabelbruch

Istwert PIN 14, 4... 20 mA Nicht im glltigen Bereich bzw. Der Ausgang wird deaktiviert.
Kabelbruch

SSI-VERSION Nicht im gultigen Bereich bzw. Der Ausgang wird deaktiviert.

Istwert Kabelbruch

P-VERSION Kabelbruch bzw. falsche Ver- Die Endstufe wird deaktiviert.

EEPROM
(beim Einschalten)

Datenfehler

Der Ausgang wird deaktiviert.
Der Ausgang kann nur aktiviert
werden, indem die Parameter
neu gespeichert werden!

A Achtung: Einstellung des EOUT Kommandos beachten. Anderungen beeinflussen das Verhalten.
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6.2 Fehlersuche

Ausgegangen wird von einem betriebsfahigen Zustand und vorhandener Kommunikation zwischen Modul und
dem WPC-300. Weiterhin ist die Parametrierung zur Ventilansteuerung anhand der Ventildatenblatter einge-
stellt.

Zur Fehleranalyse kann der RC Modus im Monitor verwendet werden.

A

ACHTUNG: Wenn mit dem RC (Remote Control) Modus gearbeitet wird, sind alle Sicherheitsas-
pekte grundlich zu prifen. In diesem Modus wird das Modul direkt gesteuert und die Maschinen-
steuerung kann keinen Einfluss auf das Modul ausiben.

FEHLER

URSACHE / LOSUNG

ENABLE ist aktiv, das
Modul zeigt keine Reak-
tion, die READY LED ist
aus.

Vermutlich ist die Spannungsversorgung nicht vorhanden oder das ENABLE Signal
(PIN 8) liegt nicht an.

Wenn keine Spannungsversorgung vorhanden ist, findet auch keine Kommunikation
Uber unser Bedienprogramm statt. Ist die Verbindung mit WPC-300 aufgebaut, so ist
auch eine Spannungsversorgung vorhanden.

Wenn die Spannungsversorgung vorhanden ist, sollte versucht werden, ob das Sys-
tem Uber Die HAND+ und HAND- Eingénge gefahren werden kann (Messen des
Ausgangssignals zum Ventil ist hilfreich).

ENABLE ist aktiv, die
READY LED blinkt.

Mit der blinkenden READY LED wird signalisiert, dass vom Modul ein Fehler erkannt
wurde. Fehler kdnnen sein:

e Kabelbruch oder fehlendes Signal am Eingang (PIN 13 oder PIN 14), wenn
4... 20 mA Signale parametriert sind.

e Kein SSI Sensorsignal
e  Kabelbruch oder falsche Verdrahtung zu den Magneten (nur in der P Version).

e Interner Datenfehler: Kommando/Button SAVE ausfiihren, um den Datenfehler
zu léschen. System hat wieder die DEFAULT Daten geladen.

Mit dem WPC-300 Bedienprogramm kann der Fehler Gber den Monitor direkt lokali-
siert werden.

ENABLE ist aktiv, die
READY LED leuchtet,
das System fahrt in eine
Endlage.

Die Polaritat des Regelkreises ist falsch. Durch das SIGNAL:U Kommando oder
durch Vertauschen der beiden Anschliisse PIN 15 und PIN 16 kann die Polaritat ge-
andert werden.

ENABLE ist aktiv, die
READY LED leuchtet,
die STATUS LED
leuchtet nicht, das Sys-
tem féhrt zur Zielposi-
tion, erreicht sie aber
nicht (Positionsfehler).

Infolge einer fehlerhaften Parametrierung oder einer fehlerhaften Systemauslegung
kann es zu gréfReren Positionsfehlern kommen.

e |Istder Zylinderhub korrekt vorgegeben?

e Sind die Bremswege korrekt (zum Starten des Systems sollten die Bremswege
auf ca. 20... 25 % des Zylinderhubes eingestellt werden'6)?

e Handelt es sich um ein Nullschnitt Regelventil oder um ein Standard Proportio-
nalventil?
Im Fall des Proportionalventils ist die mdglicherweise vorhandene Ventiliberde-
ckung mit den MIN Parametern zu kompensieren. Die typischen Werte sind dem
Datenblatt der Ventile zu entnehmen.

6 Das Stabilitatskriterium der hydraulischen Achse ist dabei zu beriicksichtigen.
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FEHLER URSACHE / LOSUNG

ENABLE ist aktiv, die Das System arbeitet und steuert auch das Ventil an.
READY LED leuchtet, Die diversen mdglichen Probleme kénnten sein:

System schwingtin der | ,  pje Parametrierung (zu hohe Verstarkung) ist noch nicht auf das System abge-
Position. stimmt.

e  Spannungsversorgung stark gestort.

e  Sehr lange Leitungen des Sensors (> 40 m) und Stérungen auf dem Sensorsig-
nal.

e Die MIN Einstellung zur Kompensation der Ventiliberdeckung ist zu hoch.

Grundsatzlich ist die Parametrierung der Sensordaten und der Reglereinstellung als
Erstes (vor dem Einschalten) vorzunehmen. Eine falsche Vorgabe entspricht einer
falschen Systemauslegung, die dann zu einer fehlerhaften Funktion fuhrt. Schwingt
das System, so sollte als Erstes die Verstarkung reduziert werden (D:A und D:B lan-
gere Bremswege) und bei Uberdeckten Ventilen sollte auch der MIN Parameter ver-
ringert werden.

Geschwindigkeit zu Der Antrieb sollte einen Positioniervorgang ausfiihren kénnen, nur die Geschwindig-
gering keit ist zu gering.

e Ansteuersignal zum Ventil kontrollieren:
e Uber das integrierte Oszilloskop (U Variable).

e  Mit einem externen Oszilloskop / Spannungsmessgerét das Signal zum
Ventil messen.

e |stdie Ansteuerung im Bereich von + 100 % (£ 10 V), so ist der Fehler in der
Hydraulik zu suchen.

e |Ist das Ansteuerungssignal relativ gering, so sind folgende Punkte zu untersu-
chen:

e Begrenzt das interne/externe Geschwindigkeitssignal die Geschwindigkeit?
e Welche Einstellung ist fur den Bremsweg im Verhaltnis zum Hub (STROKE)

eingestellt?
Geschwindigkeit zu Der Antrieb sollte einen Positioniervorgang ausfihren. Der Antrieb fahrt mit zu hoher
hoch Geschwindigkeit aus und ein, wodurch es zu einem unkontrollierten Verhalten

kommt. Die Reduzierung der Geschwindigkeit (MAX oder VELO Parameter) hat kei-
nen bzw. nur einen sehr geringen Einfluss.

e Hydrauliksystem ist Gberdimensioniert. Die gesamte Parametrierung des
Bewegungszyklus ist nicht reproduzierbar (Uberdeckungseinstellung und
Bremswegeinstellung).
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6.3 Strukturbeschreibung der Kommandos
Die Kommandos fir unsere Module sind wie folgt aufgebaut:
[nnnn:i x] oder

[nnnn  x]

Bedeutung:

nnnn - steht fir einen beliebigen Kommandonamen

nnnn: - steht fir einen beliebigen Kommandonamen, der Uber einen Index erweitert werden kann.
Indizierte Kommandos sind durch das Zeichen ,;:“ erkennbar.

i oder | - ist ein Platzhalter fur den Index. Ein Index kann z. B. ,A* oder ,B“ fur die Richtung sein.

X - ist der Parameterwert. Nur bei speziellen Sonderkommandos sind mehrere Parameter méglich.
Beispiele:

MIN:A 2000  nnnn =*“MIN”, i = “A” und x = “2000”

OFFSET 50  nnnn=,OFFSET" und x =,50“

C:1C 2000 nnnn = “C”, i = “IC” und x = “2000”
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7 ZUSATZINFORMATION: Leistungsendstufe

7.1 Allgemeine Funktion

Die Leistungsendstufen wurden fir die Ansteuerung von Proportionalventilen ohne Kolbenpositionsriickfiihrung

entwickelt. Die Endstufe wird durch den Mikrocontroller auf dem Basismodul tber pulsweiten modulierte Signale
angesteuert, und der Strom wird kontinuierlich geregelt. Die Zykluszeit fir den Magnetstromregler betragt 0,125
ms.

Uber interne Parameter kann die Endstufe an die dynamischen Anforderungen optimal angepasst werden.

Ventiltechnik:  Proportionalventile der Hersteller REXROTH, BOSCH, DENISON, EATON, PARKER, FLUID
TEAM, ATOS und andere.

Merkmale

e Zwei Leistungsendstufen fiir 0,5 bis 2,6 A

e Hardware Kurzschlussschutz, 3 us Ansprechzeit

e Einstellbare PWM-Frequenz, Ditherfrequenz und Ditheramplitude
e Hohe Stromsignalauflésung

o Keine zusatzlichen Totzeiten bei der Signaliibertragung zwischen der Regelfunktion und dem Leis-

tungsverstarker
e Separate Leistungsversorgung fiir sicherheitsrelevante Anwendungen
e Integriert in die Standardsteuerung, keine zusitzliche Verdrahtung erforderlich

e Optimales Preis-/ Leistungsverhaltnis
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7.2 Gerétebeschreibung
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7.3 Ein- und Ausgange

Anschluss | Beschreibung der Signale

PIN 22 + Spannungsversorgung: 10... 30 VDC: Durch die separaten Spannungsversor-

PIN 24 - gungseingdnge kann bei sicherheitsrelevanten Anwendungen die Endstufe span-
nungsfrei geschaltet werden.

PIN 17+19 Magnetstromausgang A

PIN 18+20 Magnetstromausgang B

Anschluss | Geanderte Signale zum Standard (U - Version)

PIN 15 0...10V/4... 20 mA Ausgang mit dem skalierten Positionssollwert

PIN 16 0... 10 V/4... 20 mA'” Ausgang mit dem skalierten Positionsistwert

7.4 Blockschaltbild

10..30V v | 22 sk kP |
P4
oV oV :> 24 __I_ |
|
Versorgungs- | |
spannung
I |
I \ I
| 4i;—17_q Magnet A
' w) [
' B
| g:::;xgg > Leistungsstufen
ib 18 I Magnet B
| 4,__9
I J(I
|
|
|

20 _\—«
v 5

A Achtung, SENS = AUTO sollte bei der Endstufe (*-P Module) nicht verwendet werden®,

Z. B.: HAWE Ventile

7 Die 4... 20 mA Umschaltung wird ab dem 3. Quartal 2015 zur Verfiigung stehen. Auf Nachfrage kénnen Sondermodule
mit dem umschaltbaren Ausgang angeboten werden.

'8 |st Magnet B aktiv und Magnet A inaktiv, so ist z. B. ein Kabelbruch am Magneten A nicht feststellbar. Durch das automati-
sche zurlicksetzen des Fehlers ist ein Auswertung nur eingeschréankt maoglich.
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7.5 Typische Verdrahtung

24V
, - - = = - = p—

ov  Spannungsversorgung
som o = =] —

= ( 4 \\ Ventilmagnet A
DN

N~ . Ventilmagnet B
=
%% %%,
Al 21 22 23 24
v @

o —— \\

| :
I~
Al
1Y
- 25 26 27 28

o0 200

29 30 31 32

DD

ACHTUNG: Aus Griinden der elektromagnetischen Emission sollten die Magnetleitungen ab-

geschirmt werden.

ACHTUNG: Stecker mit Freilaufdioden sowie mit Leuchtanzeigen sind bei stromgeregelten
Endstufen nicht einsetzbar. Sie stéren die Stromregelung und kénnen zu einer Zerstérung der
Ausgangsstufe fihren.

7.6 Technische Daten

Versorgungsspannung [vDC] | 10...30
Leistungsbedarf max. [W] | 60 (je nach Magnettype)
Absicherung [A] | 3 (mitteltrage)
PWM Leistungsausgange [A] | 0,5 bis 2,6 (per Software parametrierbar);
Kabelbruch und Kurzschluss Uberwacht
PWM Frequenz [Hz] | 61... 2604
Abtastzeit Magnetstromregelung [ms] | 0,125
Temperaturbereich [°C] | -20... 60
Gehéuse Snap-On Module EN 50022
Polyamid PA 6.6
Brennbarkeitsklasse VO (UL94)
Gewicht [kg] | 0,250 (inkl. dem Basismodul)
Anschlisse 3 x 4 pol. Anschlussblécke
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7.7 Parameter

7.7.1 Parameteriibersicht

Kommando Werkseinstellung Einheit Beschreibung

SIGNAL:U + | - Umschaltung der Ausgangspolaritat

CURRENT 1000 | mA Ausgangsstrombereich

DFREQ 121 | Hz Ditherfrequenz

DAMPL 500 | 0,01 % | Ditheramplitude

PWM 2604 | Hz PWM Frequenz

ACC ON | - Automatische Berechnung der PPWM und IPWM
Werte

PPWM 7| - Pl-Regeldynamik des Stromregelkreises

IPWM 40 | -

Die Standardparametrierung wurde an einer Vielzahl von Proportionalventilen unterschiedlicher Hersteller ein-
gesetzt. Solange keine speziellen Anforderungen an die Anwendung gestellt werden, hat sich diese Parametrie-
rung in der Praxis bewahrt.

7.8 Parameter der Leistungsendstufe

7.8.1 SIGNAL:M (Typ des Monitor Ausgangssignals)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SIGNAL:M x

x= U0-10|I4-20 - EXP

Uber dieses Kommando wird der Typ des Ausgangssignals (Strom = 14-20 und Spannung = U0-10) definiert.

7.8.2 SIGNAL:U (Polaritat des Ausgangssignals)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SIGNAL:U x x= +|- - STD

Uber dieses Kommando wird die Polaritét des Ausgangssignals definiert umgeschaltet.
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7.8.3 CURRENT (Magnet Nennstrom)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

CURRENT x x= 500.. 2600 mA STD

Uber diesen Parameter wird der Nennstrom des Magneten eingestellt. Dither und auch MIN/MAX beziehen sich
immer auf den gewahlten Strombereich.

7.8.4 DAMPL (Ditheramplitude)
7.8.5 DFREQ (Ditherfrequenz)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
DAMPL x | x= 0.. 3000 0,01 % STD
DFREQ X x= 60.. 400 Hz

Uber dieses Kommando kann der Dither'® frei definiert werden. Je nach Ventil kénnen unterschiedliche Amplitu-
den oder Frequenzen erforderlich sein. Die Ditheramplitude ist in % (Spitze-Spitze Wert) des nominalen Aus-
gangsstroms definiert?®. (siehe Kommando CURRENT).

Die Dither Frequenz wird in Hz eingegeben. Infolge interner Berechnungen kann die Frequenz nur in definierten
Stufen tibernommen werden (sie wird automatisch auf die ndchst héhere Stufe gesetzt)?'.

ACHTUNG: Die Parameter PPWM und IPWM beeinflussen die Wirkung der Dithereinstellung. Nach
q der Dither Optimierung sollten diese Parameter nicht mehr verdndert werden.

ACHTUNG: Wenn die PWM Frequenz kleiner 500 Hz ist, dann sollte die Ditheramplitude auf null
gesetzt werden.

7.8.6 PWM (PWM Frequenz)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

PWM x x= 61.. 2604 Hz EXP

Die Frequenz kann in vorgegebenen Stufen definiert werden (61 Hz, 72 Hz, 85 Hz, 100 Hz, 120 Hz, 150 Hz,
200 Hz, 269 Hz, 372 Hz, 488 Hz, 624 Hz, 781 Hz, 976 Hz, 1201 Hz, 1420 Hz, 1562 Hz, 1736 Hz, 1953 Hz,
2232 Hz, 2604 Hz). Die optimale Frequenz ist ventilabhangig.

9 Bei dem Dither handelt es sich um ein Brummsignal, das dem Stromsollwert iberlagert wird. Der Dither wird durch
Frequenz und Amplitude definiert. Die Ditherfrequenz sollte nicht mit der PWM Frequenz verwechselt werden. In den Doku-
mentationen mancher Ventile wird von einem Dither gesprochen und es ist aber die PWM Frequenz gemeint. Zu erkennen
ist dies durch die fehlende Angabe der Ditheramplitude.

20 Dje Ditheramplitude ist ein Sollwert. Je nach Dynamik des Magneten und der eingestellten Ditherfrequenz kann es zu Ab-
weichungen zwischen der vorgegebenen und der realen Amplitude kommen. Ist die Hysterese arbeitspunktabhéngig zu
hoch, so sollte als Erstes die Ditherfrequenz verringert werden.

21 Je niedriger die Ditherfrequenz wird, umso kleiner werden auch die Stufen. Hierdurch ist die Praxistauglichkeit sicherge-
stellt.
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ACHTUNG: Bei niedrigen PWM Frequenzen sollten die Parameter PPWM und IPWM angepasst
werden, da die langeren Totzeiten die Stabilitat des Regelkreises verringern.

7.8.7 ACC (Automatische Einstellung des Magnetstromreglers)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

ACC X x= ON|OFF - EXP

Arbeitsmodus der Magnetstromregelung.

ON: Im AUTOMATIC Modus werden die PPWM und IPWM Werte anhand der PWM Frequenz berechnet.
OFF: Manuelle Einstellung.

7.8.8 PPWM (Magnetstromregler P Anteil)
7.8.9 IPWM (Magnetstromregler | Anteil)

Kommando Parameter Einheit | Gruppe
PPWM x x= 0.. 30 - EXP
IPWM X x= 1. 100 -

Mit diesen Kommandos wird der Pl Stromregler fir die Magnete parametriert.

verandert werden.

Achtung, steht der Parameter ACC auf ON, so werden diese Einstellungen automatisch durchge-
fuhrt.

2 Ohne entsprechende Messmdglichkeiten und Erfahrungen sollten diese Parameter nicht

Ist die PWM-Frequenz < 250 Hz, so muss die Stromregeldynamik verringert werden.
Typische Werte sind: PPWM = 1... 3 und IPWM = 40... 80.

Ist die PWM-Frequenz > 1000 Hz, so sollten die Standardwerte von PPWM = 7 und IPWM = 40 gewahlt wer-
den.
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8 ZUSATZINFORMATION: SSI Schnittstelle

8.1 Allgemeine Funktion

Diese Erweiterungsschnittstelle ist fur digitale Positionsgeber geeignet. Die intern verarbeitete Genauigkeit be-
tragt 1 ym.

Zuséatzlich wird die digitale Information als analoger Positionswert (0... 10 V fir 0... SYS_RANGE) zur Verfi-
gung gestellt.

Merkmale

o Digitale Sensorschnittstelle
e Frei parametrierbar (Bitbreite, Code, Auflésung)

e Sichere und fehlerfreie Dateniibertragung

0... 10 V Ausgang (aktuelle Istposition)
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8.2 Gerdtebeschreibung
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Made in Germany

Date  TAdD:
ce€
W.E.ST. Eickironik

D-41372 Niederkrtichten
Homepage: http://www.w-e-st.de

Typenschild und Anschlussbelegung
Type plate and terminal pin assignment

LEDs

UsB
Interface

0

| 114,0000 mm
I
T 11
I
I
I
s

W.E.ST.

Qo

(OS]
o8| O
o3|
TS0

ol
W= O~
O~ @
Q| O~

@0
Ready A B

1O

Klemmblécke (steckbar)
Terminals (removable)
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8.3 Ein- und Ausgédnge

Anschluss | Beschreibung der Signale

PIN 17 0... 10 V Monitorausgang fur den Positionsistwert
PIN 19 Spannungsversorgung (siehe technische Daten)
PIN 20 0 V (GND) Anschluss

Anschluss | SSI Schnittstelle (RS422)

PIN 25 CLK +

PIN 26 CLK -

PIN 27 DATA +

PIN 28 DATA -

PIN 31 Versorgung 24 V

PIN 32 Versorgung 0 V
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8.5 Typische Verdrahtung

24V

/ v Spannungsversorgung

L, G
N
2002222

21 22 23 24

Monitorausgang
fiir den Sensor

Sl

e —

9 10 1 12 25 26 27 28|

i e .
;ﬁ DATA+ SSI/SSD

— CLK- Sensorschnittstelle
T CLK+

Y

16 29 30 31 3R

ooodloood ||

|
|
|
| L ——— 1! en
o V00
5
+-10V

zum Regelventil

/
{
)

8.6 Technische Daten

Versorgungsspannung [VDC] | 24.... 30

Strombedarf [mA] | 350

Absicherung [A] | 1 (mitteltrage)

SSI Schnittstelle - | RS-422 Sperzifikation, 150 kBaud®

Analoger Ausgang [V] | O... 10 (10 mA max. Last)
Snap-on Module nach EN 50022

Gehause Polyamide PA 6.6
Brennbarkeitsklasse VO (UL94)

Temperaturbereich [°C] | -20... 60

Lagertemperatur [°C] | -20... 70

Gewicht [kg] | 0,250 (inkl. dem Basismodul)

Anschlisse 2 x 4pol. Anschlussblécke

ACHTUNG: Bei der Versorgungsspannung und der Stromaufnahme sind die technischen Da-
ten des Sensors zu bertcksichtigen.

2 Die relativ geringe Baudrate wurde zugunsten einer hohen Ubertragungssicherheit und einer hohen elektrischen Sicher-
heit gewahlt. Die Zykluszeit von 1 ms fir den Positionsregler wird dadurch nicht beeintréchtigt.
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8.7 Parameter

8.7.1 Parameteriibersicht
Kommando Werkseinstellung | Einheit | Beschreibung
SELECT:X SSI | - Umschaltung des Sensoreingangs
SSI:RANGE 100 | mm Arbeitslange des Sensors
SSI:OFFSET 0 | pm Positionsoffset
SSI:POL + |- Sensorpolaritat
SSI:RES 100 | 10 nm | Auflésung des Sensors
SSI:BITS 24 | - Anzahl der Ubertragenen Bits
SSI:CODE GRAY | - Ubertragungskodierung
SSI:ERRBIT 0| - Position des Fehlerbits

8.8 Parameter der SSI Schnittstelle

8.8.1 SELECT:X (Sensor Typ definieren)

Kommando

Parameter

Einheit

Gruppe

SELECT:X

X

x= ANA|SSI

STD

Uber dieses Kommando kann der entsprechende Sensortyp (falls verschiedene Sensoren am Modul anschlieR3-
bar sind) aktiviert werden.

ANA:
SSI:

Die analoge Sensorschnittstelle (0... 10 V oder 4... 20 mA) ist aktiv.

Die SSI Sensorschnittstelle ist aktiv. Der SSI Sensor wird Gber die SSI Kommandos an die Schnitt-
stelle angepasst. Die entsprechenden Sensordaten miissen zur Verfiigung stehen.

8.8.2 SSI:RANGE (Nennldnge des Sensors)

Einheit

mm

Gruppe
SSi

Kommando Parameter

SSI:RANGE x x= 1.. 10000

Uber diesen Parameter wird der Arbeitsbereich des Sensors definiert.
Die entsprechenden Daten entnehmen Sie dem Datenblatt des Sensors.
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8.8.3 SSI:OFFSET (Sensoroffset)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SSI:OFFSET x | x= +/- 10000000 am SSI

Uber diesen Parameter wird ein Sensoroffset definiert. Da der Nullpunkt des Sensors von der Einbaulage ab-
hangig ist, kann ein Positionsfehler hier korrigiert werden.

8.8.4 SSI:POL (Richtung des Signals)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SSI:POL x x= +|- - SSi

Um die Arbeitsrichtung des Sensors umzukehren, kann Gber dieses Kommando die Polaritat gedndert werden.

8.8.5 SSI:RES (Signalauflésung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SSI:RES x x= 100.. 10000 0,01 pm SSi

Uber diesen Parameter wird die Signalauflésung® des Sensors definiert. Die Dateneingabe erfolgt mit der Auf-
I6sung von 10 nm (Nanometer oder 0,01 um). Das heil3t, hat der Sensor 1 um Auflésung, so muss der Wert 100
vorgegeben werden. Hierdurch ist es mdglich, auch rotatorische Sensoren zu skalieren.

Die entsprechenden Daten entnehmen Sie dem Datenblatt des Sensors.

8.8.6 SSI:BITS (Anzahl der Datenbits)

Kommando Parameter Einheit Gruppe

SSI:BITS x x= 8.. 31 bit SSi

Uber diesen Parameter wird die Anzahl der Datenbits eingegeben.
Die entsprechenden Daten entnehmen Sie dem Datenblatt des Sensors.

23 Die interne Signalauflésung des Moduls betragt 1 um. Es sollten keine Sensoren mit einer héheren Signalauflésung (ohne
Rucksprache mit dem Hersteller) eingesetzt werden.
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8.8.7 SSI:CODE (Signalkodierung)

Kommando Parameter Einheit Gruppe
SSI:CODE x x= GRAY|BIN - SSI
Uber diesen Parameter wird die Datencodierung eingegeben.
Das entsprechende Format entnehmen Sie dem Datenblatt des Sensors.
8.8.8 SSI:ERRBIT (Position des ,,out of range*“ Bit)
Kommando Parameter Einheit Gruppe
SSI:ERRBIT x | x= 0.. 31 bit SSI

Uber diesen Parameter wird die Position des Fehlerbits definiert.
Die entsprechenden Daten entnehmen Sie dem Datenblatt des Sensors.

Ist kein Fehlerbit im Datenprotokoll des Sensors angegeben, so muss ERRBIT auf null gesetzt werden

(Fehlererkennung ist deaktiviert).

available at:

ATP HYDRAULIK AG
Aahusweg 8
CH-6403 Kiissnacht am Rigi

info@atphydraulik.ch
www.atphydraulik.com
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9 Notizen
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