EasyDrive ProgPos, frei programmierbare Positionier- und Ablaufsteuerung CDD3000

Allgemeines:

Voreingestellte Lösung: PCB_4(16)=Positionierung, frei programmierbar, Steuerung über Feldbus

Die Betriebsart „Positionier- und Ablaufsteuerung POSMOD“ setzt voraus, daß im Servoregler ein Ablaufprogramm hinterlegt ist, mit dem die Bewegungslösung gesteuert wird. Das Ablaufprogramm kann über digitale Eingänge oder über das Verändern von Variablen (Kürzel H00 – H99) oder Merkern (Kürzel M00 – M99) beeinflußt werden. Im Steuerprotokoll sind fest die Merker M90-97 und die Variable H98 benutzt. Werden mehr Variablen zum Steuerungsablauf benötigt, kann dazu das Mapping des zweiten RXPDOs oder der Parameterkanal benutzt werden. Das gleiche gilt für Zustandsinformationen. Siehe dazu auch Kapitiel 4.xx Mapping von daten und das Beispiel .

Folgende Geräteparameter sind bei der Werteübergabe zur Positioniersteuerung wichtig:

Funktion
Parameter
Wertebereich

Variablen H00 – H99
728-POVAR (Subindex 0-99)
32Bit mit Vorzeichen

Merker M00 – M99
729-POMER (Subindex 0-99)
0 – 1

Tabellenpositionen T00 – T15
727-POTAB (Subindex 0-15)
32 Bit  mit Vorzeichen

Alle anderen Parameter entnehmen sie bitte dem Anwendungshandbuch.

Besonderheiten:

Bei der Konfiguration des Servoreglers ist darauf zu achten, daß diese aus einem Parametersatz und einem Ablaufprogramm besteht. Es muß in jedem Fall zuerst der Parametersatz im Gerät gespeichert werden, bevor das Ablaufprogramm akzeptiert wird.

Weiterführende Dokumentation zur Nutzung der Betriebsart:

· Anwendungshandbuch CDD3000

Steuerfunktionen:

1.0 EasyDrive-Steuerwort beim  CDD3000 mit Einstellung PCB_4(16)=Positionierung, frei programmierbar, Steuerung über Feldbus; Betriebsart Positionier- und Ablaufsteuerung

Steuerwort EasyDrive POSMOD 



Datenbyte 0 – 1

Bit
Funktion
Signal

0
START, Freigabe der Regelung
1 = Reglerfreigabe nur in Verbindung von Kontakt ENPO=1

1
-
-

2
STOP, Notstop
0->1 = Gerät führt Schnellhalt aus

3
E-EXT
1 = externen Fehler am Gerät auslösen

4-6
-
-

7
ERES, Fehler zurücksetzen
0->1 = aktuellen Gerätefehler zurücksetzen   4)

8-11
-
-

12
Sollzustand OSD03
1 = Ausgang OSD03 = high, wenn 243- FOS03=OPTN2(13)

13
Sollzustand OSD02
1 = Ausgang OSD02 = high, wenn 242- FOS02=OPTN2(13)

14
Sollzustand OSD01
1 = Ausgang OSD01 = high, wenn 241- FOS01=OPTN2(13)

15
Sollzustand OSD00
1 = Ausgang OSD00 = high, wenn 240- FOS00=OPTN2(13)

Datenbyte 2

Bit
Funktion
Signal

0
Automatikbetrieb freigeben
1= Automatikbetrieb aktivieren, Ablaufprogramm kann bearbeitet werden

1
Start Ablaufprg. / Ref.fahrt starten
1= im Handbetr. Referenzfahrt, im Automatikbetr. Programm starten

2
/Einlesefreigabe
1=unterbricht Ablaufprogramm, laufender Positionerauftrag wird beendet

3
/Vorschubfreigabe
1=unterbricht Ablaufprogramm und laufenden Positionierauftrag

4+5
-
Frei

6
Tipp+
1=Tippen mit Schleichganggeschw. In pos. Richtung

7
Tipp-
1=Tippen mit Schleichganggeschw. In neg. Richtung

Datenbyte 3

Bit
Funktion
Signal

0-7
Merker M90 bis M97
Sollzustand Merker 90 -97 (Parameter 729-POMER,Element 90 - 97)

Datenbyte 4 – 7

Byte
Funktion
Signal

4
Variable H98, LW LB
32Bit Sollwert der Variablen H98 (Parameter 728-POVAR, Element 98)

Format: Intel

Bsp.: Wert 100000 = A0 86 01 00 

5
Variable H98, LW HB


6
Variable H98, HW LB


7
Variable H98, HW LB


Statuswort EasyDrive Posmod 



Datenbyte 0 – 1

Bit
Funktion
Signal

0
ERROR
1 = allgemeiner Fehler, Gerät befindet sich im Fehlerzustand

1
CAN-Status
0 = (System Stop), 1 = (System Start)

2
REF, Sollwert erreicht
1 = Sollwert erreicht, (Frequenz, Drehzahl oder Position)

3
LIMIT, Sollwertbegrenzung aktiv
1 = Sollwert wird über FMIN oder FMAX begrenzt

4
ACTIV, Endstufe eingeschaltet
1 = Endstufe aktiv, Motor bestromt

5
ROT_0, Drehzahl 0Hz
1 = Drehzahl = 0

6
BRK, Gerät führt Bremsen aus
1 = Gerät führt Gleichstrombremsen aus, nur CDA3000

7
C-RDY
1 = Gerät betriebsbereit, Initialisierung ok, nach Änderung von Parametern, die nicht online änderbar sind, erfolgt die Initialisierung bei der nächsten Reglerfreigabe!

8
ENPO, Zustand Eingang ENPO
Zustand des Eingangs ENPO (Hardwarefreigabe)

9
Istzustand Ausgang OSD00
Zustand des Ausgangs OSD00, parameterierbar

10
Istzustand Ausgang OSD01
Zustand des Ausgangs OSD01, parameterierbar

11
Istzustand ISD04
Zustand des Eingangs ISD034 unabhängig von 214-FIS04

12
Istzustand ISD03
Zustand des Eingangs ISD03, unabhängig von 213-FIS03

13
Istzustand ISD02
Zustand des Eingangs ISD02, unabhängig von 212-FIS02

14
Istzustand ISD01
Zustand des Eingangs ISD01, unabhängig von 211-FIS01

15
Istzustand ISD00
Zustand des Eingangs ISD00, unabhängig von 210-FIS00

Datenbyte 2

Bit
Funktion
Signal

0
Referenzpunkt definiert
1 = Referenzpkt. Ist definiert,  Positionieraufträge möglich

1
Automatikbetrieb aktiv
1 = Ablaufprogramm kann gestartet werden

2
Ablaufprogramm aktiv
1= Ablaufprogramm wird bearbeitet

3
-
-

4
/Vorschubfreigabe
1=Vorschubfreigabe ist gesetzt, siehe unten

4
/Einlesefreigabe
1=Einlesefreigabe ist gesetzt, siehe unten

6
Synchronlauf
1=Achse läuft synchron zur Masterachse (elektronisches Getriebe)

7
Schleppfehler
1=Schleppabstand größer als eingestellte Toleranz

Datenbyte 3

Bit
Funktion
Signal

0-7
Merker M80 bis M87
Istzustand Merker M80-87 (Parameter 729-POMER, Element 80-87)

Datenbyte 4 – 7

Byte
Funktion
Signal

4
Istposition in Wegeinheiten LW LB
32Bit Istwert der Positioniersteuerung Parameter 754-POAIP

Format:Intel

Bsp.: 100000 = A0 86 01 00hex

5
Istposition in Wegeinheiten LW HB


6
Istposition in Wegeinheiten HW LB


7
Istposition in Wegeinheiten HW HB


Allgemeinen Steuerfunktionen:

START:
Reglerfreigabe. Mit Zustand 1 wird die Endstufe des Gerätes gestartet (bei CDA3000 im VFC-Betrieb nur in Verbindung mit Sollwert > 0). Mit Zustand 0 wird der Antrieb über die parametrierbare STOP-Rampe gestoppt und dann die Endstufe abgeschaltet. Bei deaktivierter Stop-Rampe (=0) läuft der Antrieb ungeführt aus. Das Verhalten bei Wegnahme der Reglerfreigabe kann beim CDA3000 über die Funktion „Gleichstrombremsen“, siehe Anwendungshandbuch, verändert werden.

Beim CDD3000 erfolgt immer ein Bremsen gemäß eingestellter Stop-Rampe, bzw. bei deaktivierter Stop-Rampe, drehmomentgeregelt.

STOP:
Notstop im Betrieb. Antrieb wir gemäß programmierter STOP-Rampe bis zum Stillstand gebremst und bleibt danach Drehzahlgeregelt mit Drehzahl 0 stehen (außer CDA3000 in Regelungsart VFC). Um aus diesem Zustand heraus zu kommen, muß die Reglerfreigabe deaktiviert werden (Endstufe aus!).

729-POMER[xx]: Merker Parameter im CDD3000. Werden zur Übergagbe von Information in und aus dem Ablaufprogramm zur SPS genutzt.

728POVAR[xx]: Variablen Parameter im CDD3000. Werden zur Übergagbe von Information in und aus dem Ablaufprogramm zur SPS genutzt.

Folgende Begriffe sind im Anwendungshandbuch Kapitel ?? detailierter beschrieben

*Handbetrieb-Automatikbetrieb: Im Handbetrieb ist der Steuerort vom PosMod auf die Handbetriebsfunktionen “Referenzfahren und Tippen umgeschaltet”. Im Automatikbetrieb ist der Steuerort auf das PosMod geschaltet, der Antrieb kann somit über das Ablaufprogramm verfahren werden. Sobald das Abalufprogramm** gestartet ist. Wird während eines Fahrauftrages der Automatikbetrieb verlassen, wird die Bewegung abgebrochen und die Achse über einen Schnellhalt gestoppt.

** Ablaufprogramm: Das Ablaufprogramm ist im Regler gestartet wenn im Status das DB2 Bit10 gesetzt ist.

*** Referenzpunkt definiert: Sobald die Referenzfahrt abgeschlossen ist wird im Status das DB2 Bit8 gesetzt.

**** Einlesefreigabe: Die Einlesefreigabe steuert das abarbeiten der Programmzeilen im Ablaufprogramm Bei gesetztem Bit Einlesefreigabe wird die Programmabarbeitung unterbrochen.

***** Vorschubfreigabe: Die Vorschubfreigabe steuert das Abarbeiten des Fahrprofilgenerators. Bei gesetztem Bit Vorschubfreigabge wird der aktuelle Fahrbefehl unterbrochen, der Antrieb bremst an der Bremsrampe herunter bis zum Stillstand. Bei Wiederkehr der Vorschubfreigabe wird der unterbrochene Fahrauftrag fortgesetzt.

