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1

Stowo wstepne

Samodzielny regulator napedu SC6 umozliwia niezwykle ekonomiczne konstrukcje systeméw dzieki zintegrowanemu

zasilaniu i kompaktowym wymiarom. Seria SC6 nadaje sie szczegdlnie do potfaczenia z innowacyjnym silnikiem Lean, na

przyktad w energooszczednych systemach transportowych. Kolejny atut: silnik Lean i SC6 pracujg bez enkodera! Regulator

SC6 mozna stosowac rowniez w potgczeniu z silnikami asynchronicznymi lub serwomotorami synchronicznymi z enkoderami

(np. serii EZ). SC6 jest dostepny w trzech wielkosciach o znamionowym pradzie wyjsciowym do 19 A: wielkos¢ 0i 1 jako

regulator dwuosiowy, a wielkos¢ 2 jako regulator jednoosiowy.

Charakterystyka

Bezczujnikowa regulacja pozycji silnikdw Lean

Regulacja obrotowych serwomotoréw synchronicznych i asynchronicznych

Sterowanie silnikami liniowymi i momentowymi

One Cable Solution EnDat 3

Elektroniczna tabliczka znamionowa silnika przez interfejs enkodera EnDat

Zintegrowana komunikacja EtherCAT lub PROFINET

Bezpieczenstwo funkcjonalne STO przez zaciski lub STO i SS1 przez FSoE lub PROFIsafe: SIL 3, PL e (kat. 4)
Zaawansowane bezpieczenstwo funkcjonalne (SS1, SS2, SLS,...) przez FSoE

Zintegrowane sterowanie hamulcem

Asymetryczne wykorzystanie pragdu znamionowego w regulatorach dwuosiowych w przypadku silnikéw o réznej mocy
Zasilanie bezposrednio z sieci

Elastyczne potaczenie w obwodzie posrednim przy systemach wieloosiowych
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2 | Informacje dla uzytkownika

2 Informacje dla uzytkownika

Niniejsza dokumentacja dotyczy regulatora napedu SC6. Jej zadaniem jest pomoc przy montazu poszczegdlnych modutéw
wraz z odpowiednimi komponentami niezbednymi do eksploatacji regulatoréw napedu w szafie sterownicze;j.

Ponadto dokumentacja zawiera informacje na temat prawidtowego podtgczenia modutéw oraz sprawdzenia ich
prawidtowego dziatania w uktadzie w ramach testu poczatkowego.

Przy spetnieniu pewnych warunkéw mozliwe sg kombinacje z innymi regulatorami napedu STOBER 6. generacji.

W dalszej czesci dokumentu znajdujg sie blizsze informacje na temat projektu, diagnostyki i serwisu.

Informacja o rodzaju gramatycznym

Ze wzgledu na lepszg czytelnos¢ w dokumentacji zrezygnowano z rozrdzniania pfci czytelnika. Odpowiednie pojecia odnosza
sie do wszystkich pfci. Skrécona forma jezykowa nie ma zatem charakteru wartosciujgcego, lecz jedynie charakter
redakcyjny.

2.1 Przechowywanie i przekazywanie

Ze wzgledu na to, ze dokumentacja zawiera wazne informacje dotyczace bezpiecznego i efektywnego uzytkowania
produktu, nalezy jg przechowywac przez caty okres eksploatacji w bezposrednim poblizu produktu, w miejscu dostepnym w
kazdej chwili dla wykwalifikowanego personelu.

W razie przekazania lub sprzedazy produktu nalezy dotaczy¢ do niego rowniez dokumentacje.

2.2 Opisany produkt
Niniejsza dokumentacja obowigzuje dla:

Regulatory napedu serii SC6 w potaczeniu z oprogramowaniem
DriveControlSuite (DS6) od wersji 6.6-B, PASmotion Safety Configurator od wersji 1.5.0 oraz oprogramowaniem
sprzetowym od wersji 6.6-B.

Regulator napedu SC6A062 56690
SC6A162 56691
SC6A261 56692

Tab. 1: Opisane typy produktu, regulatory napedu SC6
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2.3 Dyrektywy i normy

Regulatory napedu podlegaja nastepujgcym dyrektywom i normom europejskim:

= Dyrektywa maszynowa 2006/42/WE

= Dyrektywa EMC 2014/30/UE

= Dyrektywa RoHS 2011/65/UE

= Dyrektywa w sprawie ekoprojektu 2009/125/WE

= ENIEC 61800-3:2018

= EN 61800-5-1:2007 + A1:2017

= EN 61800-5-2:2017

= ENIEC63000:2018

= ENISO 13849-1:2015

Aby zapewni¢ lepszg czytelnos¢, umieszczone w tekscie odwotania do norm nie zawieraja roku.

2.4 UL File Number

Urzadzenia z certyfikatem cULus posiadajgce odpowiedni znak certyfikacji spetniajg wymagania standardu UL 61800-5-1 i

CSA C22.2 No. 274.

Pod podanym w ponizszej tabeli File Number mozna znalez¢ produkt w internetowej bazie danych Underwriter Laboratories

(UL):

https://ig2.ulprospector.com

Typ

Regulator napedu

Rezystory hamowania

Dtawiki wyjsciowe

Silniki

Kable enkodera i
zasilania

One Cable Solution
Basic

One Cable Solution
Advanced

SC6A062
SC6A162
SC6A261

FZMU, FZZMU
GVADU, GBADU
TEP3720-0ES41
TEP3820-0CS41
TEP4020-0RS41

Serwomotory
synchroniczne serii EZ
lub LM

Silniki asynchroniczne

Wszystkie typy

Wszystkie typy

Wszystkie typy

Tab. 2: File Number certyfikowanych produktow

File Number

E189114

E212934

E333628

E488992

E216143

E172204
E170315
E356538

E356538

E170315

UL Category Control Number

NMMS

NMTR2

NMMS2

PRHZ2

PRGY2
AVLV2

AVLV2

AVLV2

NMMS7

NMTR8

NMMS8

PRHZ8

PRGY8
AVLVS

AVLVS8

AVLVS

Certyfikat

cULus

cURus
cURus
cURus

cURus
cURus

cURus

cURus
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2.5 Aktualnos¢

Nalezy sprawdzié, czy dokument ten jest aktualng wersja dokumentacji. Na naszej stronie internetowej s dostepne do
pobrania aktualne wersje dokumentacji naszych produktéw:
http://www.stoeber.de/en/downloads/.

2.6 Jezyk oryginalny

Jezykiem oryginalnym niniejszej dokumentacji jest jezyk niemiecki. Wszystkie wersje w innych jezykach sg ttumaczeniem z
jezyka oryginalnego.

2.7 Ograniczenie odpowiedzialnosci

Dokumentacja zostata sporzadzona zgodnie z obowigzujgcymi normami i przepisami oraz aktualnymi standardami

technicznymi.

Nie odpowiadamy za szkody wynikajgce z nieprzestrzegania dokumentac;ji lub z uzywania produktu niezgodnie z
przeznaczeniem. Nie sg one rowniez objete gwarancja. Dotyczy to w szczegdlnosci szkdd spowodowanych przez
indywidualne zmiany techniczne w produkcie lub jego projekcie oraz obstuge przez niewykwalifikowany personel.
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2.8 Konwencje typograficzne

Aby umozliwi¢ szybkie znalezienie specjalnych informacji w niniejszej dokumentacji, sg one wyrdznione za pomoca haset
ostrzegawczych, symboli i specjalnych wyrdznien tekstowych.

2.8.1 WysSwietlanie ostrzezen i informacji

Ostrzezenia sg oznaczone symbolami. Zwracajg one uwage na szczegdlne zagrozenia podczas obstugi produktu i sg
opatrzone odpowiednimi hastami ostrzegawczymi, ktére wyrazajg stopien zagrozenia. Ponadto wyrdznione sg przydatne
wskazowki i zalecenia dotyczgce wydajnej i bezawaryjnej pracy.

UWAGA!

Uwaga

oznacza, ze mogg wystgpic szkody materialne,

= jesli nie zostang podjete wskazane srodki ostroznosci.

/\ PRZESTROGA!

Przestroga

z trojkatem ostrzegawczym oznacza, ze mogg wystgpic lekkie obrazenia ciata,

= jesli nie zostang podjete wskazane $rodki ostroznosci.

/\ OSTRZEZENIE!

Ostrzezenie

z tréjkatem ostrzegawczym oznacza, ze moze wystgpi¢ Smiertelne niebezpieczenstwo,

= jesli nie zostang podjete wskazane srodki ostroznosci.

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Niebezpieczenstwo

z trojkatem ostrzegawczym oznacza, ze wystgpi Smiertelne niebezpieczenstwo,

= jesli nie zostang podjete wskazane srodki ostroznosci.

Informacja

Informacja oznacza wazng informacje o produkcie lub wyrdznienie fragmentu dokumentacji, na ktory nalezy zwrécic
szczegoblng uwage.

@ WARNINGS!

Ostrzezenia

z symbolem UL zawierajg cytowane oryginalne fragmenty tekstow.

14
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2.8.2 Wyrdéznianie elementéw tekstu

Okreslone elementy tekstu sg wyrdznione w nastepujacy sposob.

Wazna informacja Wyrazy lub wyrazenia o szczegélnym znaczeniu
Interpolated position mode Opcjonalnie: nazwy plikdw, produktéw i inne
Dalsze informacje Odnos$nik wewnetrzny

http://www.link.de Odnosnik zewnetrzny

Teksty interfejsu oprogramowania i wyswietlacza

Aby oznaczy¢ odpowiednio rézne tresci tekstow cytowanych z interfejsu oprogramowania lub wyswietlacza regulatora
napedu oraz ewentualne dane wprowadzane przez uzytkownika, zastosowano nastepujgce sposoby wyrdznienia:

Menu gtéwne Nazwy okien, okien dialogowych i stron lub przyciski, ztozone nazwy
Ustawienia wtasne, funkcje
Wybrac Wprowadzenie okreslonych danych

Metoda bazowania A

Whpisac Wprowadzenie danych uzytkownika
<Wtasny adres IP>

ZDARZENIE 52: Teksty wyswietlacza (status, komunikaty, ostrzezenia, alarmy)
KOMUNIKACJA

Skréty klawiaturowe i sekwencje polecen lub Sciezki sg przedstawione w nastepujgcy sposéb.
[Ctrl], [Ctrl] + [S] Przycisk, kombinacja przyciskow

Tabela > Wstaw tabele Nawigacja do menu/podmenu ($ciezka)

2.8.3 Matematyka i wzory

Do przedstawienia obliczen i wzoréw matematycznych sg uzywane nastepujace znaki.

- Odejmowanie

+ Dodawanie
x Mnozenie
+ Dzielenie
| Wynik

15
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2.8.4 Konwencje do

W opisach ztaczy kabli kolory zyt majg

tyczace kabli

nastepujace skroty:

Kolory kabla
BK: BLACK (czarny) PK: PINK (rézowy)
BN: BROWN (brgzowy) RD: RED (czerwony)
BU: BLUE (niebieski) VT: VIOLET (fioletowy)
GN: GREEN (zielony) WH: WHITE (biaty)
GY: GRAY (szary) YE: YELLOW (z6tty)
0G: ORANGE (pomaranczowy)

Konwencje typograficzne

Zyta dwukolorowa: WHYE WHITEYELLOW (biato-z6tta zyta)

Zyta jednokolorowa: BK/BN BLACK/BROWN (czarna lub bragzowa zyta)
Para zyt: BU-BK BLUE-BLACK (niebieska i czarna zyta)
2.9 Oznaczenia i znaki certyfikacji

W danych technicznych sg podane nastepujace oznaczenia i znaki certyfikacji.

iorm
&

&, 2o

C€

UK
CA

0%
LISTED

oMS ¢,

G“ us

Znak braku otowiu RoHS
Oznaczenie zgodne z dyrektywa RoHS 2011/65/UE.

Znak CE
Deklaracja wtasna producenta: produkt jest zgodny z dyrektywami UE.

Znak UKCA
Deklaracja wiasna producenta: produkt jest zgodny z wytycznymi UK.

Znak certyfikatu UL (cULus)

Produkt posiada certyfikat UL na rynek USA i Kanady.
Reprezentatywne wzory produktu zostaty ocenione przez UL i spetniajg
obowigzujgce normy.

Znak certyfikatu UL dla uznanych komponentéw (cURus)

Ten komponent lub materiat jest uznany przez UL na rynku USA i Kanady.
Reprezentatywne wzory produktu zostaty ocenione przez UL i spetniajg
obowigzujgce wymagania.
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210 Znaki towarowe

Nastepujgce nazwy, uzywane w potfaczeniu z urzgdzeniem, jego wyposazeniem opcjonalnym i akcesoriami, sg znakami

towarowymi lub zastrzezonymi znakami towarowymi innych firm:

CANopen’,
CiA®
CODESYS®

EnDat’

EPLAN’

EtherCAT’,
Safety over EtherCAT’

HIPERFACE’

Hyper-V°

PLCopen’

PROFIBUS®,
PROFINET"

PROFIdrive”,
PROFIsafe”

SIMATIC’,
TIA Portal’

speedtec’

TORX"

TwinCAT’

VirtualBox
VMware’

Windows’,
Windows® 7,
Windows® 10,
Windows' 11

CANopen’ i CiA’ s3 zastrzezonymi znakami towarowymi miedzynarodowego
stowarzyszenia uzytkownikéw i producentéw CAN in AUTOMATION e.V., Niemcy.

CODESYS’ jest zastrzezonym znakiem towarowym firmy CODESYS GmbH, Niemcy.

EnDat’ und i logo EnDat’ s3 zastrzezonymi znakami towarowymi firmy Dr. Johannes
Heidenhain GmbH, Traunreut, Niemcy.

EPLAN’ i logo EPLAN’ sg zastrzezonymi znakami towarowymi firmy EPLAN Software
& Service GmbH & Co. KG, Monheim, Niemcy.

EtherCAT" i Safety over EtherCAT’ sg zastrzezonymi znakami towarowymi i
opatentowanymi technologiami objetymi licencja firmy Beckhoff Automation GmbH,
Niemcy.

HIPERFACE" i logo HIPERFACE DSL’ sg zastrzezonymi znakami towarowymi firmy SICK
AG, Niemcy.

Hyper-V" jest zastrzezonym znakiem towarowym firmy Microsoft Corporation w USA
i/lub innych krajach.

PLCopen’ jest zastrzezonym znakiem towarowym organizacji PLCopen, Gorinchem,
Holandia.

PROFIBUS® i PROFINET sg zarejestrowanymi znakami towarowymi organizacji
uzytkownikéw PROFIBUS e.V., Karlsruhe, Niemcy.

PROFIdrive” i PROFlsafe” sg zarejestrowanymi znakami towarowymi firmy Siemens
AG, Niemcy.

SIMATIC" i TIA Portal’ s3 zastrzezonymi znakami towarowymi firmy Siemens AG,
Niemcy.

speedtec’ jest zastrzezonym znakiem towarowym firmy TE Connectivity Industrial
GmbH, Niemcy.

TORX i logo TORX' sg zastrzezonymi znakami towarowymi Acument Intellectual
Properties w USA i/lub innych krajach.

TwinCAT' jest zarejestrowanym i licencjonowanym znakiem towarowym firmy
Beckhoff Automation GmbH, Niemcy.

VirtualBox’ jest zastrzezonym znakiem towarowym firmy Oracle America, Inc., USA.
VMware’ jest zastrzezonym znakiem towarowym firmy VMware, Inc., USA.

Windows’, logo Windows’, Windows® XP, Windows’ 7, Windows® 10 i Windows" 11
sg zastrzezonymi znakami towarowymi firmy Microsoft Corporation w USA i/lub
innych krajach.

Wszystkie pozostate niewymienione tutaj znaki towarowe sg wtasnoscig ich wtascicieli.

Produkty zarejestrowane jako znaki towarowe nie sg specjalnie oznaczone w niniejszej dokumentacji. Nalezy przestrzegac

praw witasnosci przemystowej (patenty, znaki towarowe, wzory uzytkowe).
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3 Zasady bezpieczenstwa

Produkt opisany w niniejszej dokumentacji moze powodowac zagrozenia, ktdrych mozna unikng¢ poprzez przestrzeganie
opisanych podstawowych zasad bezpieczenistwa oraz zawartych w niej zasad technicznych i przepiséw.

3.1 Wykwalifikowany personel

Aby méc wykonywac zadania opisane w niniejszej dokumentacji, wyznaczone do nich osoby musza posiada¢ odpowiednie
kwalifikacje i by¢ w stanie ocenic¢ ryzyko i zagrozenia zwigzane z produktami. Dlatego wszystkie prace przy produktach, w
tym ich obstuga i utylizacja, mogg by¢ wykonywane wytgcznie przez personel posiadajgcy odpowiednie kwalifikacje.

Wykwalifikowany personel to osoby uprawnione do wykonywania wymienionych czynnosci dzieki posiadanemu
specjalistycznemu wyksztatceniu lub przeszkoleniu przez specjalistow.

Ponadto nalezy przeczyta¢ doktadnie, zrozumiec i stosowac sie do obowigzujacych przepiséw, wymogdw prawnych,
obowigzujgcych regulacji, niniejszej dokumentacji oraz zawartych w niej zasad bezpieczenstwa.

3.2 Zamierzone zastosowanie

Regulatory napedu to zgodnie z normg EN 50178 urzadzenia elektryczne stuzace do regulacji przeptywu energii w
instalacjach duzej mocy.

Regulatory napedu s3 przeznaczone wytacznie do silnikdw, ktére spetniajag wymagania normy EN 60034-1:
= Silniki Lean serii LM
= Serwomotory synchroniczne (np. serii EZ)
= Silniki asynchroniczne
= Silniki liniowe
= Silniki momentowe

Zamierzone zastosowanie to podtgczanie innych obcigzen elektronicznych lub praca poza obowigzujacymi specyfikacjami
technicznymi!

Jesli regulator napedu ma zosta¢ wtgczony w inng maszyne, nie moze zostac¢ oddany do uzytku (tzn. rozpoczac
zamierzonego stosowania), dopdki nie zostanie stwierdzone, ze maszyna jest zgodna z przepisami lokalnymi i dyrektywami.

Montaz zapewniajacy kompatybilnos$¢ elektromagnetyczng

Regulator napedu SC6 i jego wyposazenie muszg zosta¢ zamontowane i podtgczone w sposdb zapewniajgcy kompatybilnosc
elektromagnetyczng.

Modyfikacje

Uzytkownik nie moze wprowadza¢ modyfikacji konstrukcyjnych, technicznych ani elektrycznych w regulatorze napedu SC6 i
jego wyposazeniu.

Konserwacja

Regulator napedu SC6 oraz jego wyposazenie sg bezobstugowe. Nalezy jednak podja¢ odpowiednie srodki, aby wykry¢ lub
usungc¢ ewentualne btedy oprzewodowania.
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3.3 Transport i przechowywanie

Natychmiast po otrzymaniu dostawy nalezy jg sprawdzi¢ pod katem ewentualnych uszkodzen transportowych. Stwierdzone
uszkodzenia nalezy zgtosic¢ niezwtocznie firmie transportowe]. W razie uszkodzen nie wolno uruchamiaé produktu.

Jesli produkty nie zostang od razu zamontowane, nalezy je przechowywac w suchym i niezapylonym pomieszczeniu.

Produkty nalezy transportowac i przechowywac w oryginalnym opakowaniu i chroni¢ przed udarami mechanicznymi i
drganiami. Przestrzegac réwniez warunkow transportu i sktadowania okreslonych w danych technicznych.

Sktadowane regulatory napedu nalezy formowac raz w roku lub przed uruchomieniem (patrz Sktadowanie [» 82]).

3.4 Srodowisko pracy i eksploatacja
Produkty sg wyrobami klasy dystrybucji ograniczonej zgodnie z normg EN IEC 61800-3.

Produkty nie sg przeznaczone do uzytku w publicznej sieci niskiego napiecia zasilajacej obszary mieszkalne. Jesli produkty
bytyby uzywane w takiej sieci, mogg wystapic zaktécenia o wysokiej czestotliwosci.

Produkty sg przeznaczone wytgcznie do montazu w szafach sterowniczych o stopniu ochrony co najmniej IP54.

Aby zapewni¢ prawidtowe i bezpieczne dziatanie produktéw, muszg one by¢ odpowiednio zaprojektowane, zamontowane,
obstugiwane i serwisowane.

Produkty nalezy eksploatowac wytgcznie w zakresach granicznych okreslonych w danych technicznych.
Nastepujgce zastosowania sg zabronione:
= Stosowanie w obszarach zagrozonych wybuchem

= Stosowanie w Srodowisku zawierajacym szkodliwe substancje wg EN 60721, np. oleje, kwasy, gazy, opary, pyty,

promieniowanie
Realizacja ponizszych zastosowan jest mozliwa wytgcznie po uzgodnieniu z firmg STOBER:
= Stosowanie w aplikacjach niestacjonarnych

= Podtaczenie komponentéw czynnych i pasywnych (regulator napedu, moduty zasilania, jednostki zasilania
drugostronnego lub jednostki wytadowcze) innych producentéw

Wszystkie typy urzgdzen sg przeznaczone wytgcznie do pracy w sieciach TN lub Wye, ktére dostarczajg maksymalny
symetryczny prad zwarciowy zgodnie z ponizszg tabela.

Aby zapewnié¢ zgodnos¢ z UL:

Wszystkie typy urzadzen zasilanych napieciem 480 V,. s3 przeznaczone wytacznie do uziemionych sieci Wye 480/277 V.
W przypadku wszystkich typow urzadzen — z zasilaniem 240 V,. lub 480 V,. — sie¢ zasilajaca moze dostarcza¢ maks.
symetryczny prad zwarciowy zgodnie z ponizszg tabela.

Wielkos¢ regulatora napedu Maks. symetryczny prad zwarciowy

Wielko$¢ 0 -2 5000 A

Tab. 3: Odpornosé na zwarcia (SCCR)

Regulator napedu ma parametryzowang funkcje ponownego uruchomienia. Jesli regulator napedu posiada funkcje
automatycznego ponownego uruchomienia po wytgczeniu zasilania, musi to by¢ wyraznie zaznaczone na urzadzeniu
zgodnie z normg EN 61800-5-1.

Regulator napedu posiada opcjonalnie funkcje bezpieczenstwa Safe Torque Off (STO) zgodna z EN 61800-5-2 do
bezpiecznego odtaczania doptywu energii do silnika. Srodki w celu ochrony przed niespodziewanym uruchomieniem s3
opisane miedzy innymi w normie EN ISO 12100 EN ISO 14118.
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3.5 Praca przy maszynie

Przed przystgpieniem do jakichkolwiek prac przy maszynach i w instalacjach nalezy wykona¢ czynnosci zgodnie z 5 zasadami
bezpieczenstwa wg normy DIN VDE 0105-100 (Eksploatacja urzgdzen elektrycznych — Cze$¢ 100: Postanowienia ogdlne) w
podanej kolejnosci:

= Qdfaczy¢ od napiecia (odtgczy¢ réwniez obwody pomocnicze).
= Zabezpieczy¢ przed ponownym wigczeniem.

= Sprawdzi¢ brak napiecia.

= Uziemic i zewrzec.

= Zastoni¢ lub oddzieli¢ sgsiednie elementy znajdujace sie pod napieciem.

Informacja

Przestrzegac czasu roztadowania kondensatoréw obwodu posredniego podanego w ogdlnych danych technicznych
urzadzen. Dopiero po uptywie tego czasu mozna przyja¢ brak wystepowania napiecia.

3.6 Montaz

Prace zwigzane z montazem wykonywa¢ wytgcznie po odtaczeniu od napiecia. Przestrzegaé 5 zasad bezpieczenstwa (patrz
Praca przy maszynie [P 20]).

/\ OSTRZEZENIE!

Napiecie elektryczne! Smiertelne niebezpieczeristwo porazenia pragdem!
Na zaciskach przytaczeniowych i podtgczonych do nich przewodach moga wystepowac niebezpieczne napiecia.
= Przed przystgpieniem do jakichkolwiek prac przy urzadzeniach odtgczy¢ wszystkie napiecia zasilajgce!

= Przestrzegac czasu roztadowania kondensatoréw obwodu posredniego podanego w ogdlnych danych technicznych.
Dopiero po uptywie tego czasu mozna przyja¢ brak wystepowania napiecia.

Z urzadzeniami nalezy obchodzi¢ sie ostroznie:

= Nie wolno uszkodzi¢ zadnych komponentéw ani zmieni¢ odstepdw izolacyjnych podczas transportu lub obstugi
urzadzen.

= Unika¢ przecigzen mechanicznych.
= Nie dotykac¢ elementéw elektronicznych ani stykdw.

Aby chroni¢ urzadzenia przed przegrzaniem, nalezy przestrzega¢ warunkéw eksploatacji opisanych w danych technicznych
oraz wymaganych minimalnych odstepédw montazu.

Podczas montazu lub innych prac w szafie sterowniczej nalezy chroni¢ urzadzenia przed spadajacymi elementami (resztki
przewoddw, drutu, metalowe elementy itp.). Elementy o wtasciwosciach przewodzgcych moga spowodowac zwarcie
wewnatrz urzadzen i w efekcie ich uszkodzenie.
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3.7 Podtaczenie elektryczne

Prace zwigzane z podtgczeniem wykonywac wytacznie po odtgczeniu od napiecia. Przestrzegac 5 zasad bezpieczenstwa
(patrz Praca przy maszynie [P 20]).

/\ OSTRZEZENIE!

Napiecie elektryczne! Smiertelne niebezpieczeristwo porazenia pradem!

Na zaciskach przytaczeniowych i podtgczonych do nich przewodach moga wystepowac niebezpieczne napiecia.
= Przed przystgpieniem do jakichkolwiek prac przy urzgdzeniach odtgczy¢ wszystkie napiecia zasilajgce!

= Przestrzegac czasu roztadowania kondensatoréw obwodu posredniego podanego w ogdlnych danych technicznych.
Dopiero po uptywie tego czasu mozna przyja¢ brak wystepowania napiecia.

Mimo wyfaczenia napiecia zasilania i zgasniecia wszystkich wskaznikdw urzadzenie oraz podtgczone do niego kable moga
znajdowac sie nadal pod napieciem!

Przy wiaczonym napieciu zasilania zabrania sie otwierania obudowy, podtgczania lub odtgczania zaciskow przytaczeniowych,
podtaczania i odtaczania przewoddw przytaczeniowych oraz demontowania i montowania wyposazenia.

Przed wtgczeniem napiecia zasilania nalezy zamkna¢ obudowe urzadzenia.

W przypadku tgczenia regulatorow napedu w obwodzie posrednim, po zamontowaniu lub wymianie urzadzenia na
wszystkich modutach Quick DC-Link musi by¢ zamontowany regulator napedu lub muszg by¢ one zastoniete ostong Quick
DC-Link.

Podczas montazu lub innych prac w szafie sterowniczej nalezy chroni¢ urzadzenia przed spadajacymi elementami (resztki
przewoddw, drutu, metalowe elementy itp.). Elementy o wtasciwosciach przewodzacych moga spowodowac zwarcie
wewnatrz urzadzen i w efekcie ich uszkodzenie.

Stosowac wytgcznie przewody miedziane. Przekroje przewoddw sg okreslone w normie DIN VDE 0298-4 lub EN 60204-1
(zatacznik D, G) oraz specyfikacjach odpowiednich zaciskdw w niniejszej dokumentacji.

Klase ochronnosci urzadzen stanowi uziemienie ochronne (klasa | wg EN 61140), tzn. praca jest dozwolona pod warunkiem
prawidtowego podtgczenia przewoddw ochronnych.

Wszystkie przytacza przewodu ochronnego sg oznaczone symbolem ,,PE” lub miedzynarodowym symbolem uziemienia
(IEC 60417, symbol 5019).

Produkty nie sg przeznaczone do uzytku w publicznej sieci niskiego napiecia zasilajgcej obszary mieszkalne. Jesli produkty
bytyby uzywane w takiej sieci, mogg wystgpic zaktdcenia o wysokiej czestotliwosci.

3.8 Zapewnienie identyfikowalnosci

Zamawiajgcy ma obowigzek zapewnienia identyfikowalnosci produktow na podstawie numeru seryjnego.

3.9 Wycofanie z eksploatacji

W przypadku aplikacji zwigzanych z bezpieczenstwem nalezy przestrzegaé podanej w parametrach bezpieczenstwa
zywotnosci produktu T,, = 20 lat. Regulator napedu z wbudowanym modutem bezpieczerstwa musi zosta¢ wycofany z
eksploatacji po uptywie 20 lat od daty produkcji. Data produkcji regulatora napedu jest podana na jego tabliczce
zZnamionowe;j.

Szczegotowe informacje na temat bezpieczenstwa funkcjonalnego sg zawarte w odpowiedniej instrukcji (patrz Dalsze

informacje [P 408]).
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3.10 Utylizacja

Przy utylizacji opakowania i produktu nalezy przestrzega¢ obowigzujacych przepiséw krajowych i regionalnych! Opakowanie
i poszczegdlne elementy produktu nalezy utylizowac w sposdb selektywny, np. jako:

= Tektura

= Zuzyty sprzet elektroniczny (PCB)
= Tworzywo sztuczne

= Blacha

= Miedz

= Aluminium

= Bateria

3.1 Gaszenie pozaru

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Napiecie elektryczne! Smiertelne niebezpieczeristwo porazenia pradem!

W przypadku stosowania przewodzacego $rodka gasniczego istnieje $miertelne niebezpieczenstwo porazenia pragdem.

= Do gaszenia pozarow stosowac proszek ABC lub dwutlenek wegla (CO,).
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4 Bezpieczenstwo

Bezpieczenstwo odnosi sie do ochrony i bezpieczeristwa komponentéw i systemow w zakresie poufnosci, integralnosci i
dostepnosci.

Bezpieczenstwo funkcjonalne (safety) skupia sie na unikaniu systematycznych lub przypadkowych usterek, natomiast w

dziedzinie bezpieczenstwa (security) nalezy przyja¢ ukierunkowane wptywy. Moga one by¢ zamierzone lub niezamierzone z

bezposrednim lub posrednim dostepem do urzadzen.

Zagrozenia bezpieczenstwa
= Nieprawidtowa obstuga, np. potaczenie z niewtasciwym urzadzeniem
= Sprzet:
* Zmiana okablowania
e Zmiana konfiguracji urzadzenia, np. adresu FSoE

e Demontaz akcesoridw, np. karty SD

= Oprogramowanie:
e Zmiana oprogramowania sprzetowego
e Zmiana konfiguracji urzadzenia, np. przy uzyciu DriveControlSuite, karty SD lub trybu skryptowego

e Zmiana parametrow

= Budowa sieci

Identyfikacja i unikanie zagrozen
Do dyspozycji s na przyktad nastepujace srodki umozliwiajgce identyfikacje zagrozen i unikniecie manipulacji.
= Zapewnic¢ jednoznaczng identyfikacje urzadzenia:
e Oznaczenie referencyjne

e Adres(y) komunikacji
= Po nawigzaniu potgczenia nalezy upewnic sie, ze komunikacja zostata nawigzana z odpowiednim urzgdzeniem.
= Przetestowac i zarejestrowac (ponowne) uruchomienie.

= Nalezy regularnie sprawdzac dziennik bezpieczernstwa regulatora napedu (patrz Dziennik bezpieczenstwa [P 406]).

= Ograniczy¢ dostep:
e Fizycznie (zamknac szafe sterownicza i pomieszczenie rozdzielni)
e Logicznie (ograniczy¢ komunikacje, np. za pomocg zapory sieciowe;j)
= Uzy¢ tasmy do plombowania, aby wykry¢ manipulacje przy nastepujacych interfejsach:
e 7tacze serwisowe Ethernet X9
¢ Interfejsy magistrali obiektowej X200 i X201
e Gniazdo na karte SD X700
= Zapewni¢ wiarygodnos¢ przez sterownik:
e Status urzadzenia

e Specjalne ID konfiguracji aplikacji
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Planowanie dziatan

Nalezy przestrzega¢ wymagan wynikajgcych z obowigzujacych lokalnie norm bezpieczenstwa i aplikacji dotyczacych ochrony
przed manipulacja. Upowaznienie personelu i wdrozenie niezbednych srodkéw ochronnych nalezy do obowigzkéw
uzytkownika.

Wszystkie systemy podlegajgce ochronie musza by¢ rozpatrywane indywidualnie. Organizacyjne srodki ochronne sa
wspierane przez srodki techniczne. Podjecie wytacznie srodkéw technicznych jest niewystarczajace.

W trakcie planowania nalezy okresli¢ i udokumentowaé wymagane dziatania.
Takimi dziataniami sg na przyktad:

= Podziat na grupy uzytkownikéw

= Stosowanie odpowiednich haset

= Utrzymanie plandw sieci

Dzieki planom sieci mozna uzyskac trwate oddzielenie bezpiecznych sieci od sieci publicznych, a w razie potrzeby umozliwi¢
zdefiniowany dostep do nich (np. poprzez zapore sieciowg lub DMZ).

Wskazany jest regularny, np. coroczny przeglad srodkow bezpieczenstwa.
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Koncepcja dogtebnej obrony

Przeciwdziata¢ ryzyku za pomocg wielowarstwowych rozwigzan bezpieczenstwa.

Zgodnie z norma EN IEC 62443-4-1 koncepcja dogtebnej obrony to sposéb obrony systemu przed dowolnym atakiem przy

uzyciu wielu niezaleznych metod.

Cechy:

= Podejscie to opiera sie na fundamentalnym zatozeniu, ze kazdy srodek ochronny moze zosta¢ i prawdopodobnie

zostanie pokonany.

= Atakujacy muszg pokonac lub obej$¢ kazdg warstwe bez wykrycia.

= Staby punkt jednej warstwy moze by¢ ztagodzony przez skutecznos¢ drugiej warstwy.

= Bezpieczerstwo informatyczne systemu staje sie zbiorem warstw w ramach ogélnego bezpieczenstwa sieci

informatycznej.

= Kazda z warstw powinna by¢ samodzielna i nie powinna opierac sie na tej samej funkcjonalnosci co pozostate warstwy

oraz nie powinna miec tych samych rodzajéw awarii co one.

llustr. 1: Koncepcja dogtebnej obrony

Proces
bezpieczenstwa

Uzytkownik

- bezpieczenstwo systemu
- Fizyczna ochrona dostepu
- Procesy i wytyczne
- Ustugi bezpieczenstwa

Integrator systemow
- bezpieczenstwo sieci

System

- integralnos¢ systemu
- Regulatory napedu
- Oprogramowanie do
uruchamiania
- Silniki
- Przektadnie
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5 Zastosowanie zgodne z UL

W tym rozdziale znajdujg sie wazne informacje na temat stosowania produktu w warunkach UL (UL — Underwriters
Laboratories).

Temperatura powietrza otoczenia i stopien zanieczyszczenia

Maksymalna temperatura powietrza otoczenia do pracy zgodnie z UL wynosi 45°C. Dozwolone jest stosowanie w otoczeniu
o stopniu zanieczyszczenia do 2.

Siec zasilajaca

Wszystkie typy urzadzen zasilanych napieciem 480 V,. sg przeznaczone wytacznie do uziemionych sieci Wye 480/277 V.

W przypadku wszystkich typoéw urzadzen — z zasilaniem 240 V, lub 480 V. — sie€ zasilajgca moze dostarcza¢ maks.
symetryczny prad zwarciowy zgodnie z ponizsza tabelg.

Wielkos¢ regulatora napedu Maks. symetryczny prad zwarciowy

Wielko$¢ 0 -2 5000 A

Tab. 4: Odpornos¢ na zwarcia (SCCR)

Bezpiecznik sieciowy

Nalezy przestrzega¢ parametréw bezpiecznika sieciowego zgodnego z UL zasilanych regulatoréw napedu [P 101].

Ochrona odgatezien

Whbudowana pétprzewodnikowa ochrona zwarciowa nie zastepuje ochrony odgatezien (bezpiecznik sieciowy) przed
regulatorem napedu. Ochrona odgatezien musi by¢ zapewniona zgodnie z danymi producenta, National Electrical Code i
Canadian Electrical Code (cze$¢ 1) oraz obowigzujgcymi dodatkowo przepisami lokalnymi lub réwnorzednymi regulacjami.

Uziemienie ochronne

Uziemienie ochronne silnikdw podtgczonych do regulatoréw napedu nie moze byc¢ realizowane przez zaciski X20A i X20B.
Podtaczenie przewodu ochronnego silnika musi by¢ zgodne z obowigzujgcymi normami elektrycznymi.

Uziemienie na zacisku X10 regulatora napedu SC6 nie moze by¢ uzywane do uziemienia ochronnego. Obudowe regulatoréw
napedu nalezy potgczy¢ za pomoca trzpienia uziemiajgcego M6 z uziemieniem ochronnym (4,0 Nm, 35 Lb.inch).

Tekst oryginalny:

@ WARNINGS!

Safety grounding

The external motors which are connected to the drive units SC6A shall not be grounded over the drive units. The bonding/
grounding of the motor(s) shall occur in the end use application in accordance with the requirements of applicable electrical
codes/standards.

The grounding provisions present on the terminals X20A/X20B of the SC6 unit are not intended for safety grounding of the
motors. The grounding provision present on terminal X10 of the inverter unit is not to be used for the grounding of the
drive system.

The chassis of each SC6A drive unit is to be bonded through the M6 grounding stud present on each SC6A unit.

Ztacze do uziemienia ochronnego na obudowie jest oznaczone symbolem uziemienia zgodnie z IEC 60417 (symbol 5019).

Prawidtowy montaz opisano we wskazéwkach dotyczacych podtaczenia przewodu ochronnego zgodnie z UL [P 105].
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Uziemienie funkcyjne

Do prawidtowego dziatania regulatora napedu SC6 oraz silnika dodatkowo poza uziemieniem ochronnym konieczne jest
uziemienie funkcyjne. Uziemienie funkcyjne regulatora napedu wykonuje sie przez zacisk X10, a uziemienie funkcyjne silnika
przez zaciski X20A i X20B. Ztacza do uziemienia funkcyjnego na zaciskach X10, X20A i X20B sg oznaczone symbolem PE.
Zgodnie z wymaganiami UL, ztgcza oznaczone jako PE sg przeznaczone wytgcznie do uziemienia funkcyjnego.

Ochrona przed przecigzeniem/ochrona termiczna silnika

Stosowac ochrone przed przecigzeniem / ochrone termiczng silnika. Regulator napedu SC6 posiada na ztgczu X2A/X2B, pin 7
i 8, ztgcza do termistorow PTC (NAT 145°C, napiecie czujnika= 3,3 V,, prad czujnika = maks. 0,6 mA). Urzadzenia sg
przeznaczone wytgcznie do silnikéw z wbudowang ochrong termiczng. Eksploatacja bez ochrony przed przecigzeniem/
ochrony termicznej silnika (zmostkowanie X2) jest niedozwolona zgodnie z dopuszczeniem UL!

Przy podtgczeniu przestrzegac opisu zaciskow X2A/X2B [P 109].

W przypadku enkoderéw EnDat 3 lub HIPERFACE DSL temperatura silnika jest przesytana wspdlnie z danymi enkodera przez
wtyczke X4A/X4B. Dodatkowe okablowanie na zacisku X2A/X2B nie jest konieczne.

Hamulec

Przestrzegac danych technicznych hamulca [P 66].

Wejscia cyfrowe

Parametry zaciskow w X101 i X103 sg podane w danych technicznych wejsc cyfrowych [P 46].

Zaciski

Urzadzenie podstawowe jest dostarczane bez zaciskow. Odpowiednie zestawy zaciskdw nalezy zamodwic osobno dla kazdej
wielkosci. W zataczniku znajduje sie wykaz dostepnych zestawdw zaciskdw.

Aby umozliwi¢ prawidtowe podtaczenie, zaciski s odpowiednio oznaczone. Nalezy przestrzega¢ schematdw podtaczenia i
opiséw zaciskow.
Zaciski zasilania

Stosowac wytgcznie przewody miedziane do temperatury otoczenia 60/75°C.

Zasilanie 24 V i bezpieczniki

Obwody niskiego napiecia muszg byc¢ zasilane ze Zrédta izolowanego, ktérego maks. napiecie wyjsciowe nie przekracza
30 V.

Bezpieczniki do zasilania 24 V. musza by¢ dopuszczone do napiecia DC zgodnie z UL 248.

= Zabezpieczy¢ zasilanie 24 V,. modutu sterowania za pomocg bezpiecznika 10 A (zwtocznego). Patrz réwniez opis zacisku

X11 [r 120], pin 1 lub 2 (+).

= Zabezpieczy¢ zasilanie 24 V. hamulca za pomoca bezpiecznika 10 A (zwtocznego). Patrz réwniez opis zacisku X300
[» 131], pin 1 lub 2 (+).

= Funkcja bezpieczeristwa STO przez zacisk X12 (opcja SR6): Zabezpieczy¢ napiecie zasilania sygnatu stanu bezpiecznikiem
3,15 A (zwtocznym). Patrz réwniez opis zacisku X12 [P 121], pin 8 (U )

Badanie UL

Podczas odbioru UL zbadano wytacznie zagrozenia porazenia prgdem elektrycznym i pozaru. W odbiorze UL nie
uwzgledniono aspektéw bezpieczeristwa funkcjonalnego. Sg one oceniane dla firmy STOBER np. przez jednostke
certyfikacyjng TUV SUD.
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6 Budowa systemu

Do potgczenia do sterownika zalecamy magistrale obiektowg PROFINET w pofaczeniu z aplikacjg Drive Based lub
PROFIdrive. Alternatywnie mozna zastosowac magistrale obiektowa EtherCAT i aplikacje z interfejsem CiA 402.
Oprogramowanie DriveControlSuite stuzy do uruchamiania regulatora napedu.

Regulatory napedu moga by¢ wyposazone opcjonalnie w funkcje bezpieczerstwa STO wg EN 61800-5-2. Do podtaczenia do
nadrzednego obwodu bezpieczerstwa dostepne sg rézne interfejsy.

Ponizszy schemat przedstawia ogdlng budowe systemu.
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llustr. 2: Widok systemu
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6.1 Komponenty sprzetowe

Ponizej przedstawiono dostepne komponenty sprzetowe.

6.1.1 Regulator napedu

Regulator napedu SC6 jest dostepny w réznych wielkosciach jako regulator jednoosiowy lub regulator dwuosiowy. Ponadto

do wyboru dostepne s rézne opcje bezpieczenstwa.

6.1.1.1 Tabliczka znamionowa

Tabliczka znamionowa jest umieszczona z boku regulatora napedu.

£
£ STOBER

Kieselbronner Str. 12 1 75177 Pforzheim | Germany
Phone: + 49 7231 582-0 | www.stober.com

Type ID no. HW Date SIN

SC6A062 56690 040 HD 2311 9000002
Eingangsspannung 3x400V 2
Input voltage UL:3 x 480 Vagso.s0 1

Tension d'entrée

Eingangsstrom
Input current UL: 70A
Courant d'entrée

0..460 V,
Ausgangsdaten AC

Output data 0..700 Hz
Données de sortie 4 kHz: 2x4.5A
8 kHz: 2x4.0A

Schutzart Protection class 3-phase
Protection 1P20
Efficiency 1E2
Nn=96,3%

28w C€

WARNUNG GEFAHR DES ELEKTRISCHEN
SCHLAGS. GEFAHRLICHE.SPANNUNGEN KONNEN
A NACH DEM ABSCHALTEN FUR 15 MINUTEN ANL!EGENA
Inbetriebnahmeanleitung beachten!

WARNING RISK OF ELECTRIC SHOCK. DANGEROUS

VOLTAGE MAY EXIST FOR 15 MINUTES AFTER REMOVING POWER.
Always observe the commisioning instructions!

AVERTI SSEM ENT RISQUE DU CHOC ELECTRIQUE.
UNE TENSION DANGEREUSE PEUT ETRE PRESENTEE

JusQu' A 15 MINUTES APRES AVOIR COUPE L' ALIMENTATION.
Veuillez respecter la notice de mise en service!

For UL/cUL: Power Terminals: Use 60/75 °C Copper Conductors Only

Q«onn

Qoﬂs
/65| B0

- 200N

llustr. 3: Tabliczka znamionowa SC6A062
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Typ
ID no.
HW
Date
S/N

Napiecie wejsciowe

Prad wejsciowy

Parametry wyjsciowe

Stopien ochrony

Efektywnos¢

Tab. 5: Znaczenie informacji na tabliczce znamionowej

Informacja

SC6A062

56690

040 HD

2311 (rok/tydzien)
9000002

3 %400V,
50 Hz

UL: 3% 480V,
50 - 60 Hz

UL: 7.0 A

0...460 V¢
0...700 Hz

@4 kHz: 2x4,5A
IP20

IE2

Ny = 96,3%

Informacje o produkcie

Napiecie wejsciowe

Prad wejsciowy

Napiecie wyjsciowe

Czestotliwosé wyjsciowa

Prad wyjsciowy przy czestotliwosci taktowania 4 kHz
Stopien ochrony

Klasa efektywnosci energetycznej

Efektywnos¢ znamionowa

Urzadzenia z certyfikatem UL i cUL posiadajgce odpowiedni znak certyfikacji spetniajg wymagania standardu UL 61800-5-1 i

CSA C22.2 No. 274.
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Tab. 6: Przyktadowy kod oznaczenia typu

SC Seria

6 Generacja 6. generacja

A Wersja

0-2 Wielkos¢

6 Stopien mocy Stopien mocy w obrebie wielkosci

2 Regulator osi Regulator dwuosiowy

1 Regulator jednoosiowy

z Bezpieczenstwo SZ6: bez bezpieczenstwa funkcjonalnego
R funkcjonalne SR6: STO przez zaciski

U SU6: STO i SS1 przez PROFIsafe

Y SY6: STO i SS1 przez FSoE

X SX6: zaawansowane bezpieczenstwo funkcjonalne przez

FSoE

Tab. 7: Znaczenie przyktadowego kodu

6.11.3 Wersja materiatowa

Z boku regulatora napedu nad tabliczkg znamionowa znajduje sie dodatkowa naklejka z wersjg urzadzenia (MV) i numerem

seryjnym (SN).

MV0000012345 SN: 6001192064

SCBA062Z
1000914812/
001100

llustr. 4: Naklejka z numerem MV i numerem seryjnym

MV MV0000012345 Numer MV

SN 6001192064 Numer seryjny

- SC6A062Z Typ urzadzenia zgodnie z oznaczeniem typu
— 1000914812/001100 Numer zamdwienia / pozycja zamdwienia

Tab. 8: Znaczenie informacji na naklejce

STOBER 6 | Budowa systemu
6.1.1.2 Oznaczenie typu
sC 6 A 0 6 2 z
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6.1.1.4 WielkoSci

SC6A062 56690 Wielkos¢ 0 Regulator dwuosiowy
SC6A162 56691 Wielkos¢ 1 Regulator dwuosiowy
SC6A261 56692 Wielkos¢ 2 Regulator jednoosiowy

Tab. 9: Dostepne typy i wielkosci SC6

SC6 w wielkosciach 0 do 2

Urzadzenie podstawowe jest dostarczane bez zaciskdw. Odpowiednie zestawy zaciskow nalezy zamoéwic osobno dla kazdej

wielkosci.
Zestaw zaciskow dla regulatora napedu bez modutu bezpieczeristwa SR6 (STO przez zaciski)

Dostepne sg nastepujgce wykonania:

Nrid. 138652
zestaw zaciskéw do SC6A062Z/U/Y. Zawartosé: 13 zaciskow.

Nrid. 138653
zestaw zaciskow do SC6A1627/U/Y. Zawartosé: 13 zaciskow.

Nrid. 138654
zestaw zaciskow do SC6A261Z/U/Y. Zawartosé: 10 zaciskdw.

(ilustr. pogladowa)

Zestaw zaciskow dla regulatora napedu z modutem bezpieczeristwa SR6 (STO przez zaciski)

Dostepne sg nastepujgce wykonania:

Nrid. 138680
Zestaw zaciskow do SC6A062R. Zawartosc: 14 zaciskow.

Nrid. 138681
Zestaw zaciskow do SC6A162R. Zawartos¢: 14 zaciskow.

Nrid. 138682
Zestaw zaciskow do SC6A261R. Zawartos¢: 11 zaciskow.

(ilustr. pogladowa)
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6.1.2 Obstugiwane silniki, enkodery i hamulce

Regulator napedu SC6 moze obstugiwac silniki Lean serii LM, serwomotory synchroniczne (np. serii EZ), silniki
asynchroniczne, silniki liniowe oraz silniki momentowe.

Do sprzezenia zwrotnego przez ztgcze X4 moga by¢ przetwarzane sygnaty z nastepujacych enkoderow:
= Enkoder EnDat 2.1/2.2 cyfrowy
= Enkoder SSI
= Enkoder inkrementalny TTL réznicowy i HTL réznicowy (HTL przez adapter HT6)
= Resolver
= Enkoder EnDat 3 lub HIPERFACE DSL (wersja One Cable Solution)
Ponadto przez ztgcze X101 i X103 moga by¢ przetwarzane sygnaty z nastepujacych enkoderow:
= Enkoder inkrementalny HTL single-ended
= |nterfejs impulsu/kierunku HTL single-ended

Wszystkie typy regulatora napedu SC6 posiadaja ztacza do podtaczenia termistoréw PTC i mogg sterowac standardowo
hamulcem 24 V.
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6.1.3 Wyposazenie

Informacje na temat dostepnego wyposazenia sg podane w kolejnych rozdziatach.

6.1.3.1 Bezpieczenstwo funkcjonalne

Moduty bezpieczenstwa stuzg do realizacji funkcji bezpieczenstwa STO. Chronig one przed wytworzeniem pola wirujacego w
module mocy regulatora napedu. Na polecenie zewnetrzne lub w razie btedu modut bezpieczeristwa przetacza regulator
napedu na stan STO. W zaleznosci od wybranej wersji wyposazenia dostepne sg rozne interfejsy uzytkownika i inne funkcje
bezpieczenstwa.

Dwukanatowa funkcja bezpieczenstwa STO dziata w przypadku regulatoréw dwuosiowych na obie osie.

Informacja

Regulator napedu w wersji standardowej nie posiada funkcji bezpieczenstwa (opcja SZ6). Aby regulator napedu posiadat
wbudowane funkcje bezpieczenstwa, nalezy zamowic je wraz z regulatorem. Moduty bezpieczenstwa sg integralnym
elementem regulatora napedu i nie wolno ich modyfikowac.

Opcja SZ6 — bez bezpieczenstwa funkcjonalnego

Nrid. 56660
Wersja bez bezpieczenstwa funkcjonalnego.

Modut bezpieczenstwa SX6 — zaawansowane bezpieczenstwo funkcjonalne przez FSoE

Nr ID 5050185

Opcjonalne akcesoria do uzytku w aplikacjach zwigzanych z bezpieczeristwem do
PLe, SIL3 wg EN ISO 13849-1 i EN 61800-5-2. SX6 poza podstawowg funkcjg
bezpieczenstwa Safe Torque Off (STO) udostepnia rowniez inne funkcje
bezpieczenstwa okreslone w normie EN 61800-5-2. Oprdcz funkcji bezpiecznego

‘ zatrzymania Safe Stop 1 (SS1) i Safe Stop 2 (SS2) nalezg do nich miedzy innymi
T Safely-Limited Speed (SLS), Safe Brake Control (SBC), Safe Direction (SDI) i Safely-
Limited Increment (SLI). Potaczenie z nadrzednym obwodem bezpieczenstwa przez
Fail Safe over EtherCAT (FSoE).

Modut bezpieczenstwa SR6 — STO przez zaciski

Nrid. 56661

Opcjonalne wyposazenie do uzywania funkcji bezpieczenstwa Safe Torque Off (STO)
w aplikacjach zwigzanych z bezpieczenstwem (PL e, SIL 3) wg EN I1SO 13849-1 i

EN 61800-5-2. Potgczenie z nadrzednym obwodem bezpieczeristwa przez zacisk X12.

Modut bezpieczenstwa SY6 — STO i SS1 przez FSoE

Safety over Nr id. 56662

EthEl’CATg‘- Opcjonalne wyposazenie do uzywania funkcji bezpieczenstwa Safe Torque Off (STO)
oraz Safe Stop 1 (SS1) w aplikacjach zwigzanych z bezpieczeristwem (PL e, SIL 3) wg
EN ISO 13849-1i EN 61800-5-2. Pofaczenie z nadrzednym obwodem bezpieczenstwa
przez Fail Safe over EtherCAT (FSoE).
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Modut bezpieczenstwa SU6 — STO i SS1 przez PROFlsafe

Nrid. 56696

Opcjonalne wyposazenie do uzywania funkcji bezpieczenstwa Safe Torque Off (STO)
‘ oraz Safe Stop 1 (SS1) w aplikacjach zwigzanych z bezpieczenstwem (PL e, SIL 3) wg

EN ISO 13849-1i EN 61800-5-2. Potaczenie z nadrzednym obwodem bezpieczenstwa

rzez PROFINET (PROFlsafe).
PROFIlsafe P ( )

Szczegotowe informacje na temat bezpieczenstwa funkcjonalnego sg zawarte w odpowiedniej instrukcji (patrz Dalsze

informacje [P 408]).

6.1.3.2 Komunikacja

Regulator napedu posiada dwa ztgcza do podtaczenia do magistrali EtherCAT i PROFINET umieszczone na gorze urzadzenia
oraz ztgcze serwisowe Ethernet z przodu urzadzenia. Kable do podtaczenia nalezy zamawiaé osobno.

EtherCAT lub PROFINET

=i W zamoéwieniu urzgdzenia podstawowego nalezy podac rodzaj magistrali
EtherCAT@‘- obiektowe], poniewaz sposéb komunikacji jest okreslony w oprogramowaniu
sprzetowym.
®

Kabel EtherCAT

Kabel krosowy Ethernet, CATSe, z6tty.

\\ Dostepne sg nastepujgce wykonania:
_ \'I Nr id. 49313: Dtugoé¢ ok. 0,25 m.
i é Nrid. 49314: Dtugos¢ ok. 0,5 m.

Kabel do potaczenia z komputerem

Nrid. 49857
Kabel do potaczenia ztgcza serwisowego X9 z komputerem, CAT5e, niebieski, dtugosé
5m.

Adapter Ethernet USB 2.0

Nrid. 49940
Adapter do przejscia ze ztacza Ethernet na ztgcze USB.

Dalsze informacje na temat podtgczenia do magistrali obiektowej znajdujg sie w odpowiedniej instrukcji (patrz Dalsze

informacje [» 408]).
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6.1.3.3 Potgczenie w obwodzie posrednim

Aby potaczyc regulatory napedu SC6 w uktadzie obwodu posredniego, potrzebne sg moduty Quick DC-Link typu DL6B.
Do potaczenia w poziomie dostepne s3 moduty tylne DL6B w réznych wersjach w zaleznosci od wielkosci regulatora napedu.

W komplecie znajduja sie klamry szybkomocujace do przymocowania szyn miedzianych oraz tacznik izolacji. Szyny
miedziane nie znajdujg sie w zestawie. Muszg one mie¢ przekrdj 5 x 12 mm. Elementy korncowe izolacji dla lewego i
prawego konca zespotu oraz ostony dla modutéw tylnych sg dostepne oddzielnie. Ostony chronig zainstalowane w szafie
sterowniczej moduty tylne, na ktérych dopiero pdézniej, np. w ramach modernizacji, zostang zamontowane regulatory
napedu.

Quick DC-Link DL6B — modut tylny do regulatora napedu

Dostepne sg nastepujgce wykonania:

DL6B10

Nrid. 56655

Modut tylny do regulatora napedu o wielkosci O:
SC6A062

DL6B11

Nrid. 56656

Modut tylny do regulatora napedu o wielkosci 1 lub 2:
SC6A162 i SC6A261

Quick DC-Link DL6B - element koricowy izolacji

{
|

Nrid. 56659
Elementy koricowe izolacji montowane na lewym i prawym koricu zespotu, 2 szt.
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Quick DC-Link DL6B — ostona

Dostepne sg nastepujgce wykonania:

QDL6C10

Nr identyfikacyjny 5050128
Ostona modutu tylnego DL6B10,
Wymiary: 373 x 45 x 1 mm

QDL6C11

Nr identyfikacyjny 5050129
Ostona modutu tylnego DL6B11,
Wymiary: 373 x 64 x 1 mm

6.1.3.4 Rezystor hamowania

STOBER oferuje rezystory hamowania o réznych ksztattach, w réznych klasach mocy.

Wiecej informacji mozna znalezé w danych technicznych (patrz Rezystor hamowania [P 67]).

6.1.3.5 Dtawiki

STOBER oferuje rézne dtawiki w zaleznosci od obszaru zastosowania.

Wiecej informacji mozna znalez¢é w danych technicznych (zob. Dtawiki [P 71]).
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6.1.3.6 Modut akumulatora enkodera

Absolute Encoder Support AES

Nrid. 55452

Modut akumulatora do podtrzymania zasilania w przypadku uzywania enkodera
EnDat 2.2 cyfrowego z funkcjg wieloobrotowg podtrzymywang akumulatorowo, na
przyktad EBI1135 lub EBI135.

Akumulator znajduje sie w zestawie.

/|
M;l{
1

fm—1

Informacja

Do podtaczenia do regulatora napedu moze by¢ konieczny 15-zytowy kabel przedtuzajacy miedzy gniazdem a AES.

Miedzy gniazdem a AES mozna podtgczy¢ zwyczajny, ekranowany kabel przedtuzajacy z 15-pinowym wtykiem D-Sub o
dtugosci <1 m.

Akumulator zapasowy AES

Nrid. 55453
Akumulator zapasowy do modutu akumulatorowego AES.
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6.1.3.7 Adapter HTLna TTL

Adapter HTL na TTL HT6

Nrid. 56665

Adapter do regulatoréw napedu serii SC6 i SI6 do komparacji poziomu z sygnatéw
HTL na sygnaty TTL.

Stuzy on do podtaczenia enkodera inkrementalnego HTL réznicowego do zacisku X4
regulatora napedu.

6.1.3.8 Adapter interfejsu

Adapter interfejsu AP6

Dostepne s3 nastepujgce wersje:

AP6A00

Nrid. 56498

Adapter X4 resolver, 9/15-pin.

Adapter do podtgczenia kabli resolvera z 9-pinowg wtyczkg D-Sub do ztacza
enkodera X4 regulatora napedu.

AP6A01

Nrid. 56522

Adapter X4 resolver, 9/15-pinowy z wyprowadzonymi z boku przewodami czujnika
temperatury silnika (dtugos¢ przewodu: ok. 11 cm).

Adapter do podtgczenia kabli resolvera z 9-pinowa wtyczka D-Sub do ztacza
enkodera X4 regulatora napedu.
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6.2 Komponenty oprogramowania

Do uruchomienia systemu napedowego i realizacji aplikacji dostepne sg rozne komponenty oprogramowania.

6.2.1 Projekt i parametryzacja

Do projektowania i parametryzacji regulatora napedu stuzy oprogramowanie do uruchamiania DriveControlSuite (DS6).
Program ten za pomocg asystenta prowadzi krok po kroku przez caty proces konfiguracji i parametryzacji.

6.2.2 Aplikacje
Do rozproszonego sterowania ruchem zaawansowanych maszyn zaleca sie aplikacje opartg na napedzie.

Pakiet aplikacji STOBER to uniwersalne i elastyczne rozwigzanie. Aplikacja Drive Based z blokiem komend PLCopen Motion
Control umozliwia oparte na napedzie sterowanie ruchem do pozycjonowania, predkosci i momentu obrotowego / sity.
Standardowe komendy zostaty potgczone w tryby pracy do réznych zastosowarn i rozszerzone o dodatkowe funkcje, takie
jak taczenie blokow ruchu, krzywki i wiele innych. W trybie ,Komenda” wszystkie wtasciwosci ruchow sg zadawane
bezposrednio przez sterownik. W trybie Blok ruchu wtasciwosci ruchéw sg definiowane wstepnie w napedzie i do
wykonania ruchu jest potrzebny tylko sygnat Start. W ten sposéb mozna definiowac cate sekwencje ruchdw. Do sterowania
predkoscig lub momentem obrotowym / sitg, np. w pompach, wentylatorach lub przenosnikach tasmowych, jest dostepny
osobny tryb pracy. Umozliwia on réwniez prace bez sterownika.

Ponadto dostepne sg aplikacje CiA 402 i PROFIdrive, ktére obejmuja tryby pracy lub klasy zastosowan oparte zaréwno na
sterowaniu, jak i na napedach. Dla standardowych napedéw zgodnych z PROFIdrive w klasie aplikacji 1 i dla lokalnego
sterowania pozycjonowaniem zgodnie z klasg aplikacji 3 sg dostepne na przyktad standardowe telegramy 1, 2i 3, jak
rowniez telegramy 102 i 111. Na podstawie tych telegramdw regulatory napedu mogg by¢ uzywane z obiektami
technologicznymi SpeedAxis i BasicPos (EPos).

Za pomocg programowania zgodnego z IEC 61131-3 z CFC mozliwe jest réwniez tworzenie nowych aplikacji lub rozszerzanie
istniejacych.

Szczegotowe informacje na temat dostepnych aplikacji sg zawarte w odpowiedniej instrukcji (patrz Dalsze informacje

[» 408]).
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7 Dane techniczne

Dane techniczne regulatoréw napedu i wyposazenia znajdujg sie w kolejnych rozdziatach.

1.1 Regulator napedu

Ponizsze rozdziaty zawieraja parametry elektryczne, wymiary i mase regulatora napedu.

711 Ogélne dane techniczne

Ponizsze dane obowigzujg dla wszystkich typow urzadzenia.

Charakterystyka urzadzenia

Stopien ochrony urzgdzenia

Stopien ochrony przestrzeni montazowe;j
Klasa ochronnosci

Eliminacja zaktécen radiowych

Kategoria przepieciowa

Oznaczenia i znaki certyfikacji

Tab. 10: Charakterystyka urzadzenia

P20

Min. IP54

Klasa ochronnosci | wg EN 61140

Whbudowany filtr sieciowy wg EN 61800-3, emisja zaktécen klasa C3
Il wg EN 61800-5-1

CE, cULus, RoHS

Warunki transportu i sktadowania

Temperatura sktadowania/
transportu

Wilgotnos¢ powietrza

Drgania (transport) wg EN 60068-2-6

Wysokos¢ upadku przy swobodnym
spadaniu®

Waga < 100 kg

wg EN 61800-2

(lub IEC 60721-3-2, klasa 2M4)

Test wstrzagsodw zgodnie z norma
EN 60068-2-27

Tab. 11: Warunki transportu i sktadowania

-20°C do +70°C
Maksymalna zmiana: 20 K/h

Maks. wzgledna wilgotnos¢ powietrza 85%, bez kondensacji
5Hz<f<9Hz:3,5mm

9 Hz < f <200 Hz: 10 m/s?
200 Hz < f <500 Hz: 15 m/s?

0,25m

Ksztatt wstrzagséw: potsinusoida
Przyspieszenie: 5 g

Czas trwania wstrzasu: 30 ms
Liczba wstrzasow: 3 na o$

! Dotyczy tylko komponentéw w oryginalnym opakowaniu.
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Warunki pracy

Temperatura otoczenia podczas pracy 0°C do 45°C przy parametrach znamionowych
45°C do 55°C z obnizeniem obcigzalnosci -2,5 % / K

Wilgotnos¢ powietrza Maks. wzgledna wilgotnos$¢ powietrza 85%, bez kondensacji

Wysokos¢ terenu 0 m do 1000 m n.p.m. bez ograniczen
1000 m do 2000 m n.p.m. ze zmniejszeniem obcigzalnosci -1,5% / 100 m

Stopien zanieczyszczenia Stopien zanieczyszczenia 2 wg EN 50178
Wentylacja Whbudowany wentylator
Drgania (praca) wg EN 60068-2-6 5Hz<f<9Hz:0,35mm

9 Hz <f<200Hz: 1 m/s?

Tab. 12: Warunki pracy

Czasy roztadowania

Samoczynne roztadowanie obwodu 15 min
posredniego DC

Tab. 13: Czasy roztadowania obwodu posredniego

11.2 Parametry elektryczne

Parametry elektryczne dostepnych wielkosci oraz wtasciwosci tranzystora hamujgcego sg podane w kolejnych rozdziatach.

Informacja

Nalezy przestrzegaé czasu miedzy dwoma wtgczeniami zasilania:

= W trybie cyklicznego wtaczania/wytgczania zasilania mozliwe jest bezposrednie wielokrotne ponowne wtgczenie
napiecia sieciowego.

= W przypadku cyklicznego trybu witgczania/wytaczania sieci i podwyzszonej zdolnosci natadowania czas miedzy dwoma
wigczeniami sieci musi wynosi¢ powyzej 15 minut.

Informacja
Alternatywa do ciaggtego, cyklicznego trybu wtgczania/wytaczania sieci jest funkcja bezpieczeristwa STO umozliwiajaca

bezpieczne wytaczanie.

Woyjasnienie zastosowanych symboli wzoru znajduje sie w Symbol wzoru [» 410].

71.21 Modut sterowania
Parametry elektryczne Wszystkie typy
Uy 24V, +20% / -15%
I1maxCU 1’5 A

Tab. 14: Parametry elektryczne modutu sterowania
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71.2.2 Modut mocy: wielkosé 0

Parametry elektryczne SC6A062

Uspy 3% 400 V,, +32% / -50%, 50/60 Hz;
3 x 480 V,,, +10% / -58%, 50/60 Hz

foru 0- 700 Hz
Uspy 0 —maks. Uy,
Uypu 2k V2 x Uy
Coy 270 uF
Cupo 1400 pF
Comot 1880 uF

Tab. 15: Parametry elektryczne SC6, wielkos¢ 0

Zdolnos¢ tadowania zalezy od czasu miedzy dwoma wtgczeniami sieci:

Informacja

Aby uzyskaé maksymalng zdolnos¢ tadowania C,, s, czas miedzy dwoma wigczeniami zasilania musi wynosi¢ > 15 min.

Prady znamionowe do +45°C (w szafie sterowniczej)

Parametry elektryczne SC6A062

fowmpu 4 kHz

linpu 10A

Lo pu 2x45A

Lamaxpu 210% przez 2 s; 150% przez 30 s

Tab. 16: Parametry elektryczne SC6, wielkos¢ 0, przy czestotliwosci taktowania 4 kHz

Parametry elektryczne SC6A062

fowm e 8 kHz

linpu 89A

lanpu 2x4A

Lamaxeu 250% przez 2 s; 200% przez 5 s

Tab. 17: Parametry elektryczne SC6, wielkos¢ 0, przy czestotliwosci taktowania 8 kHz

Parametry elektryczne SC6A062

Uy 780 — 800 V.
Uoticn 740 - 760 V.
Romins 100 Q
Praxse 6,4 kW
P.iire 2,9 kW

Tab. 18: Parametry elektryczne tranzystora hamujgcego, wielkos¢ 0
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71.2.3 Modut mocy: wielkos$¢ 1

Parametry elektryczne SC6A162

Uspy 3% 400 V,, +32% / -50%, 50/60 Hz;
3 x 480 V,,, +10% / -58%, 50/60 Hz

foru 0- 700 Hz
Uspy 0 —maks. Uy,
Uypu 2k V2 x Uy
Coy 940 uF
Cupo 1400 pF
Comot 1880 uF

Tab. 19: Parametry elektryczne SC6, wielkos¢ 1

Zdolnos¢ tadowania zalezy od czasu miedzy dwoma wtgczeniami sieci:

Informacja

Aby uzyskaé maksymalng zdolnos¢ tadowania C,, s, czas miedzy dwoma wigczeniami zasilania musi wynosi¢ > 15 min.

Prady znamionowe do +45°C (w szafie sterowniczej)

Parametry elektryczne SC6A162

fowmpu 4 kHz

linpu 23,2A

lanpu 2x10A

Lamaxpu 210% przez 2 s; 150% przez 30 s

Tab. 20: Parametry elektryczne SC6, wielkos¢ 1, przy czestotliwosci taktowania 4 kHz

Parametry elektryczne SC6A162

Fowmpu 8 kHz
linpu 20,9A
Lo pu 2x9A
Lamaxeu 250% przez 2 s; 200% przez 5 s

Tab. 21: Parametry elektryczne SC6, wielkos¢ 1, przy czestotliwosci taktowania 8 kHz

Parametry elektryczne SC6A162

U, 780 — 800 V,,
Uesien 740 — 760 Vo
Rominss 47 Q

P, s 13,6 kW
Ps 6,2 kW

Tab. 22: Parametry elektryczne tranzystora hamujgcego, wielkos¢ 1
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71.2.4 Modut mocy: wielkos$¢ 2

Parametry elektryczne SC6A261

Uspy 3% 400 V,, +32% / -50%, 50/60 Hz;
3 x 480 V,,, +10% / -58%, 50/60 Hz

foru 0- 700 Hz
Uspy 0 —maks. Uy,
Uypu 2k V2 x Uy
Coy 940 uF
Cupo 1400 pF
Comot 1880 uF

Tab. 23: Parametry elektryczne SC6, wielkos¢ 2

Zdolnos¢ tadowania zalezy od czasu miedzy dwoma wtgczeniami sieci:

Informacja

Aby uzyskaé maksymalng zdolnos¢ tadowania C,, s, czas miedzy dwoma wigczeniami zasilania musi wynosi¢ > 15 min.

Prady znamionowe do +45°C (w szafie sterowniczej)

Parametry elektryczne SC6A261

fowmpu 4 kHz

linpu 22,6 A

lanpu 19A

Lamaxpu 210% przez 2 s; 150% przez 30 s

Tab. 24: Parametry elektryczne SC6, wielkosc¢ 2, przy czestotliwosci taktowania 4 kHz

Parametry elektryczne SC6A261

Fowmpu 8 kHz

l1npu 17,9A

Lo pu 15A

Lamaxeu 250% przez 2 s; 200% przez 5 s

Tab. 25: Parametry elektryczne SC6, wielkos¢ 2, przy czestotliwosci taktowania 8 kHz

Parametry elektryczne SC6A261

U, 780 — 800 V,,
Uesien 740 — 760 Vo
Rominss 47 Q

P, s 13,6 kW
Ps 6,2 kW

Tab. 26: Parametry elektryczne tranzystora hamujgcego, wielkos¢ 2
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71.2.5 X101, X103: Wejscia cyfrowe

Wewnetrzna czestotliwos¢ Czas cyklu aplikacji ustawiony w A150; t,,,,, = 250 ps; dla wejs¢ cyfrowych DI3 i DI4
odswiezania urzadzenia oraz DI8 i DI9 dodatkowo: z korekta znacznika czasu w zakresie doktadnosci 1 us
Maks. dtugos¢ kabla 30m

Tab. 27: Dane techniczne — wejscia i wyjscia

X101 - wejscia cyfrowe

Wejscia nadajg sie zgodnie z normg EN 60204-1 do podtgczenia napiecia PELV.

Stan niski DI1 - DI4 0-8Vy,

Stan wysoki 12 -30V,e

Uy 30 V.

(. 16 mA

frnan DI1-DI2 10 kHz
DI3-Dl4 250 kHz

Tab. 28: Parametry elektryczne X101 — wejscia cyfrowe

X103 - wejscia cyfrowe

Wejscia nadajg sie zgodnie z normg EN 60204-1 do podtgczenia napiecia PELV.

Stan niski DI6 - DI9 0-8Vy,
Stan wysoki 12 -30Vye
Uy 30 V.
(. 16 mA
frnan DI6 - DI7 10 kHz

DI8 — DI9 250 kHz

Tab. 29: Parametry elektryczne X103 — wejscia cyfrowe
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71.2.6 Asymetryczne wykorzystanie prgdu znamionowego w regulatorach
dwuosiowych

W przypadku obstugi dwdch silnikow przez jeden regulator dwuosiowy, jeden z silnikdw moze pracowac z pradem ciggtym
powyzej prgdu znamionowego regulatora napedu, jezeli prad ciaggty drugiego podtgczonego silnika jest nizszy od pradu
znamionowego regulatora napedu. Umozliwia to niedrogie kombinacje regulatoréw dwuosiowych i silnikow.

Woyjasnienie zastosowanych symboli wzoru znajduje sie w Symbol wzoru [» 410].

Za pomocg ponizszych wzoréw mozna obliczy¢ prad wyjsciowy dla osi B, jesli znany jest prad wyjsciowy dla osi A:

Wzér 1
| = _ (| 1 ) xé dia 0 < lppyiay < lanpu
2PUB) ~ l2NPU 2PUA) ~ lanpU 5
Wz6r 2
| = (1 ] % S dia Lnpy < I2PU(A) <16 % ypy
2PUB) ~ l2NPU 2PUA) ~ lanpU 3
IZPU(B]
A
160 % —
IZN,PU
|
|
|
|
I |- I
[ % laru(a)
Lan,pu 160 %

llustr. 5: Asymetryczne obcigzenie w regulatorach dwuosiowych

Informacja

Dostepne prady maksymalne I, regulatoréw osi odnoszg sie do znamionowego pradu wyjsciowego |,y ,, réwniez przy
asymetrycznym wykorzystaniu pragdu znamionowego.
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Przyktadowe obliczenia

W regulatorze napedu typu SC6A062 przy czestotliwosci taktowania 8 kHz nalezy zastosowac na osi A serwomotor
synchroniczny typu EZ402U, a na osi B serwomotor synchroniczny typu EZ302U.

Do obliczenia sg potrzebne nastepujgce wartosci:
= Znamionowy prad wyjsciowy |, ,, regulatora napedu
= Prady znamionowe I, obu silnikéw
Wartosci dla podanych urzadzen sg nastepujace:
® lpyeu (SC6A062) =2 x 4,0 A
= |, (EZ402U) = 4,4 A
= |, (EZ302U) = 1,6 A

Aby sprawdzi¢, czy o$ B regulatora napedu zapewnia wystarczajacy prad dla silnika B, gdy silnik A wymaga do dziatania
4,4 A, nalezy uzy¢ wzoru 2. Wzdr 2 jest uzywany, poniewaz znamionowy prad wyjsciowy regulatora napedu jest mniejszy niz
prad wyjéciowy modutu mocy dla osi A (l,py). Prad wyjéciowy modutu mocy dla osi B oblicza sie w nastepujgcy sposéb:

Ly =40A-(4,4A-40A)x5+3=3,33A

Wynik: O$ B dostarcza wystarczajacy prad dla silnika B (3,33 A> 1,6 A).
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71.2.7 Straty wg EN 61800-9-2

Typ Prad Moc Straty Punkty robocze® Klasa IE* | Poréwnanie®
znamionowy pozorna bezwzgledne
In pu P\,ycu2
I I I N e I M
Straty wzgledne
(Al [kVA] [(w] (%]
SC6A062 4,5 6,2 Maks. 10 1,34 1,49 1,86 1,40 1,63 2,19 1,84 2,77 IE2
SC6A162 10 13,9 Maks. 10 0,76 0,92 1,43 0,81 1,04 1,75 1,22 2,29 IE2
SC6A261 19 13,2 10 0,77 0,95 1,56 0,82 1,08 1,89 1,25 2,43 IE2
Straty bezwzgledne
Py
(Al [kVA] (W] (W] [%]
SC6A062 4,5 6,2 Maks. 10 83,2 92,5 115,2 86,7 100,8 135,8 113,9 171,7 IE2 36,0
SC6A162 10 13,9 Maks. 10 105,5 128,3 198,8 1131 145,1 243,5 170,1 318,7 IE2 40,8
SC6A261 19 13,2 Maks. 10 101,2 125,8 206,1 108,5 142,0 249,5 165,6 320,4 IE2 41,0

Tab. 30: Straty regulatoréw napedu SC6 wg EN 61800-9-2

Warunki

Podane straty dotycza jednego regulatora napedu. W przypadku regulatoréw dwuosiowych dotyczg obu osi.
Dane dotyczgce utraty mocy dotyczg regulatoréw napedu bez akcesoridow.

Obliczenie strat odnosi sie do napiecia 3-fazowego 400 V, / 50 Hz.

Obliczone wartosci zawierajg naddatek 10% zgodnie z EN 61800-9-2.

Podane straty odnoszg sie do czestotliwosci taktowania 4 kHz.

Straty bezwzgledne przy wytaczonym module mocy odnoszg sie do zasilania 24 V. elektroniki sterujace;j.

%Straty bezwzgledne przy wylgczonym module mocy

®Punkty robocze przy wzglednej czestotliwosci stojana silnika w % i wzglednym pradzie momentu obrotowego w %
“Klasa IE wg EN 61800-9-2

*Poréwnanie strat w odniesieniu do IE2 w punkcie znamionowym (90, 100)
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71.2.8

Straty wyposazenia

W przypadku zamowienia regulatora napedu z elementami wyposazenia straty zwiekszajg sie w nastepujacy sposob:

Straty bezwzgledne
Py [W]

Typ

Modut bezpieczeristwa SR6
Modut bezpieczenstwa SY6 lub SU6

Modut bezpieczenstwa SX6

Tab. 31: Straty bezwzgledne wyposazenia

Informacja

1
2
<4

Przy doborze nalezy uwzgledni¢ dodatkowo straty bezwzgledne enkodera (zazwyczaj < 3 W) oraz hamulca.

Straty innych, dostepnych opcjonalnie elementdéw wyposazenia sg podane w danych technicznych danego wyposazenia.

71.3 Czasy cyklu

Mozliwe czasy cyklu sg podane w ponizszej tabeli.

Typ
Aplikacja

Magistrala obiektowa EtherCAT,
komunikacja cykliczna

Magistrala obiektowa PROFINET RT,
komunikacja cykliczna

Magistrala obiektowa PROFINET IRT,
komunikacja cykliczna

Motion Kern (obliczanie ruchu)
Kaskada regulacji

Tab. 32: Czasy cyklu

Informacja

250 ps, 500 ps, 1 ms, 2 ms, 4 ms, 8 ms
250 ps, 500 ps, 1 ms, 2 ms, 4 ms, 8 ms

1ms,2ms,4ms,8ms

1ms,2ms,4ms

250 ps
62,5 us
125 ps

Czasy cyklu Podstawowe parametry

Ustawienie w A150

Mozliwos$¢ ustawienia w TwinCAT 3
lub CODESYS

Mozliwos¢ dostosowania w portalu
TIA

Mozliwos$¢ dostosowania w portalu
TIA

B24 > 8 kHz i B20 = 48, 64 lub 70
B24 =4 kHz

W przypadku silnikdw Lean (tryb sterowania B20 = 32: LM — Sterowanie wektorowe bezczujnikowe) dopuszczalna jest tylko

praca z czestotliwoscig 4 kHz.
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11.4 Obnizenie prgdu znamionowego

Przy doborze regulatora napedu nalezy uwzglednic¢ obnizenie znamionowego pradu wyjsciowego w zaleznosci od
czestotliwosci taktowania, temperatury otoczenia i wysokosci terenu. Przy temperaturze otoczenia 0°C do 45°C i wysokosci
terenu 0 m do 1000 m nie wystepujg zadne ograniczenia. W przypadku innych wartosci obowigzujg ponizsze dane.

71.4.1 Wptyw czestotliwosci taktowania

Zmiana czestotliwosci taktowania f,,,, ma wptyw miedzy innymi na poziom hatasu napedu. Zwiekszenie czestotliwosci
taktowania powoduje jednak wyzsze straty. W projekcie nalezy okresli¢ maksymalng czestotliwos¢ taktowania, a tym
samym znamionowy prad wyjsciowy |, ,, do doboru regulatora napedu.

Typ Lanpu Ionpu Ionpu
4 kHz [A] 8 kHz [A] 16 kHz [A]

SC6A062 2x4,5 2x4 2x3
SC6A162 2x10 2x9 2x5
SC6A261 19 15 8

Tab. 33: Znamionowy prad wyjsciowy |, ,, W zaleznosci od czestotliwosci taktowania

Informacja

Wybrac¢ okreslong czestotliwos¢ taktowania w parametrze B24. Czestotliwos¢ taktowania odnosi sie w przypadku
regulatorow dwuosiowych zawsze do obu regulatoréw osi.

71.4.2 Wptyw temperatury otoczenia

Obnizenie pragdu znamionowego w zaleznosci od temperatury otoczenia okresla sie w nastepujacy sposdb:
= 0°C do 45°C: brak ograniczen (D; = 100%)

= 45°C do 55°C: obnizenie pragdu znamionowego -2,5% / K

Przyktad
Regulator napedu ma pracowaé w temperaturze 50°C.

Wspdtczynnik obnizenia pragdu znamionowego D; oblicza sie w nastepujgcy sposob:
D;=100% -5 % 2,5% = 87,5%

71.4.3 Wptyw wysokosSci terenu
Obnizenie pradu znamionowego w zaleznosci od wysokosci terenu okresla sie w nastepujgcy sposéb:
= 0 m do 1000 m: brak ograniczen (D,, = 100%)

= 1000 m do 2000 m: obnizenie pragdu znamionowego -1,5% / 100 m

Przyktad
Regulator napedu ma pracowac na wysokosci 1500 m n.p.m.

Wspétczynnik obnizenia pradu znamionowego D,, oblicza sie w nastepujacy sposéb:
D, =100% -5 x 1,5% = 92,5%
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71.4.4 Obliczenie obnizenia prgdu znamionowego
Obliczenie odbywa sie w nastepujacy sposob:
1. Okresli¢ maksymalng czestotliwos$¢ taktowania (f,y,,) podczas pracy, wyznaczajac w ten sposéb prad znamionowy
Lo pu-
2. Wyznaczy¢ wspotczynniki obnizenia pragdu znamionowego w zaleznosci od wysokosci terenu i temperatury otoczenia.

3. Obliczy¢ obnizony prad znamionowy |,y »y.q Wedtug nastepujacego wzoru:

IZN,PU(red) = IZN,PU X Dy x Dy

Przyktad

Regulator napedu typu SC6A062 ma pracowac przy czestotliwosci taktowania 8 kHz na wysokosci 1500 m n.p.m. w
temperaturze otoczenia 50°C.

Prad znamionowy SC6A062 przy 8 kHz wynosi 4 A na 0$. Wspétczynnik obnizenia pragdu znamionowego D; oblicza sie w
nastepujacy sposob:
D;=100% - 5 x 2,5% = 87,5%

Wspdtczynnik obnizenia pragdu znamionowego D,, oblicza sie w nastepujacy sposodb:
Dy, = 100% - 5 x 1,5% = 92,5%

Prad wyjsciowy do projektu wynosi:
Lnpures = 4 A X 0,875 x 0,925 = 3,24 A
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71.5 Wymiary
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llustr. 6: Rysunek wymiarowy SC6
Wymiary
Regulator napedu Szerokos¢ W
Gtebokos¢ D
Wysokos¢ korpusu H1
Wysokos¢ uchwytu mocujgcego H2
Wysokos¢ H3
z uchwytami mocujacymi
Wysokos¢ catkowita H4
z zaciskiem ekranu
Otwory montazowe (M5) Odlegtos¢ w pionie A
Odlegtos¢ w pionie od krawedzi B

gbrnej

Tab. 34: Wymiary SC6 [mm)]

Do obliczenia wymiaréw catkowitych nalezy uwzgledni¢ dodatkowa gtebokos¢ modutéw tylnych.

71.6 Masa

343
15
373

423

360+2

286

SC6A062 SC6A162 SC6A261
45 65

Typ Masa bez opakowania [g] Masa z opakowaniem [g]

SC6A062 3600
SC6A162 5300
SC6A261 5200

Tab. 35: Masa SC6 [g]

5200
6700
6400
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7.2 Potaczenie w obwodzie poSrednim

Ponizsze rozdziaty zawierajg dane techniczne modutéw Quick DC-Link DL6B.

1.2.1 Ogélne dane techniczne

Ponizsze dane obowigzujg dla wszystkich modutéw Quick DC-Link i sg zgodne z ogdlnymi danymi technicznymi urzadzenia
podstawowego.

Charakterystyka urzadzenia
Stopien ochrony urzadzenia IP20 (przy zamontowanym regulatorze napedu lub module zasilania)

Klasa ochronnosci Klasa ochronnosci | wg EN 61140 (przy zamontowanym regulatorze napedu lub
module zasilania)

Stopien ochrony przestrzeni montazowej Min. IP54

Tab. 36: Charakterystyka urzadzenia

Warunki transportu i sktadowania

Temperatura sktadowania/ -20°C do +70°C

transportu Maksymalna zmiana: 20 K/h

Wilgotnos¢ powietrza Maks. wzgledna wilgotnos¢ powietrza 85%, bez kondensacji
Drgania (transport) wg EN 60068-2-6 5Hz<f<9Hz: 3,5mm

9 Hz < f <200 Hz: 10 m/s?
200 Hz < f <500 Hz: 15 m/s?
Wysokos¢ upadku przy swobodnym 0,25m
spadaniu®
Waga < 100 kg
wg EN 61800-2
(lub IEC 60721-3-2, klasa 2M4)

Test wstrzagsow zgodnie z norma EN Ksztatt wstrzgséw: poétsinusoida
60068-2-27 Przyspieszenie: 5 g
Czas trwania wstrzasu: 30 ms
Liczba wstrzasow: 3 na o$

Tab. 37: Warunki transportu i skladowania

Warunki pracy

Temperatura otoczenia podczas pracy 0°C do 45°C przy parametrach znamionowych
45°C do 55°C z obnizeniem obcigzalnosci -2,5 % / K

Wilgotnos¢ powietrza Maks. wzgledna wilgotnos¢ powietrza 85%, bez kondensacji

Wysokos¢ terenu 0 m do 1000 m n.p.m. bez ograniczen
1000 m do 2000 m n.p.m. ze zmniejszeniem obcigzalnosci -1,5% / 100 m

Stopien zanieczyszczenia Stopien zanieczyszczenia 2 wg EN 50178

Drgania (praca) wg EN 60068-2-6 5Hz<f<9Hz:0,35mm
9 Hz <f<200 Hz: 1 m/s?

Tab. 38: Warunki pracy

® Dotyczy tylko komponentéw w oryginalnym opakowaniu.
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1.2.2 Dobér DL6B - SC6

DL6B jest dostepny w nastepujgcych wersjach, pasujgcych do poszczegdinych typow:

Typ DL6B10 DL6B11

Nrid. 56655 56656
SC6A062 X —
SC6A162 — X
SC6A261 — X

Tab. 39: Dobdr DL6B do SC6
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1.2.3 Wymiary
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llustr. 7: Rysunek wymiarowy DL6B

Quick DC-Link Szerokos¢ W 45 65
Gtebokos¢ D1 35
Gtebokos¢ D2 49
ze sworzniami mocujgcymi
Wysokos¢ H1 375
Wysokos$¢ uchwytu mocujgcego H2 15
Wysokos¢ H3 405

z uchwytami mocujacymi

Otwory montazowe Odlegtos¢ w pionie Al 393+2
(mocowanie na Scianie)

Odlegtos¢ w pionie A2 360
(mocowanie modutu)
Odlegtos¢ w pionie od krawedzi gérnej B1 4,5
Odlegtos¢ w pionie od krawedzi gérnej B2 22
Tab. 40: Wymiary DL6B [mm]
12.4 Masa
Typ Masa bez opakowania [g] Masa z opakowaniem [g]
DL6B10 440 480
DL6B11 560 600

Tab. 41: Masa DL6B [g]
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1.2.5 Szyny miedziane

Do potgczenia w obwodzie posrednim modutéw Quick DC-Link typu DL6B potrzebne s3 trzy szyny miedziane o przekroju
5 x 12 mm w odpowiedniej dtugosci. Szyny miedziane muszg spetnia¢ wymagania zgodne z normg EN 12167 lub EN 13601.
Wymagana dtugos¢ zalezy od catkowitej szerokosci catej jednostki (patrz Dtugosc szyn miedzianych [P 90]).

1.3 Modut bezpieczenstwa SR6

Opcja SR6 stuzy do rozbudowy regulatora napedu SC6 o funkcje bezpieczenstwa STO przez zacisk X12.

Dwukanatowa funkcja bezpieczenstwa STO dziata w przypadku regulatoréw dwuosiowych na obie osie.

Informacja
Aby uzywac funkcji bezpieczenstwa STO przez zaciski, nalezy przeczyta¢ koniecznie instrukcje modutu bezpieczeristwa SR6.

Jesli funkcja bezpieczeristwa nie ma by¢ uzywana, podtaczy¢ STO, i STO, do 24 V,, a GND do potencjatu odniesienia, np.
poprzez potaczenie zaciskiem X11.

Wejscie cyfrowe Parametry elektryczne

STO, U max = 30 Vpc (PELV)
Stan wysoki = 15 —-30 V.

STO,
Stan niski=0-8 V.
I = 100 MA
l;x = 10— 15 mA na kanat
Cimax = 10 nF

STOtan U,=U, - (1,5Q*1)
Lmin = 1 MA

Zasilanie STO,,,, U, =+24V,, +20% / -25%
l1may = 100 MA

GND —

Tab. 42: Parametry elektryczne X12 — wejscia cyfrowe
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1.4

Obstugiwane silniki

Regulator napedu obstuguje silniki rotacyjne od 2 do 120 biegundéw (1 do 60 par biegundw) oraz silniki liniowe z podziatem

biegundéw od 1 do 500 mm.

Przy wyborze silnika nalezy uwzgledni¢ dane techniczne regulatora napedu (zakres napiecia wyjsciowego i czestotliwos¢

taktowania).

Mozna obstugiwac nastepujgce silniki z podanymi trybami sterowania.

Typ silnika B20 Tryb sterowania Charakterystyka

Silnik Lean

Serwomotor
synchroniczny,
silnik
momentowy

Synchroniczny
silnik liniowy

32: LM — Sterowanie
wektorowe
bezczujnikowe

64: SSM — Sterowanie
wektorowe

48: SSM — Sterowanie
wektorowe, enkoder
inkrementalny

70: SLM — sterowanie
wektorowe

Enkoder
niepotrzebny

Potrzebny
enkoder
absolutny:
enkoder EnDat
2.1/2.2 cyfrowy,
SSI, resolver,
EnDat 3 lub
HIPERFACE DSL

Wymagany
enkoder
inkrementalny

Wymagane
informacje o
enkoderze
liniowym i
komutacji

Bez ostabienia pola
(B91 Ostabienie pola =

0: Nieaktywny)

Z ostabieniem pola
(B91 Ostabienie pola =

1: Aktywny)

Bez ostabienia pola
(B91 Ostabienie pola =

0: Nieaktywny)

Z ostabieniem pola
(B91 Ostabienie pola =

1: Aktywny)

Dynamika, wysoka doktadnos¢
predkosci obrotowej,
synchronicznos¢, odpornosc na
nadmierny prad

Wysoka dynamika, wysoka
doktadnos¢ predkosci obrotowej,
wysoka synchronicznos¢, wysoka
odpornos¢ na nadmierny prad

Wysoka dynamika, wysoka
doktadnos¢ predkosci obrotowej,
wysoka synchronicznos¢, wysoka
odpornos¢ na nadmierny prad,
wiekszy zakres predkosci obrotowej,
lecz réwniez wyzszy wymagany prad

Wysoka dynamika, wysoka
doktadnos¢ predkosci obrotowej,
wysoka synchronicznos¢, wysoka
odpornos¢ na nadmierny prad

Wysoka dynamika, wysoka
doktadnos¢ predkosci obrotowej,
wysoka synchronicznos¢, wysoka
odpornos¢ na nadmierny prad,
wiekszy zakres predkosci obrotowej,
lecz rowniez wyzszy wymagany prad

Wysoka dynamika, duza odpornos¢
na nadmierny prad
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Typ silnika B20 Tryb sterowania Charakterystyka

Silnik 2: ASM —sterowanie  Konieczny Wysoka dynamika, wysoka

asynchroniczny wektorowe enkoder doktadnos¢ predkosci obrotowe;j,
wysoka synchronicznos¢, wysoka
odpornos¢ na nadmierny prad

3: ASM — Sterowanie = Enkoder — Dynamika, doktadnos¢ predkosci
wektorowe niepotrzebny obrotowej, synchronicznos¢,
bezczujnikowe odpornos¢ na nadmierny prad
1: ASM — Charakterystyka Wysoka synchronicznos¢
kompensacja poslizgu liniowa (B21 Ksztatt
u/f charakterystyki U/f =
0: Liniowa)
Charakterystyka Wysoka synchronicznos¢, zwtaszcza
kwadratowa (B21 do wentylatoréw

Ksztatt charakterystyki
U/f = 1: Kwadratowa)

0: ASM — sterowanie Charakterystyka Wysoka synchronicznos¢
u/f liniowa (B21 Ksztatt
charakterystyki U/f =
0: Liniowa)
Charakterystyka Wysoka synchroniczno$é, zwtaszcza
kwadratowa (B21 do wentylatoréw

Ksztatt charakterystyki
U/f = 1: Kwadratowa)

Tab. 43: Typy silnika i tryby sterowania

Nieprawidtowe kombinacje regulatora napedu i silnika

Silniki Lean wielkos$ci 5 nie mogg by¢ obstugiwane przez regulatory napedu wielkosci O (typu SC6A062). Silniki Lean wielkosci
7 nie moga by¢ obstugiwane przez regulatory napedu wielkosci 0 lub 1 (typu SC6A062 lub SC6A162).
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1.5 Przetwarzane enkodery

Dane techniczne enkoderdw, ktdre moga by¢ przetwarzane, sg podane w ponizszych rozdziatach.

7.5 Przeglad

Informacja

W przypadku zaawansowanej techniki bezpieczeristwa (opcja SX6) do funkcji bezpieczeristwa z monitorowaniem ruchu

nalezy stosowac enkoder spetniajacy nastepujgce wymagania:

= Enkoder musi dostarcza¢ co najmniej 4096 jednostek na obrot.
(Enkodery inkrementalne z 1024 jednostkami na obrdét osiggajg 4096 jednostek na obrot dzieki 4-krotnej wewnetrznej
ocenie regulatora napedu, a tym samym spetniajg ten wymag).

= Enkoder musi by¢ w stanie dostarcza¢ nowg pozycje co najmniej co 200 ps.

Ponizsza tabela przedstawia dostepne ztacza dla poszczegdlnych enkoderdw.

EnDat 2.1 cyfrowy
EnDat 2.2 cyfrowy

SSI
Inkrementalny TTL

Inkrementalny HTL

Impuls/kierunek HTL

Czujnik Halla HTL

Resolver

EnDat 3
HIPERFACE DSL

Tab. 44: Ztacza enkodera

X4
X4

X4
X4
X4
X101
X103
X101
X103
X101
X103
X4
X4
X4

Nie nadaje sie do enkoderdw liniowych

Regulator napedu analizuje informacje enkodera i automatycznie
rozpoznaje, czy podtaczony jest enkoder silnika obrotowego czy liniowego

Sygnaty TTL réznicowy

Z adapterem HT6 do komparacji poziomu: sygnaty HTL réznicowe
Sygnaty HTL single-ended

Sygnaty HTL single-ended

Sygnaty HTL single-ended

Sygnaty HTL single-ended

Sygnaty HTL single-ended

Sygnaty HTL single-ended

W wersji One Cable Solution (OCS)

W wersji One Cable Solution (OCS)
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1.5.2 Przesytanie sygnatéw

Poziomy sygnatu wejs¢ i wyjs¢ enkodera majg zastosowanie do transmisji sygnatu.

7.5.2.1 \Wejscia enkodera

Nastepujgce stany sygnatu obowigzujg na wejsciach enkodera przy transmisji sygnatéw single-ended:

Stan sygnatu HTL single-ended

Stan niski 0do 8V,
Stan wysoki 15 do 30 V¢

Tab. 45: Stan sygnatu wejs¢ enkodera, single-ended

Nastepujgce stany sygnatu obowigzujg na wejsciach enkodera przy réznicowej transmisji sygnatéw:

Stan sygnatu HTL réznicowy’ TTL réznicowy
(ANSI TIA/EIA-422)

Stan niski -30do -4,2 V. -6do -0,2 Vy
Stan wysoki 4,2 do 30 V¢ 0,2 do 6 Vy.

Tab. 46: Poziom sygnatu wejs¢ enkodera, réznicowy

7.5.3 X4: Enkoder

UWAGA!

Niebezpieczenstwo zniszczenia enkodera!

Regulator napedu udostepnia 12 V. do zasilania enkodera. Nalezy uwzgledni¢ to przy wyborze enkodera. Podtaczad
wytgcznie enkodery przystosowane do zasilania 12 V.

Nieodpowiednie typy enkodera

Nastepujgcych typow enkodera nie wolno podtaczac z powodu ich napiecia zasilania:

Typ enkodera Kod zgodnie z oznaczeniem typu

ECI 1118 Co, C2
EQI 1130 Qo, Q2
ECI 1319 CR
EQI 1329 QP
EQI 1331 QR

Tab. 47: Typy enkodera o nieodpowiednim zakresie napiecia zasilania

’Stan po stronie enkodera na adapterze HTL na TTL HT6
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X4 — enkoder EnDat 2.1 cyfrowy

U, 12 Ve +/-5%

D max 250 mA

Dmin —

Rodzaj enkodera Jedno- i wieloobrotowy; nie nadaje sie jako enkoder liniowy
Czestotliwos¢ taktowania 2 MHz

Maks. dtugos¢ kabla 100 m, ekranowany

Tab. 48: Dane techniczne X4 — sygnaty EnDat 2.1 cyfrowe

X4 — enkoder EnDat 2.2 cyfrowy

u, 12 Vye +/-5%

lamax 250 mA

Rodzaj enkodera Jednoobrotowy i wieloobrotowy
Czestotliwosc¢ taktowania 4 MHz

Maks. dtugos¢ kabla 100 m, ekranowany

Tab. 49: Dane techniczne X4 — sygnaty EnDat 2.2 cyfrowe

X4 - enkoder SSI z dowolnym ustawieniem

Nalezy przestrzega¢ wskazdwek dotyczacych dowolnego ustawiania enkoderdw SSI (patrz SSI: Analiza w X4 z dowolnym
ustawieniem (HOO = 78) [» 367]).

u, 12V, +/-5%

yma 250 mA

Rodzaj enkodera Jednoobrotowy i wieloobrotowy
Dtugos¢ danych Mozliwe sg rézne rozdzielczosci
Czestotliwos¢ taktowania 150 — 1000 kHz

Czestotliwos¢ odczytu 250 ps

Czas przerzutnika monostabilnego 10-100 ps

Kod Binarny lub Graya

Transmisja Podwdjna lub pojedyncza

Maks. dtugosc kabla 100 m, ekranowany

Tab. 50: Dane techniczne X4 — sygnaty SSI przy dowolnym ustawieniu
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X4 - enkoder SSI z ustawieniem statym

Nalezy przestrzega¢ wskazowek dotyczacych statego ustawienia enkoderdw SSI (patrz SSI: Analiza w X4 ze statym
ustawieniem (HOO = 65) [» 368]).

u, 12V, +/-5%

lymax 250 mA

Rodzaj enkodera Jednoobrotowy i wieloobrotowy
Dtugos¢ danych 13, 24 lub 25 bit

Czestotliwos¢ taktowania 250 lub 600 kHz

Czestotliwos¢ odczytu 250 ps

Czas przerzutnika monostabilnego 30 s

Kod Binarny lub Graya

Transmisja Podwdjna lub pojedyncza

Maks. dtugos¢ kabla 100 m, ekranowany

Tab. 51: Dane techniczne X4 — sygnaty SSI przy statym ustawieniu

X4 — enkoder inkrementalny

u, 12 Vo +/-5%

Ly 250 mA

£ 1 MHz

Stan sygnatu TTL réznicowy
Maks. dtugosc kabla 100 m, ekranowany

Tab. 52: Dane techniczne X4 — sygnaty inkrementalne TTL réznicowe

Informacja

Przyktadowe obliczenie — czestotliwo$¢ maksymalna f,,
dla enkodera z 2048 jednostkami na obrot: 3000 obrotéw na minute (odpowiada 50 obrotom na sekunde) x 2048 jednostek
na obrét = 102 400 jednostek na sekunde = 102,4 kHz << 1 MHz

Informacja

Za pomocg adaptera HT6 do konwersji poziomu z sygnatéw HTL na sygnaty TTL do zacisku X4 mozna podtaczac rowniez
enkodery inkrementalne HTL réznicowe. Przy zasilaniu zewnetrznym poziom maksymalny sygnatéw HTL nie moze
przekraczac 20 V.
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X4 - resolver

Zakres pomiarowy +2,5V
Rozdzielczos¢ 12 bit

u, +10V

Lyma 80 mA

f, 7 -9 kHz

Proo 0,8W

Stosunek przenoszenia 05+5%

Liczba biegunéw 2,4,6i8

Ksztatt sygnatu Sinus

Maks. dtugosc kabla 100 m, ekranowany

Tab. 53: Dane techniczne X4 — sygnaty resolvera

X4 — enkoder EnDat 3 (One Cable Solution)

u, 12 Vo +/-5%

Imax 250 mA

Rodzaj enkodera Jednoobrotowy i wieloobrotowy
Maks. dtugos¢ kabla 100 m, ekranowany

Tab. 54: Dane techniczne X4 — sygnaty EnDat 3

X4 — enkoder HIPERFACE DSL (One Cable Solution)

u, 12 Ve +/-5%

Lomax 250 mA

Rodzaj enkodera Jednoobrotowy i wieloobrotowy
Maks. dtugos¢ kabla 100 m, ekranowany

Tab. 55: Dane techniczne X4 — sygnaty HIPERFACE DSL
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7.5.4 X101: Enkoder

Maks. dtugos¢ przewodu/kabla 30m

Tab. 56: Maksymalna dtugo$¢ przewodu/kabla [m]

Parametry elektryczne Wejscie cyfrowe Sygnaty przyrostowe, impulsowe/kierunkowe, sygnaty czujnika Halla

Stan niski DI1-Dl4 0-8Vpy
Stan wysoki 15-30V,e
Uimax 30 Vpc
|1 max 16 mA
fimax DI1-DI2 10 kHz

DI3 -Dl4 250 kHz

Tab. 57: Parametry elektryczne X101 — sygnaty inkrementalne, i sygnaty impulsu/kierunku, sygnaty czujnika Halla, HTL
single-ended

Informacja

Przyktadowe obliczenie — czestotliwos¢ maksymalna f

max

dla enkodera z 2048 jednostkami na obrot: 3000 obrotéw na minute (odpowiada 50 obrotom na sekunde) x 2048 jednostek
na obrét = 102 400 jednostek na sekunde = 102,4 kHz < 250 kHz

7.5.5 X103: Enkoder

Maks. dtugos¢ przewodu/kabla 30m

Tab. 58: Maksymalna dtugo$¢ przewodu/kabla [m]

Parametry elektryczne Wejscie cyfrowe Sygnaty przyrostowe, impulsowe/kierunkowe, sygnaty czujnika Halla

Stan niski DI6 - DI9 0-8Vy,
Stan wysoki 15-30 Ve
Uy 30 Ve
(. 16 mA
frnan DI6 - DI7 10 kHz

DI8 - DI9 250 kHz

Tab. 59: Parametry elektryczne X103 — sygnaty inkrementalne, i sygnaty impulsu/kierunku, sygnaty czujnika Halla, HTL
single-ended

Informacja

Przyktadowe obliczenie — czgstotliwos¢ maksymalna f,
dla enkodera z 2048 jednostkami na obrét: 3000 obrotéw na minute (odpowiada 50 obrotom na sekunde) x 2048 jednostek
na obrét = 102 400 jednostek na sekunde = 102,4 kHz < 250 kHz
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7.6 Sterowane hamulce

Bez modutu bezpieczenstwa SX6 hamulec osi A podfacza sie do X2A. W przypadku regulatorow dwuosiowych do X2B
podtaczy¢ hamulec osi B.

W przypadku modutu bezpieczenistwa SX6 hamulec 1 i hamulec 2 w PASmotion Safety Configurator musza by¢ przypisane
do zaciskdw X2A i X2B za posrednictwem funkcji bezpieczeristwa Safe Brake Control 2-pin. (SBC).

Mozliwe jest sterowanie nastepujagcymi hamulcami:
= Hamulce 24 V, podtaczone bezposrednio
= Hamulce podtaczone posrednio przez stycznik

Hamulce s3 zasilane przez X300.

Parametry elektryczne Podtaczenie hamulca

u, 24V, +20%
IZmax 2,5 A
Fomax 1Hzprzy I, <2,1A;

0,25 Hzprzyly>2,1A
Emax 1,83

Tab. 60: Parametry elektryczne X2 — podtaczenie hamulca
Informacja

Przy pradzie znamionowym hamulca > 2,1 A sterowanie musi zapewni¢ zachowanie maks. czestotliwosci przetaczania
0,25 Hz.

Informacja

Tryb sterowania 48: SSM — Sterowanie wektorowe, enkoder inkrementalny i 70: SLM — sterowanie wektorowe z
wyznaczeniem komutacji poprzez ,,wake and shake” mozna stosowac¢ w potgczeniu z hamulcem tylko do osi nieobcigzonych
grawitacyjnie.

Wiecej informacji patrz B20 = 32, 48, 64 lub 70 [» 214].

1.7 Przetwarzane czujniki temperatury silnika

Do regulatora napedu SC6 mozna podtaczy¢ do zacisku X2 potréjny termistor PTC lub za pomoca One Cable Solution czujnik
temperatury silnika Pt1000.

Informacja

Przetwarzanie sygnatow czujnikdw temperatury jest zawsze aktywne. Jesli dozwolona jest praca bez czujnika temperatury,
nalezy zmostkowac ztgcza w X2. W przeciwnym razie po wtgczeniu urzadzenia zostanie wyswietlony btad.

Typ Prog wyzwolenia

Termistor PTC 4000 Q

Czujnik temperatury Pt1000 Ustawienie w °C w parametrze B39

Tab. 61: Prég wyzwolenia czujnika temperatury
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1.8 Rezystor hamowania

W uzupetnieniu do regulatoréw napedu STOBER oferuje opisane ponizej rezystory hamowania o réznych ksztattach i
klasach mocy. Przy wyborze nalezy uwzgledni¢ minimalne dozwolone rezystancje hamowania podane w danych
technicznych poszczegdlnych typow regulatoréw napedu.

71.8.1 Rezystor rurkowy FZMU, FZZMU

Typ FZMU 400x65 FZZMU 400x65

Nr id. 49010 53895
SC6A062 X —
SC6A162 (X) X
SC6A261 (X) X

Tab. 62: Dobor rezystora hamowania FZMU, FZZMU - regulator napedu SC6

X Zalecany
(X) Mozliwy
— Niemozliwy

Wtasciwosci

Nrid. 49010 53895

Typ Rezystor rurkowy Rezystor rurkowy
Rezystancja [Q] 100 +10% 47 £10%
Dryft temperaturowy +10% +10%

Moc [W] 600 1200
Term. stata czas. T, [s] 40 40

Moc impulsu przez < 1 s [kW] 18 36

Upnax [V] 848 848

Masa bez opakowania [g] 2200 4170
Stopien ochrony 1P20 P20
Oznaczenia i znaki certyfikacji cURus, CE, UKCA cURus, CE, UKCA

Tab. 63: Dane techniczne FZMU, FZZMU
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Wymiary
R R
< > -< >
- - - -
AU I S Lo
R LTSN T
-t B Fir el it vt b ol
N RN
1 1 1 ! ! 1
| 1 v 1 E I
4 > 4 J
K K
i i
> - >

llustr. 8: Rysunek wymiarowy FZMU (1), FZZMU (2)

Nr id. 49010 53895

LxD 400 x 65 400 x 65
120 120

K 6,5x 12 6,5x 12

M 430 426

o} 485 485

R 92 185

U 64 150

X 10 10

Tab. 64: Wymiary FZMU, FZZMU [mm]
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1.8.2 Rezystor ptaski GVADU, GBADU

Nrid. 55441 55442 55443
SC6A062 X X —
SC6A162 (X) (X) X
SC6A261 (X) (X) X

Tab. 65: Dobér rezystora hamowania GVADU, GBADU — regulator napedu SC6

X Zalecany

(X) Mozliwy

— Niemozliwy

Wiasciwosci

Nrid. 55441 55442 55443

Typ Rezystor ptaski

Rezystancja [Q] 100 +10 % 100 £10 % 47 £10 %

Dryft temperaturowy +10 % +10 % +10 %

Moc [W] 150 300 400

Term. stata czas. T, [s] 60 60 60

Moc impulsu przez < 1's [kW] 3,3 6,6 8,8

Upnax [V] 848 848 848

Rodzaj kabla Radox FEP FEP

Dtugosc kabla [mm] 500 1500 1500

Przekroj kabla [AWG] 18/19 14/19 14/19
(0,82 mm?) (1,9 mm?) (1,9 mm?)

Masa bez opakowania [g] 300 930 1200

Stopien ochrony IP54 IP54 IP54

Oznaczenia i znaki certyfikacji cURus, CE, UKCA

Tab. 66: Dane techniczne GVADU, GBADU
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Wymiary

||

\i
A
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llustr. 9: Rysunek wymiarowy GVADU, GBADU

y

Nrid.
A

H
C
D

< @ ™ m

—

Tab. 67: Wymiary GVADU, GBADU [mm]

55441

210
192
20
40
18,2
6,2
2
2,5
43
65°

55442

265
246
30
60
28,8
10,8

53
73°

55443
335
316

30
60
28,8
10,8

53
73°
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1.9 Dtawiki

Dane techniczne dtawikéw znajduja sie w kolejnych rozdziatach.

7.9 Dtawik wyjsciowy TEP

Dtawiki wyjsciowe sg potrzebne do podtgczenia regulatoréow napedu o wielkosci 0 do 2 do serwomotoréw synchronicznych
lub silnikdw asynchronicznych przy dtugosci kabla > 50 m, aby zredukowac zaktdcenia i chroni¢ system napedowy. Przy
podtaczaniu silnikéw Lean nie wolno stosowac dtawikow wyjsciowych.

Informacja

Ponizsze dane techniczne obowigzuja dla czestotliwosci pola wirujacego 200 Hz. Czestotliwos¢ te mozna uzyskaé na
przyktad w przypadku silnika o 4 parach biegunéw i znamionowej predkosci obrotowej 3000 min™. W przypadku wyzszych
czestotliwosci pola wirujgcego nalezy uwzglednic¢ koniecznie podane obnizenie pragdu znamionowego. Ponadto nalezy
uwzglednic zaleznosc¢ od czestotliwosci taktowania.

Wiasciwosci
Nrid. 53188 53189 53190
Zakres napiecia 3x0do 480V,
Zakres czestotliwosci 0-200 Hz
Prad znamionowy Iy przy 4 kHz 4A 17,5A 38A
Prad znamionowy Iy przy 8 kHz 3,3A 15,2 A 30,4 A
Maks. dozwolona dtugos¢ 100 m

kabla silnika z dtawikiem
wyjsciowym

Maks. temperatura 40°C

otoczenia 9, max

Stopien ochrony IPOO

Straty uzwojenia 11w 29 W 61W
Straty przemagnesowania 25W 16 W 33 W
Podtaczenie Zacisk Srubowy

Maks. przekréj przewodu 10 mm?

UL Recognized Tak

Component (CAN; USA)

Oznaczenia i znaki certyfikacji cURus, CE

Tab. 68: Dane techniczne TEP
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Wymiary
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llustr. 10: Rysunek wymiarowy TEP

TPTIOOESA | TEPIR00CSHL | TePao20-ORSal

Wysokos¢ H [mm] Maks. 150 Maks. 152 Maks. 172
Szeroko$¢ W [mm)] 178 178 219
Gtebokos¢ D [mm] 73 88 119
Odlegtos¢ w pionie — 166 166 201
otwory montazowe Al [mm]

Odlegtos¢ w pionie — 113 113 136
otwory montazowe A2 [mm)]

Odlegtos$¢ w poziomie — 53 68 89
otwory montazowe B1 [mm]

Odlegtos¢ w poziomie — 49 64 76
otwory montazowe B2 [mm]

Otwory — gtebokos¢ E [mm] 5,8 5,8 7
Otwory — szerokos¢ F [mm)] 11 11 13
Sruby — M M5 M5 M6
Masa bez opakowania [g] 2900 5900 8800

Tab. 69: Wymiary i masa TEP
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8 Projekt

Istotne informacje na temat projektu systemu napedowego znajdujg sie w dalszych rozdziatach.

Aby zapewni¢ efektywne planowanie i wsparcie podczas projektowania, makra EPLAN dla wszystkich regulatoréw napedu
6. generacji i ich akcesoriéw sg dostepne w EPLAN Data Portal.

8.1 Regulator napedu

Minimalny czas miedzy 2 wtgczeniami sieci

Regulatory napedu posiadajg rezystory zalezne od temperatury w uktadzie fadowania. Ich zadaniem jest ochrona urzadzenia
przy wiaczeniu zasilania po btedzie, np. zwarciu w obwodzie posrednim czy nieprawidfowym oprzewodowaniu. Podczas
tadowania obwodu posredniego rezystory te nagrzewaja sie. Aby nie dopusci¢ do przecigzenia, miedzy dwoma wtgczeniami
nalezy odczekac okreslony, minimalny czas.

Informacja

Nalezy przestrzegaé czasu miedzy dwoma wtgczeniami zasilania:
= W trybie cyklicznego wtaczania/wytgczania zasilania mozliwe jest bezposrednie wielokrotne ponowne wtaczenie
napiecia sieciowego.

= W przypadku cyklicznego trybu wigczania/wytaczania sieci i podwyzszonej zdolnosci natadowania czas miedzy dwoma
wigczeniami sieci musi wynosi¢ powyzej 15 minut.

Informacja

Alternatywa do ciggtego, cyklicznego trybu wtgczania/wytaczania sieci jest funkcja bezpieczeristwa STO umozliwiajgca
bezpieczne wytgczanie.

8.2 Potgczenie w obwodzie posrednim

Silniki hamowane dziatajg jak generatory — podczas pracy z aktywnym regulatorem napedu przeksztatcajg energie
kinetyczng ruchu na energie elektryczna. Ta energia elektryczna jest przechowywana w kondensatorach obwodu
posredniego sterownika napedu, moze zosta¢ udostepniona silnikom napedowym przy potaczonych obwodach posrednich i
w ten sposdb efektywnie wykorzystywana.

Kondensatory w obwodzie posrednim moga jednak przyjac tylko ograniczong ilos¢ energii. Gdy silnik hamuje, napiecie
obwodu posredniego wzrasta. Jesli napiecie obwodu posredniego wzrosnie powyzej okreslonej wartosci granicznej, zostaje
aktywowany uktad tranzystorowy, ktory poprzez podtgczony rezystor hamowania prébuje zamieni¢ nadmiar energii na
ciepto. Jezeli mimo to zostanie osiggniete dozwolone maksymalne napiecie, konieczna jest ochrona przed ewentualnym
uszkodzeniem. Regulator napedu przechodzi wtedy w stan btedu i wytacza sie.

Przy potaczeniu w obwodzie posrednim kondensatory obwodu posredniego odpowiednich regulatoréw napedu s3
potgczone réwnolegle. Dzieki temu zwieksza sie maksymalna ilos¢ energii mozliwej do przyjecia w obwodzie posrednim w
poréwnaniu do pojedynczego urzadzenia.

Szczegdlnie w technice uzwojenia lub przy regularnych cyklach przyspieszania i hamowania, potgczenie w obwodzie
posrednim moze przyczynic sie do oszczednosci energii i kosztéw.
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8.2.1 Wskazowki dotyczgce planowania i eksploatacji

Aby potaczy¢ kondensatory kilku regulatoréw napedu, dla kazdego regulatora w zespole konieczny jest osobny modut Quick
DC-Link typu DL6B.

Informacja

Dla Quick DC-Link mogg obowigzywac specjalne normy branzowe lub krajowe.

Centralny rezystor hamowania

Przy sterowanym zatrzymaniu awaryjnym wszystkie regulatory napedu moga hamowac jednoczesnie. Przy projektowaniu
systemu nalezy sprawdzi¢, czy jest konieczny centralny rezystor hamowania, aby w okreslonym czasie mozna byto
zatrzymad bezpiecznie niektdre czesci systemu.

Parametry elektryczne regulatoréw napedu

Do doboru i eksploatacji potaczenia w obwodzie posrednim nalezy uwzgledni¢ parametry elektryczne poszczegdlnych typow
regulatoréw napedu, a zwtaszcza:

= Pojemnos¢ wtasna C,,

® Zdolnos¢ tadowania Cyp,

* Znamionowy prad wejsciowy

= QObnizenie znamionowego pradu wejsciowego

Wartosci sg podane w danych technicznych regulatoréw napedu.

Maksymalne napiecie i maksymalny prad

Maksymalne napiecie obwodu posredniego wynosi 750 V,., a maksymalny dozwolony prad catkowity 200 A.

Srodki ochrony
Przestrzegac¢ wskazéwek z nastepujacych rozdziatow:

= Zasilanie sieciowe przy potgczeniu w obwodzie posrednim [» 98

= Bezpieczniki sieciowe przy potaczeniu w obwodzie posrednim [P 99

= Podtaczenie do sieci przy potgczeniu w obwodzie posrednim [P 101]
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8.2.2 Planowanie

Zdolnos¢ tadowania

Uktad tadowania zintegrowany w regulatorze napedu moze poza swoim wtasnym obwodem posrednim tadowac réwniez
obwdd posredni innych regulatoréw napedu.

Informacja

Przy planowaniu potgczenia w obwodzie posrednim nalezy uwzgledni¢, ze suma zdolnosci tadowania zasilanych regulatoréw
napedu jest wieksza lub rdwna sumie pojemnosci wtasnej wszystkich regulatorow napedu w ukfadzie obwodu posredniego.

Przyktad — sprawdzenie zdolnosci tadowania zasilanych regulatoréw napedu
Zasilany regulator napedu typu SC6A261 ma tadowac kolejny regulator napedu typu SC6A261.

tadowana pojemnos¢ obwodu posredniego w uktadzie odpowiada sumie pojemnosci wiasnej C,,, wszystkich regulatorow
napedu w uktadzie: 2 x 940 uF = 1880 WF.

Nominalna zdolnos¢ tadowania Cy ;, zasilanego regulatora napedu wynosi 1400 pF.

Informacja

Przy zachowaniu czasu > 15 min miedzy dwoma wtgczeniami sieci zdolno$¢ tadowania wzrasta do poziomu maksymalnego
C

maxPU*

Maksymalna zdolnos¢ fadowania C,,,,», zasilanego regulatora napedu wynosi 1880 pF.

Quick DC-Link jest dozwolony w takim przypadku tylko przy zachowaniu minimalnego czasu miedzy dwoma wigczeniami
zasilania, ktéry wynosi 15 min.

Obcigzalnos¢ pradowa prostownikow wejsciowych

Informacja

Przy planowaniu potgczenia w obwodzie posrednim nalezy uwzglednic, ze wymagany prad sieciowy nie moze przekroczy¢
catkowitego maksymalnego pradu sieciowego.

| <

minLINE maxLINE

Do obliczania efektywnego i maksymalnego pradu sieciowego SERVOsoft stuzy oprogramowanie do projektowania
mechanicznego i elektrycznego systemdw napedowych.

Obliczenie pradu sieciowego dla silnikéw

Na podstawie wymaganej mocy napedu mozna okresli¢ wymagany prad sieciowy dla silnikdw:

PLINE =T totalMOT
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Obliczenie mocy i napiecia silnika

Moc i napiecie silnika oblicza sie za pomocg nastepujacych wzordow:

Puor = V3 x Unior X lyor X COS @yor

P :\/§><U x| x A

Line Line Line,nec Line

Unaxvor = 0,8 x U e

I _ Uyior <l COS Pyor
minLINE — MOT
U

LINE

}\’LINE

Powyzej rozpoczyna sie zakres ostabienia pola.

Wspétczynnik mocy serwomotoru synchronicznego (cos d,,o) wynosi w trybie 4 kHz ok. 0,9, a w trybie 8 kHz ok. 0,98.
Wspodtczynnik mocy silnika asynchronicznego mozna obliczy¢ na podstawie odpowiednich danych elektrycznych.

Wspdtczynnik mocy sieci zasilajgcej:

Ane =0,6 > 1z <40A
Mg =0,7 = 1 e > 40A

Aby w ramach doboru mdc okresli¢ niezbedny prad sieciowy oraz liczbe i wielko$¢ zasilanych regulatoréw napedu, trzeba
obliczy¢ wymagang moc silnika.

taczny dozwolony maks. prad wejsciowy I,..,.ne Stanowi sume maksymalnych pragdéw wejsciowych wszystkich podtgczonych
regulatorow napedu w trybie ciggtym. W dopuszczalnym zakresie mozliwe sa dynamiczne ruchy podtgczonych silnikow.

Dla sumy pradéw wejsciowych podtgczonych regulatoréw napedu obowigzuje nastepujaca zasada:
= Jezeli moc wszystkich zasilanych regulatoréw napedu jest identyczna, sume maksymalnych pradéw wejsciowych po

stronie sieci oblicza sie wedtug wzoru

ImaxLINE =0,8x Nigg X I1N,PU

= Jezeli moc wszystkich zasilanych regulatoréw napedu jest rézna, sume pragddéw wejsciowych oblicza sie poprzez
pomnozenie pradu wejsciowego najmniejszego zasilanego regulatora napedu i liczby wszystkich zasilanych regulatoréw
napedu
hnaxeine = 09 X Negy X by pumin

Aby unikna¢ asymetrii praddw, wszystkie zasilane regulatory napeddw o réznej mocy muszg miec taki sam bezpiecznik,

ktéry musi odpowiadac regulatorowi o najnizszej mocy.

Obcigzalnos¢ pradowa szyn miedzianych

Tzw. szyny DC t3czg ze sobg kondensatory obwodu posredniego regulatoréw napedu. Sg to szyny miedziane zamontowane
za pomocg klamer szybkomocujacych o przekroju 5 x 12 mm. Maksymalna dozwolona obcigzalno$¢ pragdowa dla szyn
miedzianych wynosi 200 A.

Przyktad potaczenia

Podtaczenie na bazie potgczenia w obwodzie posrednim z Quick DC-Link DL6B przedstawia przyktad w zatgczniku (patrz
Przyktady podtaczenia [P 364]).
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8.3

Regulator napedu mozna tgczy¢ z innymi regulatorami napedu STOBER 6. generacji.

Tryb mieszany

Przy potaczeniu w obwodzie posrednim mozna zasila¢ wytgcznie urzadzenia tej samej serii (np. SB6) i tego samego typu (np.

SB6A26).

Na przyktad nalezy potaczy¢ dwa regulatory napedu SB6A26 z regulatorem napedu SC6A062 w obwodzie posrednim. W
takim przypadku dwa regulatory napedu SB6A26 podtgcza sie do sieci zasilajgcej. Regulator napedu SC6A062 wolno
podtaczaé w tym przypadku wytgcznie do obwodu posredniego regulatoréw napedu SB6A26. Nie wolno podtgczac go do

sieci zasilajace;j.

Potaczenie przez Quick DC-Link

Ponizsza ilustracja przedstawia przyktad koncepcji uziemienia w trybie mieszanym przy zastosowaniu modutéw tylnych

Quick DC-Link. Potgczenie przewodu ochronnego miedzy regulatorem napedu a modutem tylnym Quick DC-Link typu DL6B

odbywa sie przez potgczenie metalowe obudowy. Potgczenie przewodu ochronnego miedzy modutami tylnymi typu DL6B

odbywa sie poprzez szyne miedziang (szyna PE).

Przestrzega¢ wymagan dotyczgcych podtgczenia przewodu ochronnego do zasilanego regulatora napedu (patrz Uziemienie

ochronne [» 103]).

SI6

DL6B

SC6

DL6B

SB6

DL6B

llustr. 11: Koncepcja uziemienia w trybie mieszanym SI6 i SC6 przy zasilanym regulatorze napedu SB6

A
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Potaczenie przez zacisk X22

Aby dwa regulatory napedu potaczy¢ ze sobg przez zacisk X22, obowigzujg szczegdlne wymagania dotyczace okablowania:
= Przewody przytaczeniowe muszg mie¢ napiecie znamionowe min. Uy/U: 450/ 750 V,, np. HO7V-K.
= Przewody przytaczeniowe muszg by¢ skrecane parami.

= Przewody o dtugosci powyzej 30 cm muszg by¢ dodatkowo ekranowane, a ekran musi by¢ podtaczony na duzej
powierzchni w bezposrednim poblizu regulatora napedu.

= Wybra¢ maksymalny dopuszczalny przekrdj przewodu (w zaleznosci od wersji z koricdwka tulejkowa lub bez koncowki)
regulatora napedu o mniejszym rozmiarze.

= Przestrzegac specyfikacji zacisku X22 (patrz Specyfikacje zaciskow [P 358]).

Nalezy przestrzegaé¢ wymagan dotyczacych podtgczenia przewodu ochronnego (patrz Uziemienie ochronne [P 103]).

8.4 Silnik

Przy projektowaniu silnikdw nalezy przestrzegac opisanych ponizszej warunkdow.

Silniki rotacyjne (silniki Lean, serwomotory synchroniczne, silniki asynchroniczne, silniki momentowe)
Maksymalna mozliwa predko$¢ obrotowa silnika jest ograniczana do 36000 min™.

Obowigzuje nastepujgca zaleznosc:
czestotliwosé pola wirujgcego = predkosé obrotowa silnika x liczba par biegunéw + 60

Ze wzgledu na to, ze czestotliwosé wyjsciowa f,,, wynosi maksymalnie 700 Hz, predkos¢ obrotowa silnika mozna osiggnaé
tylko wtedy, gdy obliczona czestotliwos¢ pola wirujgcego wynosi mniej niz f,p,.

Silniki o ruchu postepowym (silniki liniowe)

Maksymalna mozliwa predkos¢ silnika jest ograniczona do 20000 m/min.

Obowigzuje nastepujgca zaleznos¢:
Czestotliwos¢ pola = predkosé w m/min x 1000 + (60 + rozstaw biegunéw w mm)

Poniewaz czestotliwos¢ wyjsciowa f,,, wynosi maksymalnie 700 Hz, predkosc silnika mozna osiggnac tylko wtedy, gdy
obliczona czestotliwos¢ pola jest mniejsza f,p.
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8.5

Do projektu dtawikéw nalezy przestrzegac opisanych ponizszej warunkow.

8.5.1

Dtawiki

Dtawik wyjsciowy TEP

Dtawiki wyjsciowe nalezy wybra¢ odpowiednio do pragdéw znamionowych dtawika, silnika i regulatora napedu. Nalezy

uwzgledni¢ obnizenie pradu znamionowego dtawika wyjsciowego dla wyzszych czestotliwosci pola wirujacego niz 200 Hz.

Czestotliwos¢ pola wirujacego dla napedu oblicza sie za pomoca nastepujgcego wzoru:

£, =Ny«

p
60

Obnizenie pradu znamionowego — wptyw czestotliwosci taktowania

Iy [A]
4,5
4
3,5
3
2,5
2
1,5
1
0,5

0

|
h;
N = -
L —
- —
—— -
—— ==
e ——
——
0 100 200 300 400 500 600 700

f [Hz]

llustr. 12: Obnizenie prgdu znamionowego w zaleznosci od czestotliwosci taktowania, TEP3720-0ES41

1 Czestotliwos¢ taktowania 4 kHz
2 Czestotliwos¢ taktowania 8 kHz
Iy [A]
20
18
~
N
16 >
~ > -
14 B ~——
N I~

12 = -

10 — = .
8 2
6
4
2
0 f [Hz]

0 100 200 300 400 500 600 700

llustr. 13: Obnizenie prgdu znamionowego w zaleznosci od czestotliwosci taktowania, TEP3820-0CS41

Czestotliwosc¢ taktowania 4 kHz

Czestotliwos¢ taktowania 8 kHz
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Iy [A]
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llustr. 14: Obnizenie pradu znamionowego w zaleznosci od czestotliwosci taktowania, TEP4020-0RS41

1 Czestotliwos¢ taktowania 4 kHz

2 Czestotliwos¢ taktowania 8 kHz

Obnizenie pradu znamionowego — wptyw temperatury otoczenia

100

80 \

60

Iy [%] ==

NP

40

20

0

20 30 40 50 60 70

Temperatura otoczenia [°C] —=

llustr. 15: Obnizenie pradu znamionowego w zaleznosci od temperatury otoczenia

Obnizenie pradu znamionowego — wptyw wysokosci terenu

100 —]
———287%
80

Iy [%] ==

60

40

20

0

0 1000 2000 3000 4000 5000

Wysokos¢ terenu [m] —s==—

llustr. 16: Obnizenie pragdu znamionowego w zaleznosci od wysokosci terenu
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llustr. 17: Obnizenie napiecia w zaleznosci od wysokosci terenu
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9 Sktadowanie

Jesli produkty nie zostang od razu zamontowane, nalezy je przechowywac w suchym i niezapylonym pomieszczeniu.

9.1 Regulator napedu

Kondensatory obwodu posredniego moga utracic¢ swojg wytrzymatos¢ elektryczng z powodu dtuzszego sktadowania i
dlatego przed uruchomieniem muszg zosta¢ poddane formowaniu.

UWAGA!

Szkody materialne z powodu zmniejszenia wytrzymatosci elektrycznej!

Zmniejszona wytrzymatosc elektryczne moze spowodowac znaczne szkody materialne w przypadku wtgczenia regulatora
napedu.

= Sktadowane regulatory napedu nalezy formowac raz w roku lub przed uruchomieniem.

9.1.1 Coroczne formowanie

Aby nie dopusci¢ do uszkodzenia sktadowanych regulatoréow napedu, firma STOBER zaleca, aby raz w roku podtgczac je na
godzine do zasilania.

Ponizsze schematy przedstawiajg podtaczenie do sieci urzadzen 3-fazowych.

L1 L2 L3 PE

a HAAE

T[] e]ee

X10

L1-13 Przewody 1 do 3

N Przewdd neutralny

PE Przewdd ochronny

F1 Bezpiecznik

T1 Regulator napedu
Informacja

Zgodnie z wymaganiami UL, ztgcza oznaczone jako PE sg przeznaczone wytgcznie o uziemienia funkcyjnego.
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9.1.2 Formowanie przed uruchomieniem

Jesli formowanie coroczne nie jest mozliwe, sktadowane wczesniej urzgdzenia nalezy formowac przed uruchomieniem.

Wysokos¢ napiecia zalezy od dtugosci okresu sktadowania.
Ponizszy schemat przedstawia podtgczenie do sieci.

L1 L2 L3 PE

1 A2
T1 14:{:]|!:{

T2

L1213 {pe
X10

L1-13 Przewody 1 do 3

N Przewdd neutralny
PE Przewdd ochronny
F1 Bezpiecznik
T1 Transformator regulacyjny
T2 Regulator napedu
1 2 3
u
(%]
A
100 R e e e LLLLLL LT :
l 5 5
75 "LLEEEEPETTT :
50 +—pe=—f———Jsnunnunnnnasn H
| :
25 B T :
: :
0 ! I — I — —r—— 1 tih]
0051 2 4 6 8

llustr. 18: Wysokos¢ napiecia w zaleznosci od czasu sktadowania

1 Czas sktadowania 1 -2 lata: Przed wtgczeniem podtaczy¢ do zasilania na 1 godz.
2 Czas sktadowania 2 — 3 lata: Przed wtgczeniem formowac zgodnie z wykresem.
3 Czas sktadowania 2 3 lat: Przed wtgczeniem formowac zgodnie z wykresem.
Czas sktadowania < 1 roku: Brak koniecznosci jakichkolwiek dziatan.
Informacja

Zgodnie z wymaganiami UL, ztgcza oznaczone jako PE sg przeznaczone wytgcznie o uziemienia funkcyjnego.
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10 Montaz

W ponizszych rozdziatach opisano montaz regulatora napedu oraz dostepnego wyposazenia.

Informacje na temat wymiany regulatora napedu patrz Wymiana [P 344].

10.1 Podstawowe zasady montazu

Podczas montazu nalezy przestrzegac opisanych ponizszej punktow.

10.1.1 Regulator napedu
Podczas montazu nalezy przestrzegac nastepujacych punktdw:
= Unika¢ kondensacji, np. poprzez uzycie grzatek antykondensacyjnych.

= Ze wzgledu na kompatybilnos¢ elektromagnetyczng stosowac ptyty montazowe o powierzchni przewodzacej (np.
nielakierowane).

= Unika¢ instalacji nad lub w bezposrednim poblizu urzgdzen wytwarzajacych ciepto, np. dtawikow wyjsciowych lub
rezystorow hamujacych.

= Zapewni¢ wystarczajaca cyrkulacje powietrza w szafie sterowniczej poprzez pozostawienie podanych odstepéw
minimalnych.

= Montowac urzadzenia w pionie.

Oznaczenie referencyjne

Z przodu urzadzenia w przewidzianym do tego celu polu umiesci¢ naklejke z jednoznacznym oznaczeniem referencyjnym
urzadzenia oraz — przy zaawansowanym bezpieczenstwie funkcjonalnym — z sumga kontrolng CRC funkcji bezpieczenstwa
(S09[2]), aby unikng¢ pomytek podczas montazu lub wymiany.

llustr. 19: Pola z przodu urzadzenia na oznaczenie
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10.1.2 Rezystor hamowania

Przy montazu rezystora hamowania przestrzega¢ dozwolonych pozycji montazu.

Rezystor rurkowy FZMU, FZZMU

Y Dozwolony montazi:
D = Na powierzchniach pionowych zaciskami w dét
o = Na powierzchniach poziomych
= W szafach sterowniczych
o

7z

Montaz niedozwolony:

At
N3
A

.
7

= Na powierzchniach pionowych zaciskami od goéry, od lewej lub prawej strony

= Poza szafami sterowniczymi

Rezystor ptaski GVADU, GBADU

Dozwolony montaz:
= Na powierzchniach pionowych kablem w dét
= Na powierzchniach poziomych

= Pod warunkiem zapewnienia ochrony mechanicznej przewodéw mozliwy montaz
poza szafg sterownicza

Montaz niedozwolony:

= Na powierzchniach pionowych kablem do géry

X

10.1.3 Dtawiki

Dozwolone pozycje montazu dtawikdéw wyjsciowych TEP w odniesieniu do przeptywu powietrza chtodzgcego:

B C

ﬂ

&
Pttt ttttt ttt

@>
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10.2 Minimalne odstepy

Podczas montazu zachowac podane ponizej odstepy minimalne.

Regulator napedu

C C

L

llustr. 20: Minimalne odstepy

Dla opcjonalnych modutéw tylnych Quick DC-Link DL6B nalezy uwzgledni¢ dodatkowa gtebokos$é wynoszacg 35 mm.

Wymiary podane w tabeli odnoszg sie do krawedzi zewnetrznych regulatora napedu.

Minimalny odstep A (od gory) B (od dotu) C (z boku) D (z przodu)
100 200 5 508

Wszystkie wielkosci

Tab. 70: Minimalne odstepy [mm]

Dtawiki i filtry

Unika¢ montaz pod regulatorami napedu lub modutami zasilania. W przypadku montazu w szafie sterowniczej zaleca sie
zachowanie odstepu ok. 100 mm od sasiednich elementéw. Odstep ten zapewni mozliwos¢ swobodnego odprowadzania
ciepta z dtawikow i filtrow.

Rezystory hamowania

Unikaé montaz pod regulatorami napedu lub modutami zasilania. Aby umozliwi¢ swobodne odprowadzanie nagrzanego
powietrza, zachowaé minimalny odstep ok. 200 mm od sasiednich elementdéw lub $cian oraz ok. 300 mm od elementow
zamontowanych powyzej lub sufitow.

8 Wymagany minimalny odstep przy podfaczeniu na stafe ztgcza serwisowego X9
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10.3 Uktady i wymiary otworow

Uktady i wymiary otwordéw sg podane w kolejnych rozdziatach.

10.3.1 Regulator napedu

llustr. 21: Uktad otwordéw SC6 i DL6B

Wymiary otwordw zalezg od wybranej konfiguracji.

Do montazu bez modutu tylnego obowigzujg nastepujgce wymiary:

Poziome otwory montazowe A 45 65

94,2 (M3) B Wielkos¢ 0 4641 5641
B Wielkos¢ 1i2 56+1 66+1

Pionowe otwory montazowe C 360+2 360+2

@ 4,2 (M5)

Tab. 71: Wymiary otwordw regulatora napedu SC6 [mm]
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Do montazu z Quick DC-Link DL6B obowigzuja nastepujgce wymiary:

Poziome otwory montazowe A 45 65

4,2 (M3) B Wielkoéc 0 4641 5641
B Wielkos¢ 1i 2 561 661

Pionowe otwory montazowe D 393+2 393+2

& 4,2 (M5)

Tab. 72: Wymiary otworéw Quick DC-Link DL6B [mm]

10.3.2 Rezystor hamowania

10.3.21 Rezystor rurkowy FZMU, FZZMU

¥

A
Y

]

Pt

b
Al

M

- »
% L

llustr. 22: Uktad otworéw FZMU, FZZMU

K 6,5x12 6,5x12
M 430 426
U 64 150

Tab. 73: Wymiary otworéw FZMU, FZZMU [mm]

10.3.2.2 Rezystor ptaski GVADU, GBADU

llustr. 23: Ukfad otworéw GVADU, GBADU

H 192 246 316

K 2,5 4 4
J 4,3 53 53

Tab. 74: Wymiary otworéw GVADU, GBADU [mm]
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10.3.3 Dtawiki

10.3.3.1 Dtawik wyjsciowy TEP

llustr. 24: Uktad otwordéw TEP

Odlegtos¢ w pionie —
otwory montazowe Al [mm]

Odlegtos¢ w pionie —
otwory montazowe A2 [mm]

Odlegtos¢ w poziomie —
otwory montazowe B1 [mm]

Odlegtos¢ w poziomie —
otwory montazowe B2 [mm]

Otwory — gtebokos¢ E [mm]
Otwory — szerokos$¢ F [mm]
Sruby —M

Tab. 75: Wymiary otworéw TEP

20-0ES41 TEP3820-0CS41 TEP4020-0RS41
166 166 201

113

53

49

5,8
11
M5

113

68

64

5,8
11
M5

136

89

76

13
M6
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10.4 Dtugos¢ szyn miedzianych
Do montazu modutéw Quick DC-Link sg potrzebne sg trzy przygotowane szyny miedziane o przekroju 5 x 12 mm.

Szyny miedziane muszg by¢ o 5 mm kroétsze od szerokosci catkowitej catego zespotu, tzn. szerokosci catkowitej wszystkich
modutéw Quick DC-Link DL6B:
B=A-5mm

Wymagang dtugosc szyn miedzianych mozna okresli¢ dopiero po zamontowaniu wszystkich modutow:

A

A
Y

A
\i

llustr. 25: Okreslenie prawidtowej dtugosci szyn miedzianych

A Szerokos¢ catkowita zespotu po zamontowaniu

B Dtugos¢ szyn miedzianych = A -5 mm
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10.5 Montaz regulatora napedu bez modutu tylnego
Ponizszy rozdziat opisuje montaz regulatora napedu SC6 bez modutu tylnego.

Aby potaczyé regulatory napedu w obwodzie posrednim, trzeba najpierw zamontowaé moduty Quick DC-Link typu DL6B i
nastepnie na nich zamontowa¢ odpowiednie regulatory napedu.

/\ OSTRZEZENIE!

Napiecie elektryczne! Smiertelne niebezpieczeristwo porazenia pragdem!

Na zaciskach przytaczeniowych i podtgczonych do nich przewodach moga wystepowac niebezpieczne napiecia.
= Przed przystgpieniem do jakichkolwiek prac przy urzadzeniach odtgczy¢ wszystkie napiecia zasilajgce!

= Przestrzegac czasu roztadowania kondensatoréw obwodu posredniego podanego w ogdlnych danych technicznych.
Dopiero po uptywie tego czasu mozna przyja¢ brak wystepowania napiecia.

Informacja

Sktadowane regulatory napedu musza by¢ formowane raz w roku lub najpdzniej przed uruchomieniem.

Narzedzia i materiaty
S3 potrzebne:
= Sruby mocujace

= Narzedzie do dokrecenia srub mocujgcych

Wymagania i montaz

Wykonac ponizsze czynnosci dla kazdego regulatora napedu w zespole w podanej kolejnosci.

v" Na ptycie montazowej w miejscu montazu sg wykonane otwory gwintowane na sworznie odpowiednio do wymiaréw
urzadzenia i zgodnie z uktadem otworow.

v/ Plyta montazowa jest wyczyszczona (odttuszczona i oczyszczona ze zwiercin).
1. Przymocowac regulator napedu na gorze do ptyty montazowe;.
2.  Przymocowac regulator napedu na dole do ptyty montazowe;.

3. Podtgczy¢ przewdd ochronny do sworznia uziemiajgcego. Nalezy przestrzegac¢ wskazéwek i wymagan dotyczacych

Uziemienie ochronne [P 103].

= Montaz jest zakoriczony. W nastepnym kroku podtgczy¢ regulator napedu.
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10.6 Montaz potgczenia w obwodzie posrednim

Aby potaczyc regulatory napedu w uktadzie obwodu posredniego, trzeba najpierw zamontowa¢ moduty Quick DC-Link typu
DL6B i nastepnie na nich zamontowac odpowiednie regulatory napedu.

Wykaz wymaganych komponentow sprzetowych mozna znalez¢ w zatgczniku.

/\ OSTRZEZENIE!

Napiecie elektryczne! Smiertelne niebezpieczeristwo porazenia pragdem!
Na zaciskach przytaczeniowych i podtgczonych do nich przewodach moga wystepowac niebezpieczne napiecia.
= Przed przystgpieniem do jakichkolwiek prac przy urzadzeniach odtgczy¢ wszystkie napiecia zasilajgce!

= Przestrzegac czasu roztadowania kondensatoréw obwodu posredniego podanego w ogdlnych danych technicznych.
Dopiero po uptywie tego czasu mozna przyja¢ brak wystepowania napiecia.

Narzedzia i materiaty
S potrzebne:

= 3 szyny miedziane o odpowiedniej dtugosci i przekroju 5 x 12 mm (patrz Dfugosc szyn miedzianych [P 90])

= Nakretki z podktadka (M5) i klamry szybkomocujgce dotgczone do modutéw Quick DC-Link
= Dostepne osobno elementy koricowe izolacji montowane na lewym i prawym koncu zespotu

= Sruby mocujace i narzedzie do dokrecenia $rub mocujgcych

Wymagania i montaz

Wykonac ponizsze czynnosci w podanej kolejnosci.

v" Na ptycie montazowej w miejscu montazu sg wykonane otwory na $ruby mocujace (zgodnie z uktadem otworéw dla
odpowiednich wymiaréw urzadzenia).

v/ Plyta montazowa jest wyczyszczona (odttuszczona i oczyszczona ze zwiercin).

v' Szyny miedziane sg proste, gtadkie, bez zadzioréw i wyczyszczone (odttuszczone).
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1. Przymocowac moduty Quick DC-Link za pomoca $rub mocujgcych do ptyty montazowe;j.

2.  Wtozyc tgczniki izolacji miedzy modutami oraz jeden element koricowy izolacji z lewej strony pierwszego i jeden
element konicowy izolacji z prawej strony ostatniego modutu. Zwrdcié przy tym uwage na prawidtowe ustawienie
elementu korncowego na podstawie oznaczenia na zewnatrz oraz pomocy do wktadania szyn miedzianych od

wewnatrz.

3. Docig¢ szyny miedziane na odpowiednig dtugosc.

4.  Wyczyscic¢ szyny miedziane, zwtfaszcza w miejscach potaczen.
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Wtozy¢ po kolei wszystkie trzy szyny miedziane.

Przymocowac szyny miedziane za pomocg dwdch klamr szybkomocujacych na szyne i modut Quick DC-Link. Uwazac,

aby nie zabrudzi¢ przy tym miejsc potgczen szyn miedzianych.

Quick DC-Link jest zamontowany. W nastepnym kroku na modutach Quick DC-Link nalezy zamontowa¢ odpowiednie
regulatory napedu.
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10.7 Montaz regulatora napedu na module tylnym

/\ OSTRZEZENIE!

Napiecie elektryczne! Smiertelne niebezpieczeristwo porazenia pragdem!

Na zaciskach przytaczeniowych i podtgczonych do nich przewodach moga wystepowac niebezpieczne napiecia.
= Przed przystgpieniem do jakichkolwiek prac przy urzadzeniach odtgczy¢ wszystkie napiecia zasilajgce!

= Przestrzegac czasu roztadowania kondensatoréw obwodu posredniego podanego w ogdlnych danych technicznych.
Dopiero po uptywie tego czasu mozna przyja¢ brak wystepowania napiecia.

Informacja

Sktadowane regulatory napedu musza by¢ formowane raz w roku lub najpdzniej przed uruchomieniem.

Narzedzia i materiaty
S potrzebne:
= Zestaw odpowiednich zaciskéw do kazdego regulatora napedu

= Klucz nasadowy szesciokatny 8 mm do dokrecenia nakretek na sworzniach
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Wymagania i montaz

Wykonac ponizsze czynnosci dla kazdego regulatora napedu w zespole.
v' Jest dostepny schemat potgczen przedstawiajgcy sposdb podigczenia regulatoréw napedu.

v' Dla kazdego regulatora napedu s zamontowane juz odpowiednie moduty tylne Quick DC-Link do potgczenia w
obwodzie posrednim.

1. Wzigd zacisk X22 z odpowiedniego zestawu zaciskow. Podtgczy¢ bragzowa zyte D+ od spodu modutu Quick DC-Link do
D+ zacisku X22, a czarng zyte D- modutu Quick DC-Link do D- zacisku X22. Pamietac o tym, ze zyty modutu Quick DC-

Link sg skrecone parami.

2. Zatozyc regulator napedu na dolnym sworzniu modutu Quick DC-Link i ustawi¢ go odpowiednio w pionie do dolnego i

gornego sworznia.
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3. Przymocowac regulator napedu za pomocg nakretek z podktadka (M5) do obu sworzni modutu Quick DC-Link. Nakretki
z podktadka sg dotgczone do modutu Quick DC-Link.

4. Podtgczy¢ przewdd ochronny do sworznia uziemiajgcego. Nalezy przestrzegac¢ wskazowek i wymagan dotyczgcych

Uziemienie ochronne [P 103].

5. Podtgczy¢ zacisk X22 modutu Quick DC-Link.

= Montaz jest zakoriczony. W nastepnym kroku podtaczy¢ regulator napedu.
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11 Podtaczenie

W ponizszych rozdziatach opisano sposdb podtgczenia regulatora napedu oraz dostepnego wyposazenia.

1.1 Utozenie przewodéw

Podczas instalacji wyposazenia elektrycznego nalezy przestrzegac przepisdw obowigzujgcych dla maszyny lub instalacji, np.
IEC 60364 lub EN 50110.

1.2 Srodki ochrony

Uwzgledni¢ ponizsze srodki ochrony.

11.2.1 Zasilanie sieciowe przy potgczeniu w obwodzie posrednim

Wszystkie regulatory napedu muszg by¢ podtgczone do tej samej sieci zasilajgce;j.

UWAGA!

Uszkodzenie urzadzenie przez zakiécenia elektromagnetyczne!

W przypadku przekroczenia wartosci granicznych EM moze dojs¢ do zaktdcen lub uszkodzenia urzadzen w bezposrednim

otoczeniu.
= Podja¢ odpowiednie dziatania w celu zapewnienia kompatybilnosci elektromagnetycznej.

= Skreci¢ potgczenia obwodu posredniego i potaczenia z rezystorami hamowania i zawsze uktadac je tak, aby byty
mozliwie jak najkrotsze. Jesli bedg dtuzsze niz 30 cm, konieczne jest ich ekranowanie.

UWAGA!

Uszkodzenie urzadzenia w przypadku awarii urzgdzenia w uktadzie obwodu posredniego!

Uszkodzenie regulatora napedu lub modutu zasilania w uktadzie obwodu posredniego moze prowadzi¢ do uszkodzenia
innych urzadzen.

= Awaria musi aktywowac odtgczenie catego uktadu obwodu posredniego od sieci.

= W celu zapewnienia jak najbardziej kompleksowej ochrony sprzetu nalezy przestrzegac zalecen dotyczgcych
zabezpieczenia urzadzen.

Przyktad potaczenia

Podtgczenie na bazie potaczenia w obwodzie posrednim z Quick DC-Link DL6B przedstawia przyktad w zatgczniku (patrz
Przyktady podtaczenia [P 364]).
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1.2.2 Bezpiecznik sieciowy

Wszystkie typy urzadzen sg przeznaczone wytgcznie do pracy w sieciach TN lub Wye, ktére dostarczajg maksymalny
symetryczny prad zwarciowy zgodnie z ponizszg tabela.

Aby zapewni¢ zgodnos¢ z UL:

Wszystkie typy urzadzen zasilanych napieciem 480 V,. sg przeznaczone wytacznie do uziemionych sieci Wye 480/277 V.
W przypadku wszystkich typéw urzadzen — z zasilaniem 240 V, lub 480 V. — sie€ zasilajgca moze dostarcza¢ maks.
symetryczny prad zwarciowy zgodnie z ponizsza tabelg.

Wielko$¢ regulatora napedu Maks. symetryczny prad zwarciowy

Wielkos¢ 0 -2 5000 A

Tab. 76: Odpornos¢ na zwarcia (SCCR)

Bezpiecznik sieciowy stanowi zabezpieczenie nadmiarowo-pradowe i przecigzeniowe w regulatorze napedu. Nalezy
przestrzegac opisanych ponizszej wymogdw, réznigcych sie w zaleznosci od konfiguracji.

1.2.21 Bezpieczniki sieciowe w trybie stand-alone
W przypadku uzywania pojedynczego regulatora napedu mozna zastosowac nastepujgce urzadzenia ochronne:

= Bezpieczniki topikowe catozakresowe do ochrony instalacji klasy gG wg IEC 60269-2-1 lub o charakterystyce wyzwalania
zwtocznej wg DIN VDE 0636

= Wytgcznik nadpradowy o charakterystyce wyzwalania C wg EN 60898
= Wytgcznik

Zalecane maksymalne parametry bezpiecznika sieciowego sg podane w ponizszej tabeli:

Iy pu (4 kHz) [A] Zalecany maks. bezpiecznik sieciowy [A]
0 10 10

SC6A062
1 SC6A162 23,2 25
2 SC6A261 22,6 25

Tab. 77: Bezpieczniki sieciowe w trybie stand-alone

Informacja

Aby zapewni¢ bezawaryjng prace, nalezy bezwzglednie przestrzegac zalecanych progéw wyzwalania i charakterystyki
wyzwalania bezpiecznikow.

1.2.2.2 Bezpieczniki sieciowe przy potgczeniu w obwodzie posrednim

Kazdy zasilany regulator napedu w uktadzie obwodu posredniego musi by¢ zabezpieczony na wejsciu sieci przed
przecigzeniem i zwarciem. W tym celu tgczy sie szeregowo kombinacje zabezpieczenia przecigzeniowego i
potprzewodnikowego zabezpieczenia przeciwzwarciowego. Wytgcznik nadpradowy chroni przed przecigzeniem, a
bezpiecznik topikowy o charakterystyce wyzwalania gR przed zwarciem.

Informacja

W idealnych warunkach montaz bezpiecznikdw zwarciowych nie jest konieczny. Jesli jednak ze wzgledu na warunki pracy
istnieje ryzyko zanieczyszczenia regulatoréw napedu, bezpieczniki zwarciowe chronia urzadzenia przed uszkodzeniem lub
awarig innych urzadzen w ukfadzie obwodu posredniego.
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Mozna stosowac nastepujace kombinacje bezpiecznikow:

Wielkos¢

Wybdr bezpiecznika

Wytgcznik nadprgdowy

0 SC6A062
1 SC6A162
2 SC6A261

10 prod. EATON
typ: FAZ-Z10/3,
nr katal.: 278926

charakterystyka wyzwalania:

Z10A

23,2 prod. EATON
typ: FAZ-Z225/3,
nr katal.: 278929

charakterystyka wyzwalania:

Z25A

22,6 prod. EATON
typ: FAZ-Z25/3,
nr katal.: 278929

charakterystyka wyzwalania:

Z25A

Tab. 78: Bezpieczniki sieciowe przy potgczeniu w obwodzie posrednim

Informacja

Bezpiecznik topikowy

prod. SIBA
typ: URZ,
nr katal. 50 140 06.25
charakterystyka wyzwalania:
gR 25 A

prod. SIBA
typ: URZ,
nr katal. 50 140 06.50
charakterystyka wyzwalania:
gR50 A

prod. SIBA
typ: URZ,
nr katal. 50 140 06.50
charakterystyka wyzwalania:
gR50A

Aby zapewnié bezawaryjng prace, nalezy bezwzglednie przestrzegac¢ zalecanych progéw wyzwalania i charakterystyki

wyzwalania bezpiecznikéw.

Maksymalna liczba regulatoréw napedu

Dwa regulatory napedu o identycznej mocy mozna podtgczy¢ przez wspdlng kombinacje bezpiecznikéw. Bezpieczniki i

wynikajacy z nich maks. prad wejsciowy sieci odpowiadajg pradowy jednego regulatora napedu.

Aby unikng¢ powolnego uszkodzenia bezpiecznika topikowego, do jednej kombinacji bezpiecznikdw mogg byc¢ podtgczone
maksymalnie dwa regulatory napedu.

UWAGA!

Szkody materialne wskutek przecigzenia!

Aby zapewnié rownomierne roztozenie pragdu tadowania na wszystkie regulatory napedu zasilane pragdem AC, przy
wtgczaniu zasilania wszystkie bezpieczniki musza by¢ zamkniete.

= Aby nie dopusci¢ do przecigzenia prostownika wejsciowego w przypadku ewentualnej awarii bezpiecznika w uktadzie,

monitorowanie sieci regulatoréw napedu zasilanych prgdem AC musi spowodowad wytgczenie catego uktadu obwodu

posredniego.
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1.2.2.3 Bezpieczniki sieciowe zgodne z UL

Aby zapewni¢ zgodnos¢ z UL, uzy¢ jednego z nastepujgcych bezpiecznikdw:
= Bezpieczniki topikowe klasy CC, CF, J, T, G lub RK1
= Wytgcznik

Blizsze dane na temat odpowiednich bezpiecznikéw znajdujg sie w ponizszej tabeli:

Wielkos¢ Bezp|eczn|k topikowy Wytacznik
A

SC6A062 Zalecany:
prod. EATON
FAZ-B10/3-NA
nr katal. 132723

Alternatywnie:
prod. EATON
FAZ-B15/3-NA

nr katal. 132721

1 SC6A162 25 600 prod. EATON
FAZ-B25/3-NA
nr katal. 132726

1 SC6A261
Tab. 79: Bezpieczniki sieciowe zgodne z UL

Informacja

Aby zapewni¢ bezawaryjng prace, nalezy bezwzglednie przestrzegac zalecanych progéw wyzwalania i charakterystyki
wyzwalania bezpiecznikow.

1.2.3 Podtgczenie do sieci przy potgczeniu w obwodzie posrednim

We wszystkich regulatorach napedu zasilanie sieciowe musi zosta¢ wtgczone réwnoczesnie. Rdbwnoczesnie oznacza, ze
réznica czasu moze wynosi¢ maks. 20 ms. Warunek ten jest spetniony z reguty wtedy, gdy uzywa sie identycznych
stycznikdw jednego producenta.

Jesli witgczenie zasilania sieciowego nastepuje jednoczesnie, dozwolone jest rowniez wykonanie z jednym stycznikiem na

regulator napedu.

UWAGA!

Szkody materialne wskutek przecigzenia!

Jesli w przypadku wykonania z jednym stycznikiem na kazdy regulator napedu zasilanie sieciowe nie zostanie wtgczone
jednoczesnie na wszystkich regulatorach napedu, moze dojs¢ do uszkodzenia ich rezystoréw tadowania.
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1M.2.4 Wytgcznik réznicowopradowy

Podczas pracy regulatorow napedu mogg wystepowac prady uptywowe. Prady uptywowe sg interpretowane przez
wytgczniki réznicowopradowe (Residual Current protective Device, RCD) jako prady réznicowe, co moze prowadzi¢ do
fatszywego zadziatania. W zaleznosci od danego przytacza sieciowego moga wystepowac prady réznicowe z udziatem i bez
udziatu pradu statego. Z tego powodu przy wyborze odpowiedniego wytacznika réznicowoprgdowego nalezy uwzglednié¢
zarowno wysokosé, jak i ksztatt ewentualnego pradu uptywowego lub réznicowego.

Prady uptywowe i pragdy réznicowe z udziatem pradu statego moga ograniczac skutecznos$¢ wytacznikow
réznicowopradowych typu Ai AC.

Instalacje 1-fazowe nalezy zabezpiecza¢ za pomoca wytacznikdw réznicowopradowych typu B wykrywajgcych wszystkie
rodzaje pradu lub typu F wykrywajgcych prady o mieszanej czestotliwosci.

Instalacje 3-fazowe nalezy zabezpiecza¢ za pomoca wytgcznikdéw réznicowopradowych typu B wykrywajacych wszystkie
rodzaje pradu.

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Napiecie elektryczne! Smiertelne niebezpieczeristwo porazenia pragdem!

Ten produkt moze powodowac w instalacjach 3-fazowych prad staty w przewodzie uziemienia ochronnego.

= Jezeli do ochrony przed dotykiem bezposrednim lub posrednim uzywany jest wytacznik réznicowopradowy (RCD) lub
urzadzenie monitorujace réznicowopradowe (RCM), po stronie zasilania tego produktu dozwolony jest tylko RCD lub
RCM typu B.

Przyczyny nieprawidtowego zadziatania

Ze wzgledu na pojemnosci rozproszeniowe i asymetrie podczas pracy moga wystepowac prady uptywowe wieksze niz
30 mA.

Nieprawidtowe zadziatanie moze nastgpi¢ w nastepujacych warunkach:

= Podfaczenie instalacji do napiecia sieciowego:
Te przypadki nieprawidtowego zadziatania mozna wyeliminowac poprzez zastosowanie wytgcznikow
roznicowoprgdowych krétkozwtocznych (o bardzo duzej wytrzymatosci), selektywnych (z opdznionym wytaczaniem) lub
o podwyzszonym pradzie zadziatania (np. 300 lub 500 mA).

= Prady uptywowe o wyzszej czestotliwosci przy dtugich kablach zasilania wystepujgce podczas normalnej pracy:
Nalezy np. zastosowac kable o niskiej pojemnosci lub uzy¢ dtawika wyjsciowego.

= Silne asymetrie w sieci zasilajgcej.
Te przypadki nieprawidtowego zadziatania mozna wyeliminowac np. poprzez uzycie transformatora separacyjnego.

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Napiecie elektryczne! Smiertelne niebezpieczerstwo porazenia pradem!

Whytaczniki réznicowopradowe o podwyzszonym pradzie zadziatania lub o charakterystyce krotkozwtocznej lub z
opdznionym wytaczeniem moga nie spetnia¢ wymagan dotyczacych ochrony osdéb.

= Sprawdzi¢, czy uzycie wybranego wytgcznika réznicowopradowego jest dopuszczalne w danej aplikacji.
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11.2.5 Uziemienie ochronne

Uziemienie nalezy dobrac w taki sposdb, aby w razie zwarcia zadziatat bezpiecznik. W kwestii prawidtowego podtaczenia
uziemienia ochronnego nalezy przestrzegac opisanych ponizszej wymogow.

11.2.5.1 Minimalny przekrdéj przewodu ochronnego

Podczas normalnej pracy moga wystepowac prady uptywowe > 10 mA. Minimalny przekréj przewodu ochronnego musi by¢
zgodny z lokalnymi przepisami bezpieczenstwa dla przewoddw ochronnych o duzym pradzie uptywu. Aby spetnié np.
wymagania normy EN 60204-1, podtgczy¢ przewdd miedziany zgodnie z ponizszg tabela:

Przekrdj A Przekrdj minimalny A,
Przewdd sieciowy przewodu ochronnego

A<2,5mm? 2,5 mm?
2,5mm?<A<16 mm? A

16 mm? < A €35 mm? >16 mm?
>35 mm? A/2

Tab. 80: Minimalny przekrdj przewodu ochronnego

11.2.5.2 Ekrany kablowe i pancerze

Zgodnie z normg EN 60204-1 nastepujgce czesci maszyny i jej wyposazenie elektryczne muszg by¢ podtgczone do systemu
przewoddw ochronnych, ale nie moga by¢ wykorzystywane jako przewody ochronne:

= Metalowe ekrany kablowe

= Pancerze

103



11 | Podtgczenie STOBER

11.2.5.3 Podtgczenie przewodu ochronnego
Przewdd ochronny podtacza sie przez zacisk X10 do regulatora napedu.

W przypadku pradéw uptywowych doziemnych > 10 mA obowigzujg dodatkowe wymagania wobec potgczenia
wyréwnawczego. Musi by¢ spetniony przynajmniej jeden z ponizszych warunkdéw:

= Przekrdj minimalny przewodu ochronnego musi wynosi¢ 10 mm? Cu na jego catej dtugosci

= Jesdli przekroj przewodu ochronnego jest mniejszy niz 10 mm?, nalezy utozy¢ 2. przewdd ochronny o przynajmniej takim
samym przekroju jak na zacisku X10 do punktu, w ktérym przewdd ochronny ma przekréj min. 10 mm?

Do podtaczenia 2. przewodu ochronnego na urzadzeniach znajduje sie sworzen uziemiajgcy. Sworzen uziemiajacy jest
oznaczony symbolem uziemienia zgodnie z IEC 60417 (symbol 5019).

Potrzebny jest klucz ptaski lub szesciokgtny o rozm. 10 mm.

Przestrzega¢ momentu dokrecenia 4,0 Nm (35 Lb.inch).

Przestrzegac kolejnosci montazu:

llustr. 26: Podtgczenie przewodu ochronnego

Sworzen uziemiajgcy M6
Podktadka stykowa
Koricdwka kablowa
Podktadka

Nakretka

v A W N

Podktadka stykowa, podktadka i nakretka sg dotgczone do regulatora napedu.
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1.2.5.4 Podtgczenie przewodu ochronnego zgodne z UL

Zgodnie z UL wymagany jest tylko jeden przewdd ochronny.

Uziemienie na zacisku X10 regulatora napedu SC6 nie moze by¢ uzywane do uziemienia ochronnego. Obudowe regulatoréw
napedu nalezy potgczy¢ za pomoca trzpienia uziemiajgcego M6 z uziemieniem ochronnym (4,0 Nm, 35 Lb.inch).

Ztacze do uziemienia ochronnego na obudowie jest oznaczone symbolem uziemienia zgodnie z IEC 60417 (symbol 5019).
Potrzebny jest klucz ptaski lub szesciokatny o rozm. 10 mm.

Przestrzegac kolejnosci montazu:

llustr. 27: Podtgczenie przewodu ochronnego

Sworzen uziemiajgcy M6
Podktadka stykowa
Koncéwka kablowa
Podktadka

Nakretka

u A W N

Podktadka stykowa, podktadka i nakretka sg dofaczone do regulatora napedu.
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11.2.6 Zalecenia EMC

Informacja

Ponizsze informacje dotyczace instalacji zgodnej z EMC stanowig jedynie zalecenie. W zaleznosci od zastosowania,
warunkow otoczenia i wymogdw prawnych mogg by¢ konieczne srodki wykraczajgce poza te zalecenia.

Kabel sieciowy, kabel zasilania i przewody sygnatowe nalezy uktada¢ oddzielnie, np. w oddzielnych kanatach kablowych.
Do zasilania stosowac wytacznie kable ekranowane o niskiej pojemnosci.
Jesli przewdd hamowania jest utozony w kablu zasilania, musi posiadac osobny ekran.

Uziemi¢ i zaizolowac wolne korice przewodow, jezeli nie mozna ich podtaczy¢ do zaciskow przewidzianych do tego celu w
regulatorze napedu, np. za pomocg zacisku przytaczeniowego.

Podtaczyc¢ ekran kabla zasilania na duzej powierzchni w bezposrednim poblizu regulatora napedu do systemu przewodoéw
ochronnych. Uzy¢ do tego tgcznikdw ekranu regulatoréw napedu lub odpowiednich akcesoridw.

Przewody do podtgczenia rezystorow hamowania oraz zyty modutéw Quick DC-Link muszg by¢ skrecane parami. Przewody o
dtugosci powyzej 30 cm muszg by¢ dodatkowo ekranowane, a ekran musi by¢ podtgczony na duzej powierzchni w
bezposrednim poblizu regulatora napedu.

W przypadku silnikéw z skrzynkg przytgczeniowa podtgczy¢ ekran na duzej powierzchni do skrzynki. Uzywac przepustéw
kablowych EMC.

Potgczy¢ ekran przewodoéw sterowniczych z jednej strony z potencjatem odniesienia zZrédta, np. PLC lub CNC.

W celu poprawy wtasciwosci EMC i ochrony systemu napedowego mozna uzy¢ dtawikéw. Dtawiki wyjsciowe zmniejszajg
skoki pradu na wyjsciu regulatora napedu wskutek pojemnosci przewodu.

UWAGA!

Szkody materialne z powodu nieprawidtowego lub niekontrolowanego ruchu!

Przy podtgczaniu silnikow Lean w potgczeniu z dtawikiem wyjsciowym nie jest zapewnione skuteczne wyznaczanie pozycji i
predkosci, co moze prowadzi¢ do nieprawidtowych lub niekontrolowanych ruchéw juz przy uruchomieniu.

= Przy podtgczaniu silnikéw Lean nie wolno stosowac dtawikéw wyjsciowych.
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1.3 Regulator napedu

Ponizsze rozdziaty zawierajg szczegdtowe informacje na temat zaciskow i prawidtowego podtaczenia regulatora napedu.

Informacja

Zgodnie z wymaganiami UL, ztgcza oznaczone jako PE s3 przeznaczone wytgcznie o uziemienia funkcyjnego.

11.3.1 Widok ogélny
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llustr. 28: Przyktadowy widok ztgczy SC6A162

Gora urzadzenia

1 Sworzen uziemiajacy 10
2 X10: zasilanie 400 V. 11
3 X11: zasilanie 24 V. 12
4 X103: DI6 - DI9 13

5 X12: STO przez zaciski (tylko 14
przy opcji SR6)
6 X101: DI1 -DlI4 15

7 X201: EtherCAT Out / PROFINET 16
8 X200: EtherCAT In / PROFINET 17

9 S1 przycisk obstugi 18

x48 10
X4A 11 —

U
v

X208 M 12—
PE

X28 13
X300 14
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Spod urzadzenia

X4B: enkoder B

X4A: enkoder A

X20B: silnik B

X2B: hamulec lub DO (pin 5/6) i
czujnik temperatury B (pin 7/8)

X300: zasilanie 24 V,. hamulcow

X2A: hamulec lub DO (pin 5/6) i
czujnik temperatury A (pin 7/8)

X20A: silnik A

X22: potgczenie w obwodzie
posrednim

X21: rezystor hamowania

19

20

21
22

Przéd urzadzenia

3 diody

diagnostyczne komunikacji i
bezpieczenstwa
funkcjonalnego

3 diody diagnostyki regulatora
napedu

X700: gniazdo na karte SD

X9: ztgcze serwisowe Ethernet
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11.3.2 X2A: hamulec A lub wyjscie cyfrowe
Wszystkie typy regulatora napedu SC6 mogga sterowac standardowo hamulcami 24 V..

Bez modutu bezpieczenstwa SX6 hamulec osi A podtacza sie do X2A. Alternatywnie X2A mozna uzy¢ jako wyjscia cyfrowego
(patrz Podtaczenie hamulca jako wyjscie cyfrowe [P 223]).

Informacja

W parametrze F105. mozna wytgczy¢ monitorowanie hamulca pod katem przerwania kabla i zbyt niskiego napiecia.

W przypadku modutu bezpieczeristwa SX6 hamulec 1 i hamulec 2 w PASmotion Safety Configurator muszg by¢ przypisane
do zaciskdw X2A i X2B za posrednictwem funkcji bezpieczenstwa Safe Brake Control 2-pin. (SBC).

Informacja

Aby uzywac zaawansowanych funkcji bezpieczenstwa przez FSoE, nalezy koniecznie przeczytac instrukcje modutu
bezpieczenstwa SX6.

Dane techniczne

Przestrzegac danych technicznych hamulcéw sterowanych przez X2 (patrz Sterowane hamulce [P 66]).

Podtaczenie

I S L S

1BD1 Bez SX6: Sterowanie hamulcem lub uzycie jako
wyjscie cyfrowe

5|6 SBC+ Z SX6: wyjécie sterowania hamulcem + (SBC 2-pin.)
6 1BD2 Bez SX6: potencjat odniesienia
SBC- Z SX6: wyjscie sterowania hamulcem — (SBC 2-pin.)

Tab. 81: Opis ztgcza X2, hamulec lub wyjscie cyfrowe
Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskow BCF 3,81 180 SN [P 359].

Maks. dtugos¢ przewodu/kabla Bezposrednie sterowanie hamulcem 100 m, ekranowany

Posrednie sterowanie hamulcem lub 3m
wyjscie cyfrowe

Tab. 82: Maksymalna dtugo$¢ przewodu/kabla [m]
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11.3.3 X2A: czujnik temperatury silnika A

Do zacisku X2A podtacza sie czujnik temperatury silnika osi A. Wszystkie typy regulatora napedu SC6 posiadajg ztacza do
potaczenia termistorow PTC.

Informacja

Przetwarzanie sygnatow czujnika temperatury jest zawsze aktywne. Jesli dozwolona jest praca bez czujnika temperatury,
nalezy zmostkowac ztgcza w X2. W przeciwnym razie po wigczeniu urzgdzenia zostanie wyswietlony btad.

Informacja

W przypadku enkoderéw EnDat 3 lub HIPERFACE DSL do zacisku X2 nie trzeba podtaczaé czujnika temperatury. W tym
przypadku sygnat czujnika temperatury jest przesytany wspdlnie z sygnatem enkodera przez wtyczke X4.

I T I T S
W 7 1TP1 Podtaczenie PTC
8 1TP2

718

Tab. 83: Opis ztgcza X2, czujnik temperatury silnika
Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskow BCF 3,81 180 SN [P 359].

Maks. dtugosc kabla 100 m, ekranowany

Tab. 84: Maksymalna dtugosc kabla [m]

1.3.4 X2B: hamulec B lub wyjscie cyfrowe

Bez modutu bezpieczenstwa SX6 hamulec osi B jest podtgczony do X2B. Alternatywnie X2B mozna uzy¢ jako wyjscia
cyfrowego (patrz Podtgczenie hamulca jako wyijscie cyfrowe [P 223]).

W przypadku modutu bezpieczenistwa SX6 hamulec 1 i hamulec 2 w PASmotion Safety Configurator muszg by¢ przypisane
do zaciskdw X2A i X2B za posrednictwem funkcji bezpieczenstwa Safe Brake Control 2-pin. (SBC).

Opis ztacza X2B odpowiada opisowi X2A.

11.3.5 X2B: czujnik temperatury silnika B

W przypadku regulatoréw dwuosiowych do X2B podtgcza sie czujnik temperatury silnika osi B. W przypadku regulatoréw
jednoosiowych wystepuje tylko X2A. Opis ztacza X2B odpowiada opisowi X2A.
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11.3.6 X4A: enkoder A

Do X4A podtacza sie enkoder osi A.

UWAGA!

Niebezpieczenstwo zniszczenia enkodera!

Do X4 wolno podtacza¢ wytacznie enkodery o odpowiednim zakresie napiecia wejsciowego (min. 12 V).

Nieodpowiednie typy enkodera

Nastepujacych typdw enkodera nie wolno podtgczac z powodu ich napiecia zasilania:

Typ enkodera Kod zgodnie z oznaczeniem typu

ECI 1118
EQI 1130
ECI 1319
EQI 1329
EQI 1331

Co, C2
Qo, Q2
CR

Qp

QR

Tab. 85: Typy enkodera o nieodpowiednim zakresie napiecia zasilania

UWAGA!

Niebezpieczenstwo zniszczenia enkodera!

X4 nie wolno podtaczac ani odtaczac przy wtaczonym urzadzeniu!

Dane techniczne

Informacje znajduja sie w danych technicznych enkoderéw mozliwych do podtaczenia do X4 (patrz Przetwarzane enkodery

[» 60]).
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Podfaczenie

Enkoder EnDat 2.1/2.2 cyfrowy i enkoder SSI

T T

8|716|514|3]2|1 1
2
3

15|14]13|12|11]10|9 A
5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

0V GND

Clock +

Data -

Clock -

Potencjat odniesienia do zasilania enkodera na pinie 4

Zasilanie enkodera

Wejscie réznicowe dla DATA

Wejscie réznicowe dla CLOCK

Odwrdécone wejscie roznicowe dla DATA

Odwrdécone wejscie réznicowe dla CLOCK

Tab. 86: Opis ztgcza X4 do enkodera EnDat 2.1/2.2 cyfrowego i enkodera SSI
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Enkoder inkrementalny TTL réznicowy i HTL réznicowy (HTL przez adapter HT6)

Informacja

Za pomocg adaptera HT6 do konwersji poziomu z sygnatéw HTL na sygnaty TTL do zacisku X4 mozna podtaczac rowniez
enkodery inkrementalne HTL réznicowe. Przy zasilaniu zewnetrznym poziom maksymalny sygnatéw HTL nie moze
przekraczac 20 V.

1 — —

8|7|6]5]413]2|1

2 0V GND Potencjat odniesienia do zasilania enkodera na pinie 4
3 — —
15[14[13[12[11]10]9 4 U, Zasilanie enkodera
5 B+ Wejscie réznicowe dla toru B
6 J— J—
7 N+ Wejscie réznicowe dla toru N
8 A+ Wejscie réznicowe dla toru A
9 J— J—
10 — —
11 — —
12 — —
13 B- Odwrdécone wejscie roznicowe dla toru B
14 N - Odwrdécone wejscie roznicowe dla toru N
15 A- Odwrdcone wejscie réznicowe dla toru A

Tab. 87: Opis ztacza X4 do enkodera inkrementalnego TTL réznicowego i HTL réznicowego (HTL przez adapter HT6)
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Resolver

Informacja

Do podtgczenia kabli resolvera con.23 z 9-pinowym ztaczem D-Sub, np. w wersji standardowej dla serwomotoréw
synchronicznych ED/EK, nalezy zastosowaé dostepny oddzielnie adapter interfejsu AP6AQO (nr id. 56498) lub AP6A01 (nr id.
56522, z wyprowadzeniem do czujnika temperatury silnika).

B T S,

81716|5]4|3|2|1 S4 Sin + Wejscie Sin

2 R1 Ref - Potencjat odniesienia dla pinu 6
3 S3 Cos + Wejscie Cos
15|14|13]12|11|10|9 4 _ _
5 — —
6 R2 Ref + Sygnat wzbudzenia resolvera
7 — —
8 — —
9 S2 Sin - Potencjat odniesienia dla pinu 1
10 — —
11 S1 Cos - Potencjat odniesienia dla pinu 3
12 — —
13 — —
14 — —
15 - -

Tab. 88: Opis ztacza X4 dla resolvera
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Enkoder EnDat 3 i HIPERFACE DSL

1 — —

8|71615]4]3|2|1

15|14]13]12|11]10|9

Tab. 89: Opis ztgcza X4 do enkodera EnDat 3 i HIPERFACE DSL

Wymagania dot. kabla

Sygnat odwrdcony EnDat 3 lub HIPERFACE DSL
(przetwarzanie sygnatu czujnika temperatury silnika
poprzez komunikacje EnDat lub DSL)

Sygnat EnDat 3 lub HIPERFACE DSL (przetwarzanie
sygnatu czujnika temperatury silnika poprzez
komunikacje EnDat lub DSL)

Maks. dtugosc kabla 100 m, ekranowany

Tab. 90: Maksymalna dtugos¢ kabla [m]

Informacja

Aby zapewni¢ bezawaryjne dziatanie, zalecamy stosowanie kabli firmy STOBER dostosowanych do catego systemu. Uzycie

nieodpowiednich kabli moze spowodowac utrate gwarancji.
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11.3.6.1 Adapter interfejsu HT6 (HTLna TTL)

HT6 — HTL na TTL (15-pin. na 15-pin.)

Adapter interfejsu do konwersji poziomu z sygnatéw HTL na sygnaty TTL w celu podtgczenia kabla enkodera do regulatora

napedu.

N T T S T

8|716|5]4]3]2|1

N

O) O

15|14|13|12|11]10|9

11

12
13
14
15

0V GND

Wejscie réznicowe dla toru B

Potencjat odniesienia do
zasilania enkodera na pinie 4

Wejscie réznicowe dla toru N
Zasilanie enkodera
Wejscie réznicowe dla toru A

Odwrdécone wejscie
réznicowe dla toru B

Odwrdcone wejscie
roéznicowe dla toru N

Odwrdcone wejscie
réznicowe dla toru A

Tab. 91: Opis zfacza HT6 dla enkodera HTL réznicowego (15-pin. do 15-pin.)

®Widok ztacza D-Sub 15-pin. do podtgczenia kabla enkodera
Y Widok na ztgcze D-Sub 15-pinowe do podtaczenia do zacisku X4

5
2

~

13

14

15

112|3]4|5|6]7]8

© ©

9]10]11|12|13]14|15
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11.3.6.2 Adapter interfejsu AP6 (resolver)

AP6A00 — resolver (9-pin. na 15-pin.)

Adapter interfejsu do podfaczenia kabla resolvera z 9-pinowym ztgczem D-Sub do regulatora napedu.

N TS T T K

11213415

w N

61718]9

6
7
8
9

Tab. 92: Opis ztagcza AP6A0O dla resolvera (9-pin.

1TP1
S2 Sin -

S1 Cos -

R1 Ref -

1TP2

S4 Sin +

S3 Cos +
R2 Ref +

Potencjat odniesienia dla
wejscia Sin
Potencjat odniesienia dla
wejscia Cos

Potencjat odniesienia dla
sygnatu wzbudzenia
resolvera

Wejscie Sin
Wejscie Cos
Sygnat wzbudzenia resolvera

na 15-pin.)

11

" Widok ztgcza D-Sub 9-pin. do podtaczenia kabla resolvera kompatybilnego z SDS 4000
2Widok na ztgcze D-Sub 15-pinowe do podtaczenia do zacisku X4

112|3|4|5]6]7|8

O ©

9|10|11|12|13|14|15
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AP6AO01 - resolver i czujnik temperatury silnika (9-pin. na 15-pin.)

Adapter interfejsu z wyprowadzonymi z boku przewodami czujnika temperatury (dtugos¢ przewodu ok. 11 cm) do

podtaczenia kabla resolvera z 9-pinowym ztgczem D-Sub do regulatora napedu.

112]3]4]5

6171819

8
9

1TP1

S2 Sin -

S1 Cos -

R1 Ref -

1TP2

S4 Sin +
S3 Cos +
R2 Ref +

Ztacze czujnika temperatury
silnika, jesli we wtyku
przebiega kabel enkodera;
wyprowadzone do
bezposredniego podtaczenia
na zacisku X2

Potencjat odniesienia dla
wejscia Sin
Potencjat odniesienia dla
wejscia Cos
Potencjat odniesienia dla

sygnatu wzbudzenia
resolvera

Ztacze czujnika temperatury
silnika, jesli we wtyku
przebiega kabel enkodera;
wyprowadzone do
bezposredniego podtaczenia
na zacisku X2

Wejscie Sin

Wejscie Cos

Sygnat wzbudzenia resolvera

11

1
3
6

11213]4]5]6|7|8

© O

9|10|11]12|13]|14|15

Tab. 93: Opis ztagcza AP6A01 dla resolvera i czujnika temperatury silnika (9-pinowe na 15-pinowe)

11.3.7

X4B: enkoder B

W przypadku regulatorow dwuosiowych do X4B podtacza sie enkoder osi B. W przypadku regulatoréw jednoosiowych

wystepuje tylko X4A. Opis ztacza X4B odpowiada opisowi X4A.

Informacja

W trybie synchronicznym do osi A musi by¢ podtgczony enkoder master.

B Widok ztgcza D-Sub 9-pin. do podtaczenia kabla resolvera kompatybilnego z SDS 4000
“Widok na ztgcze D-Sub 15-pinowe do podtaczenia do zacisku X4
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11.3.8 X9: ztgcze serwisowe Ethernet

X9 stuzy do podtaczania regulatora napedu do komputera z zainstalowanym oprogramowaniem do uruchamiania
DriveControlSuite.

Podtaczenie

I T T S L S

1/2]314|5|6|7|8 1 TxData+ Komunikacja Ethernet
2 TxData-
3 RecvData+
4 — -
5 — —
6 RecvData- Komunikacja Ethernet
7 J— —
8 j— j—

Tab. 94: Opis ztgcza X9

Wymagania dot. kabla

Maks. dtugos¢ kabla 100 m, ekranowany

Tab. 95: Maksymalna dtugos¢ kabla [m]

Informacja

Aby zapewni¢ bezawaryjne dziatanie, zalecamy stosowanie kabli firmy STOBER dostosowanych do catego systemu. Uzycie
nieodpowiednich kabli moze spowodowac utrate gwarancji.

Alternatywnie mozna zastosowac kable o nastepujacej specyfikacji:

Okablowanie wtyczek Kabel krosowany
Jakos¢ CAT 5e
Ekran SF/FTP, S/FTP lub SF/UTP

Tab. 96: Wymagania dot. kabla

Adresowanie urzadzen

Informacje na temat adresowania urzadzen patrz Adresowanie urzadzen [P 371].
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11.3.9 X10: zasilanie 400 V

Zacisk X10 stuzy do potaczenia regulatora napedu do sieci zasilajacej.

Przekroje przewodow do ztacza zasilania

Przy wyborze przekroju przewodu nalezy zwréci¢ uwage na bezpiecznik sieciowy, maksymalny dopuszczalny przekréj

przewodu zacisku X10, sposéb utozenia i temperature otoczenia.

Eksploatacja zgodna z UL

Uziemienie na zacisku X10 regulatora napedu SC6 nie moze by¢ uzywane do uziemienia ochronnego. Obudowe regulatoréow

napedu nalezy potgczy¢ za pomocg trzpienia uziemiajgcego M6 z uziemieniem ochronnym (4,0 Nm, 35 Lb.inch).

Podtaczenie

Wielkos¢ 0

I T U S L S

112134

A W N R

Tab. 97: Opis ztgcza X10, wielkos¢ 0

Nazwa
L1

L2
L3
PE

Zasilanie

Przewdd ochronny

Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskow GFKC 2,5 -ST-7,62 [P 361].

Wielkosci 12

L1

1
2
3
4

11234

Tab. 98: Opis ztgcza X10, wielkosci 12

L2
L3
PE

Zasilanie

Przewdd ochronny

Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskow SPC 5 -ST-7,62 [» 363].
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11.3.10  X11: Zasilanie 24 V - modut sterowania
Podtaczenie 24 V. do X11 jest konieczne do zasilania modutu sterowania.
UWAGA!

Uszkodzenie urzadzenia wskutek przecigzenia!

Jesli zasilanie 24 V. jest doprowadzane przez zacisk do kilku urzadzen, wysoki prad moze uszkodzi¢ zacisk.

= Prad przeptywajacy przez zacisk nie moze przekracza¢ wartosci 15 A (UL: 10 A).

Dane techniczne

Parametry elektryczne Wszystkie typy

Uy 24 Ve, +20% / -15%
I1maxCU 1'5 A

Tab. 99: Parametry elektryczne modutu sterowania

Podtaczenie

Informacja

Urzadzenia nie wolno podtaczaé do sieci zasilajgcej napiecia statego. Do zasilania nalezy uzy¢ lokalnego zasilacza 24 V..

B S T S

113 Zasilanie 24 V. modutu sterowania, zmostkowane w
2 zacisku; wykonanie wg EN 60204: PELV, uziemienie po
stronie wtornej; zalecane zabezpieczenie: maks.
15 AT®
3 - Potencjat odniesienia dla +24 V., zmostkowany w
4 zacisku
214

Tab. 100: Opis ztgcza X11

Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskow BLDF 5.08 180 SN [P 359].

Maks. dtugosé przewodu/kabla 30m

Tab. 101: Maksymalna dtugos¢ przewodu/kabla [m]

> Aby zapewni¢ zgodno$¢ z norma UL, wymagane jest uzycie bezpiecznika 10 A (zwtocznego). Bezpiecznik musi byé dopusz-
czony zgodnie z UL 248 do napiecia DC.
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1.311  X12 (opcja SR6): bezpieczeristwo funkcjonalne
Opcja SR6 stuzy do rozbudowy regulatora napedu SC6 o funkcje bezpieczenstwa STO przez zacisk X12.

Dwukanatowa funkcja bezpieczenstwa STO dziata w przypadku regulatoréw dwuosiowych na obie osie.

Informacja
Aby uzywac funkcji bezpieczenstwa STO przez zaciski, nalezy przeczytac¢ koniecznie instrukcje modutu bezpieczeristwa SR6.

Jesli funkcja bezpieczeristwa nie ma by¢ uzywana, podfaczy¢ STO, i STO, do 24 V,, a GND do potencjatu odniesienia, np.
poprzez potaczenie zaciskiem X11.

Dane techniczne

Przestrzegac danych technicznych opcji bezpieczenstwa w X12 (patrz Modut bezpieczenstwa SR6 [P 57]).

Podtaczenie

I T LS L S

M 1 0, Wejécie kanatu bezpieczenstwa 1
2
11213|4|5|6]7|8 . . .
1213141516171 3 STO, Wejscie kanatu bezpieczenstwa 2
4
5 0V GND Potencjat odniesienia dla STO, i STO,,
zmostkowany wewnetrznie z pinem 7
6 STOy,n Sygnat zwrotny kanatéw bezpieczeristwa 1i 2
do celéw diagnostyki
7 0V GND Potencjat odniesienia dla STO, i STO,,
zmostkowany wewnetrznie z pinem 5
8 Uictan Zasilanie STO,,,,; zalecane zabezpieczenie:

maks. 3,15 AT*

Tab. 102: Opis ztgcza X12

Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskéw BCF 3,81 180 SN [» 359].

Maks. dtugos¢ przewodu/kabla 30m

Tab. 103: Maksymalna dtugos¢ przewodu/kabla [m]

% Aby zapewni¢ zgodno$¢ z norma UL, wymagane jest uzycie bezpiecznika 3,15 A (zwlocznego). Bezpiecznik musi by¢ do-
puszczony zgodnie z UL 248 do napiecia DC.
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11.312  X20A: silnik A

Do X20A podtacza sie silnik osi A.

Eksploatacja zgodna z UL

Uziemienie ochronne silnikdw podtgczonych do regulatoréw napedu nie moze byc¢ realizowane przez zaciski X20A i X20B.
Podtaczenie przewodu ochronnego silnika musi by¢ zgodne z obowigzujgcymi normami elektrycznymi.

Do uziemienia ochronnego silnika uzy¢ ztgcza przewodu ochronnego na silniku.
Podfaczenie

Wielkos¢ 0

I T S S

1 Podtaczenie silnika, faza U

2 Y, Podtaczenie silnika, faza V

3 " Podtaczenie silnika, faza W
112]3]4 4 PE Przewdd ochronny

Tab. 104: Opis ztgcza X20, wielkos¢ 0

Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskow GFKC 2,5 -ST-7,62 [P 361].

Wielkosci 12

I N S S,

1 Podtaczenie silnika, faza U
2 Y, Podtaczenie silnika, faza V

7‘ 7‘ 3 W Podtaczenie silnika, faza W
4 PE Przewdd ochronny

112134

Tab. 105: Opis ztgcza X20, wielkosci 1i 2

Przy podtaczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskéw SPC 5 -ST-7,62 [P 363].

Wymagania dot. kabla

Typ silnika Podtaczenie Wielkos¢ 0 do 2

Serwomotor synchroniczny, silnik ~ Bez dtawika wyjSciowego 50 m, ekranowany
asynchroniczny

Serwomotor synchroniczny, silnik  Z dtawikiem wyjsciowym 100 m, ekranowany
asynchroniczny

Silnik Lean Bez dtawika wyjsciowego 50 m, ekranowany®

Tab. 106: Maksymalna dtugosc kabla zasilania [m]

Mozliwos¢ uzycia kabli o dtugosci powyzej 50 m do maks. 100 m wymaga sprawdzenia przez firme STOBER.
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Informacja

Aby zapewnié bezawaryjne dziatanie, zalecamy stosowanie kabli firmy STOBER dostosowanych do catego systemu. Uzycie
nieodpowiednich kabli moze spowodowac utrate gwarancji.

Ztacze ekranowane kabla zasilania
Przy podtgczaniu kabla zasilania nalezy przestrzega¢ nastepujacych punktow:
= Uziemi¢ ekran kabla zasilania na tgczniku ekranu na regulatorze napedu.

= Nieostoniete przewody pragdowe muszg by¢ jak najkrétsze. Wszystkie urzadzenia i obwody wrazliwe na EMC muszg by¢
oddalone o min. 0,3 m.

11.313  X20B: silnik B

W przypadku regulatoréw dwuosiowych do X20B podtgcza sie silnik osi B. W przypadku regulatoréw jednoosiowych
wystepuje tylko X20A. Opis ztgcza X20B odpowiada opisowi X20A.

1.314  X21: rezystor hamowania
Zacisk X21 stuzy do podtaczenia rezystora hamowania.
Podtaczenie

Wielkos¢ 0

O T T S

Podtaczenie rezystora hamowania

2 RB

1]2

Tab. 107: Opis ztgcza X21, wielkos¢ 0

Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskow GFKIC 2,5 -ST-7,62 [» 361].

Wielkosci 12

S T S S,

Podtaczenie rezystora hamowania

2 RB

1]2

Tab. 108: Opis ztgcza X21, wielkosci 1i 2

Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskow ISPC 5 -STGCL-7,62 [» 362].

Maks. dtugos¢ przewodu/kabla 3 m, > 30 cm ekranowane

Tab. 109: Maksymalna dtugos¢ przewodu/kabla [m]
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11.315  X22: potaczenie w obwodzie posSrednim

Zacisk X22 stuzy do potaczenie w obwodzie posrednim regulatora napedu.

Projekt

W kwestii budowy Quick DC-Link nalezy zapoznac sie z informacjami na temat projektowania (patrz Potaczenie w obwodzie

posrednim [P 73]).

Podtaczenie

Wielkos$¢ 0

S T S S

Podtaczenie obwodu posredniego

2 D+

112

Tab. 110: Opis ztgcza X22, wielkos¢ 0

Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskow ISPC 5 -STGCL-7,62 [» 362].

Wielkosci 1i 2

S T T S

Podtaczenie obwodu posredniego

2 D+

112

Tab. 111: Opis ztgcza X22, wielkosci 1i 2

Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskow ISPC 16 -ST-10,16 [» 362].

Maks. dtugosé przewodu/kabla 3 m, >30 cm ekranowane

Tab. 112: Maksymalna dtugos¢ przewodu/kabla [m]

Przyktad potaczenia

Podtgczenie na bazie pofaczenia w obwodzie posrednim z Quick DC-Link DL6B przedstawia przyktad w zatgczniku (patrz
Przyktady podtaczenia [P 364]).
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11.3.16  X101: DIT - DI4

Na zacisku X101 znajduja sie wejscia cyfrowe 1 do 4.

X101 dla sygnatow cyfrowych

Specyfikacja wejs¢ cyfrowych do przetwarzania sygnatow cyfrowych w X101 znajduje sie w danych technicznych regulatora
napedu (patrz X101, X103: Wejscia cyfrowe [P 46]).

Podtaczenie

DI1

- 1 Wejécia cyfrowe
2 DI2
5|4|3]2]1 3 D3
4 Dl4
5 0V DGND Potencjat odniesienia; nie zmostkowany z X103, pin 5

Tab. 113: Opis ztgcza X101 do sygnatéw cyfrowych
Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskow FMC 1,5 -ST-3,5 [P 360].

Maks. dtugos¢ przewodu/kabla 30m

Tab. 114: Maksymalna dtugos¢ przewodu/kabla [m]

X101 do enkodera

Aby uzy¢ X101 do podtgczenia enkodera, nalezy przestrzega¢ danych technicznych enkoderéw mozliwych do podtaczenia do

X101 (patrz X101: Enkoder [» 65]).
Podtaczenie

Enkoder inkrementalny HTL single-ended

DI1 -

Bes
2 DI2 Tor N
Slalsizin 3 DI3 Tor A
4 Di4 Tor B
5 0V DGND Potencjat odniesienia; nie zmostkowany z X103, pin 5

Tab. 115: Opis ztgcza X101 do sygnatow inkrementalnych HTL single-ended, o$ A
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Interfejs impulsu/kierunku HTL single-ended

DI1 —

Bes
2 DI2 —
Slalsiz2it 3 DI3 Czestotliwos¢
4 Dl4 Kierunek
5 0V DGND Potencjat odniesienia; nie zmostkowany z X103, pin 5

Tab. 116: Opis ztgcza X101 do sygnatéw impulsu/kierunku HTL single-ended, o$ A

Czujnik Halla HTL single-ended

- 1 DI1 Hall A
2 DI2 Hall B
Slalsizf 3 DI3 Hall C
4 DI4 —
5 0V DGND Potencjat odniesienia; nie zmostkowany z X103, pin 5

Tab. 117: Opis ztgcza X101 do sygnatéw czujnika Halla HTL single-ended, o$ A

Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskow FMC 1,5 -ST-3,5 [P 360].

Maks. dtugos¢ przewodu/kabla 30m

Tab. 118: Maksymalna dtugos¢ przewodu/kabla [m]
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11.317  X103: DI6 - DI9

Na zacisku X103 znajduja sie wejscia cyfrowe 6 do 9.

X103 dla sygnatow cyfrowych

Specyfikacja parametréw przetwarzania sygnatow cyfrowych w X103 znajduje sie w danych technicznych regulatora napedu
(patrz X101, X103: Wejscia cyfrowe [P 46]).

Podtaczenie

Dl6

- 1 Wejécia cyfrowe
2 DI7
5|4|3]2]1 3 DIS
4 DI9
5 0V DGND Potencjat odniesienia; nie zmostkowany z X101, pin 5

Tab. 119: Opis ztgcza X103 do sygnatéw cyfrowych

Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskow FMC 1,5 -ST-3,5 [P 360].

Maks. dtugos¢ przewodu/kabla 30m

Tab. 120: Maksymalna dtugos¢ przewodu/kabla [m]

X103 do enkodera

Aby uzy¢ X103 do podtgczenia enkodera, nalezy przestrzegaé danych technicznych enkoderéw mozliwych do podtaczenia do

X103 (patrz X103: Enkoder [» 65]).
Podtaczenie

Informacja

W trybie synchronicznym do X101 musi by¢ podtgczony enkoder master.

Enkoder inkrementalny HTL single-ended

Dl6 —

B
2 DI7 Tor N
Slalsizin 3 DI8 Tor A
4 DI9 Tor B
5 0V DGND Potencjat odniesienia; nie zmostkowany z X101, pin 5

Tab. 121: Opis ztgcza X103 do sygnatéw inkrementalnych HTL single-ended, o$ B
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Interfejs impulsu/kierunku HTL single-ended

DI6 —

Bes
2 D17 —
Slalsiz2it 3 DI8 Czestotliwos¢
4 DI9 Kierunek
5 0V DGND Potencjat odniesienia; nie zmostkowany z X101, pin 5

Tab. 122: Opis ztgcza X103 do sygnatow impulsu/kierunku HTL single-ended, o$ B

Czujnik Halla HTL single-ended

Dl6

- 1 Hall A
2 DI7 Hall B
Slalsizf 3 DI8 Hall C
4 DI9 —
5 0V DGND Potencjat odniesienia; nie zmostkowany z X101, pin 5

Tab. 123: Opis ztgcza X103 do sygnatéw czujnika Halla HTL single-ended, o$ B

Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskow FMC 1,5 -ST-3,5 [P 360].

Maks. dtugos¢ przewodu/kabla 30m

Tab. 124: Maksymalna dtugos¢ przewodu/kabla [m]
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11.318 X200, X201: EtherCAT

Regulatory napedu posiadajg oba gniazda RJ-45 X200 i X201. Gniazda te znajduja sie na gorze urzadzenia. Wyprowadzenie
pindw oraz kolory sg zgodne ze standardem EIA/TIA-T568B.

Podtaczenie

X200 jako wejscie nalezy potaczy¢ z kablem utozonym z EtherCAT MainDevice. X201 jako wyjscie nalezy potaczy¢ z
ewentualnymi dalszymi urzadzeniami EtherCAT.

T S L

112]...1718 1 Komunikacja
2 Tx-
3 Rx+
4 — —
5 — —
6 Rx- Komunikacja
7 — —
8 — —

Tab. 125: Opis ztgcza X200 i X201

Wymagania dot. kabla

Informacja

Aby zapewni¢ bezawaryjne dziatanie, zalecamy stosowanie kabli firmy STOBER dostosowanych do catego systemu. Uzycie
nieodpowiednich kabli moze spowodowac utrate gwarancji.

STOBER oferuje gotowe kable do potgczenia EtherCAT. Alternatywnie mozna zastosowac kable o nastepujgcej specyfikacji:

Mozna stosowac kable krosowe Ethernet klasy CAT 5e. W technologii Fast Ethernet maksymalna dtugos¢ kabla miedzy
urzgdzeniami moze wynosi¢ 100 m.

Informacja

Wolno stosowac wytgcznie kable ekranowane typu SF/FTP, S/FTP lub SF/UTP.

Adresowanie urzadzen i podtgczenie do magistrali

Informacje na temat adresowania urzadzen patrz Adresowanie urzagdzen [» 371].

Dalsze informacje na temat potaczenia z magistralg obiektowa znajduja sie w odpowiedniej instrukcji na temat komunikacji
z EtherCAT.
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11.319 X200, X201: PROFINET

Aby méc podtaczyc¢ regulatory napedu do innych urzagdzen PROFINET, jest dostepny wbudowany switch z gniazdami RJ-45
X200 i X201. Gniazda te znajduja sie na goérze urzadzenia. Wyprowadzenie pindw oraz kolory sg zgodne ze standardem
EIA/TIA-T568B.

Podtaczenie

Potgczy¢ X200 lub X201 z I0-Controller, a pozostate ztgcze z nastepnym regulatorem napedu.

T S L

112]...1718 1 Komunikacja
2 Tx-
3 Rx+
4 — —
5 — —
6 Rx- Komunikacja
7 — —
8 — —

Tab. 126: Opis ztgcza X200 i X201

Wymagania dot. kabla

Potgczenia miedzy urzadzeniami sieci PROFINET sktadajg sie z reguty z symetrycznych, ekranowanych, skreconych parami
kabli miedzianych (Shielded Twisted Pair, klasa CAT 5e). Do transmisji moga by¢ uzywane rowniez Swiattowody.

Sygnaty s3 przesytane przy uzyciu technologii 100BASE TX, tzn. z predkoscig 100 Mb/s przy czestotliwosci 125 MHz. Kazdy
przesytany telegram moze zawiera¢ maks. 1440 bajtéw. Maksymalna dtugos¢ kabla wynosi 100 m.

Kable PROFINET wystepuja w réznych wersjach, w zaleznosci od zastosowania i warunkéw otoczenia.

Zalecamy uzywanie kabli i ztgczy zgodnych ze specyfikacjag PROFINET. Sg one przystosowane do uzytku w systemach
automatyki przemystowej pod wzgledem uzytkowania, wytrzymatosci, wtasciwosci EMC i kolorystyki.

Pod wzgledem sposobu uktadania rozrdznia sie kable typu A, Bi C:

= Typ A

4-zytowe ekranowane kable miedziane do instalacji stacjonarnej

= TypB

4-zytowe ekranowane kable miedziane do instalacji ruchomej

= TypC

4-zytowe ekranowane kable miedziane narazone na ruchy ciaggte

Adresowanie urzadzen i podtgczenie do magistrali

Informacje na temat adresowania urzadzen patrz Adresowanie urzadzen [P 371].

Dalsze informacje na temat podtgczenia do magistrali obiektowe]j znajdujg sie w odpowiedniej instrukcji dot. komunikacji z
PROFINET.
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11.3.20 X300: Zasilanie 24 VV - hamulce lub wyjscia cyfrowe

X300 stuzy do zasilania hamulcéw i wyjs¢ cyfrowych.

UWAGA!

Uszkodzenie urzadzenia wskutek przecigzenia!

Jesli zasilanie 24 V. jest doprowadzane przez zacisk do kilku urzadzen, wysoki prad moze uszkodzi¢ zacisk.

= Prad przeptywajacy przez zacisk nie moze przekracza¢ wartosci 15 A (UL: 10 A).

Dane techniczne

Parametry elektryczne Regulator jednoosiowy Regulator dwuosiowy

U, +24 Vy, +20%

| 5A 5A

1max

Tab. 127: Parametry elektryczne X300 — zasilanie hamulcéw i wyjs¢ cyfrowych

Podtaczenie

I S L

113 Zasilanie 24 V,c hamulcow lub wyjs¢, zmostkowane w
2 zacisku; wykonanie wg EN 60204-1: PELV, uziemienie
po stronie wtdrnej; zalecane zabezpieczenie: maks.
15 ATY
3 - Potencjat odniesienia do zasilania
4
2|4

Tab. 128: Opis ztgcza X300

Przy podtgczaniu przewodow nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskow BLDF 5.08 180 SN [P 359].

Maks. dtugos¢ przewodu/kabla 30m

Tab. 129: Maksymalna dtugos¢ przewodu/kabla [m]

7 Aby zapewni¢ zgodno$¢ z norma UL, wymagane jest uzycie bezpiecznika 10 A (zwtocznego). Bezpiecznik musi byé dopusz-
czony zgodnie z UL 248 do napiecia DC.
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11.3.21  X700: gniazdo na karte SD

Gniazdo na karte SD umozliwia tworzenie kopii zapasowej danych do celéw serwisowych. Obstugiwane sg karty SD i SDHC o
pojemnosci od 128 MB do 32 GB. Karty SDHC o pojemnosci 64 GB mozna stosowac¢ pod warunkiem ich wczesniejszego
sformatowania na maks. 32 GB (FAT32). Ze wzgledu na to, ze wyzsza pojemno$¢ wydtuza czas uruchomienia regulatora,
STOBER zaleca stosowanie kart o pojemnosci od 2 do 4 GB.

Informacja

Regulator napedu posiada wewnetrzng pamiec konfiguracji i dlatego moze by¢ uzywany bez podtaczonej karty SD. W
oprogramowaniu do uruchamiania DriveControlSuite operacja Zapisywanie wartosci zapisuje dane zaréwno w wewnetrznej
pamieci konfiguracji, jak i na podtaczonej karcie SD. Po ukonczeniu uruchomienia zapisa¢ konfiguracje na karcie, aby w razie
usterki méc przestac konfiguracje do zapasowego regulatora napedu. W momencie wtgczenia zapasowego regulatora
napedu nastepuje zatadowanie danych z priorytetem z wtozonej karty SD. Aby zapisa¢ je trwale w wewnetrznej pamieci
konfiguracji, nalezy wykonac operacje Zapisywanie wartosci w parametrze A0O lub nacisng¢ i przytrzymac przycisk obstugi
S1 regulatora napedu przez 3 sekundy.

11.3.22 Podtaczanie regulatora napedu

/\ OSTRZEZENIE!

Napiecie elektryczne! Smiertelne niebezpieczeristwo porazenia pradem!
Na zaciskach przytaczeniowych i podtgczonych do nich przewodach moga wystepowac niebezpieczne napiecia.
= Przed przystgpieniem do jakichkolwiek prac przy urzadzeniach odfgczyé wszystkie napiecia zasilajace!

= Przestrzegac czasu roztadowania kondensatoréow obwodu posredniego podanego w ogdlnych danych technicznych.
Dopiero po uptywie tego czasu mozna przyja¢ brak wystepowania napiecia.

Narzedzia i materiaty
S potrzebne:
= Zestaw odpowiednich zaciskéw do regulatora napedu

= Narzedzie do dokrecenia srub mocujgcych
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Wymagania i podigczenie

Spod urzadzenia:

v

1.

4.

Jest dostepny schemat potaczen, przedstawiajgcy sposéb podtagczenia regulatora napedu.

Opcjonalnie: Podtaczy¢ rezystor hamowania do zacisku X21 i podtgczy¢ zacisk. Pamietac o tym, ze zyty sg skrecone

parami.

Aby potaczy¢ czujnik temperatury silnika, hamulec i sam silnik z regulatorem napedu, nalezy podtgczy¢ zyty kabla
zasilania do zaciskdw X2A i X20A.

Przymocowac kabel zasilania za pomocg obejmy ekranu do ztacznika ekranu zacisku X20A.

Podtaczy¢ zaciski X20A i X2A, dokreci¢ sruby X20A. Po dokreceniu Srub upewni¢ sie, ze miedzy przewodami jest
wystarczajgca odlegtosc.
X20

Opcjonalnie: Podtgczy¢ zasilanie hamulcéw do zacisku X300 i podtgczy¢ zacisk.
W przypadku regulatoréw dwuosiowych : Powtdrzy¢ kroki 2 — 4 dla zaciskéw X2B i X20B.
Opcjonalnie: Podtgczy¢ enkoder do zacisku X4A.

Opcjonalnie w przypadku regulatoréw dwuosiowych: Podtgczy¢ enkoder do zacisku X4B.
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Gora urzadzenia:

v' Jest dostepny schemat potgczen, przedstawiajgcy sposéb podtaczenia regulatora napedu.

1. Podfaczyé zasilanie do zacisku X10 i podtaczy¢ zacisk.

2. Podtaczyc€ zasilanie 24 V. elektroniki sterujgcej do zacisku X11 i podtgczy¢ zacisk.

3. W przypadku uzywania funkcji bezpieczenstwa STO nalezy podtgczyc¢ jg w nastepujgcy sposob:
3.1. Opcja SR6: Podtaczyc¢ zacisk X12 zgodnie z konfiguracjg bezpieczenstwa i wetkng¢ zacisk.

3.2.  Opcja SY6: Aby zapewni¢ jednoznaczng identyfikacje modutu bezpieczenstwa w sieci FSoE, nalezy przenies¢

jego unikalny adres w sieci FSoE za pomocg przetgcznikow DIP na regulator napedu.

3.3.  Opcja SU6: Aby zapewni¢ jednoznaczng identyfikacje modutu bezpieczenistwa w sieci PROFIsafe, nalezy

przenies¢ jego unikalny adres w sieci PROFIsafe za pomocg przetacznikow DIP na regulator napedu.
4. Opcjonalnie: Podfaczy¢ wejscia cyfrowe do zacisku X101 i X103 i podtgczy¢ zaciski.
5. Podtgczyé magistrale obiektowg do gniazd X200 i X201.

Przyktady mozna znalez¢ w zataczniku (patrz Przyktady podtgczenia [P 364]).

1.4 Rezystor hamowania

/\ OSTRZEZENIE!

Niebezpieczenstwo poparzenia! Niebezpieczenistwo pozaru! Szkody materialne!

Dtawiki i rezystory hamowania mogg nagrzewac sie w dozwolonych warunkach pracy do temperatury ponad 100°C.

= Nalezy podja¢ odpowiednie srodki chronigce przed przypadkowym i zamierzonym dotknieciem dtawika lub rezystora
hamowania.

= W poblizu dtawikéw lub rezystorow hamowania nie mogg znajdowac sie zadne materiaty tatwopalne.

= Podczas montazu zachowa¢ podane odstepy minimalne.

/\ OSTRZEZENIE!

Niebezpieczennstwo pozaru wskutek przegrzania!

W przypadku uzywania dtawikow lub rezystoréw hamowania poza danymi znamionowymi (dtugosc¢ kabla, prad,
czestotliwos¢ itp.) moze dojs¢ do ich przegrzania.

= Przy eksploatacji dtawikéw i rezystoréw hamowania zawsze przestrzega¢ maksymalnych danych znamionowych.

Uziemienie obudowy rezystora hamowania

Przy uziemieniu obudowy rezystora hamowania Sie nalezy przestrzegac informacji dotyczacych prawidtowego podtaczenia
przewodu ochronnego (patrz Podtgczenie przewodu ochronnego [P 104]).
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11.4.1 Opis ztacza FZMU, FZZMU

Ztacza wewnetrzne rezystora rurkowego sg podtaczone do zaciskdw przy uzyciu kabla odpornego na wysokie temperatury w
izolacji silikonowej. Rdwniez ztgcze musi by¢ odporne na wysokie temperatury i napiecie!

PE

e
O (1 |O
=l By

' =)

llustr. 29: Widok ztgczy FZMU

e |—— |

oL |

B PC s
=

O

llustr. 30: Widok ztgczy FZZMU

1 Przewdd ochronny
2 Podtaczenie regulatora napedu, rezystor hamowania RB: X21, pin 1
3 Podtaczenie regulatora napedu, rezystor hamowania RB: X21, pin 2

Tab. 130: Opis ztagcza FZMU, FZZMU

Przy podtgczaniu przewodow rezystora hamowania nalezy przestrzegac specyfikacji zaciskéw G 10/2 [P 360].

11.4.2 Opis ztgcza GVADU, GBADU

Rezystory ptaskie typu GVADU posiadajg dwa czerwone przewody do podtgczenia do regulatora napedu, natomiast
rezystory ptaskie typu GBADU przewdd szary i biaty.

RD/GY Podtaczenie regulatora napedu, rezystor hamowania RB: X21, pin 1

RD/WH Podtaczenie regulatora napedu, rezystor hamowania RB: X21, pin 2

Tab. 131: Opis ztgcza GVADU, GBADU
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1.5 Dtawik wyjsciowy

/\ OSTRZEZENIE!

Niebezpieczenstwo poparzenia! Niebezpieczenstwo pozaru! Szkody materialne!

Dtawiki i rezystory hamowania mogg nagrzewac sie w dozwolonych warunkach pracy do temperatury ponad 100°C.

= Nalezy podja¢ odpowiednie srodki chronigce przed przypadkowym i zamierzonym dotknieciem dtawika lub rezystora
hamowania.

= W poblizu dtawikéw lub rezystoréw hamowania nie moga znajdowac sie zadne materiaty tatwopalne.

= Podczas montazu zachowac podane odstepy minimalne.

/\ OSTRZEZENIE!

Niebezpieczenstwo pozaru wskutek przegrzania!

W przypadku uzywania dtawikéw lub rezystoréw hamowania poza danymi znamionowymi (dtugos¢ kabla, prad,
czestotliwosc itp.) moze dojs¢ do ich przegrzania.

= Przy eksploatacji dtawikdw i rezystoréw hamowania zawsze przestrzega¢ maksymalnych danych znamionowych.

11.5.1 Opis ztacza

1U1 Podtaczenie regulatora napedu, faza U: X20, pin 1
1U2 Podtaczenie silnika, faza U

1v1 Podtaczenie regulatora napedu, faza V: X20, pin 2

1v2 Podtaczenie silnika, faza V

1w1 Podtaczenie regulatora napedu, faza W: X20, pin 3
1W2 Podtaczenie silnika, faza W

7 Przewdd ochronny regulatora napedu: X20, pin 4

8 Przewdd ochronny kabla zasilania

Tab. 132: Opis ztgcza dfawika wyjsciowego TEP

X20
A= Nl Y
o> o ) ~ ) ©
x| EIH I REIE B
w w w
i o o o Ll o~ o a i o~ m o
) T T
@5, 1-1 I‘“:: é I;_'__ilé
| !. ___________ _! | L
| |
: : = ()
P S SR S M S A S Bl

llustr. 31: Przyktad podtgczenia dtawika wyjsciowego TEP
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Ztacze ekranowane kabla zasilania
Przy podtgczaniu kabla zasilania w przypadku silnika z dtawikiem wyjsciowym nalezy przestrzegac nastepujgcych punktdw:

= Uziemi¢ ekran kabla zasilania na duzej powierzchni w bezposrednim poblizu dtawika wyjsciowego, np. przy uzyciu
przewodzacych metalowych zaciskow kablowych do uziemionej szyny zbiorczej.

= Nieostoniete przewody pradowe muszg by¢ jak najkrétsze. Wszystkie urzadzenia i obwody wrazliwe na EMC muszg by¢
oddalone o min. 0,3 m.

Ponizsza ilustracja przedstawia przyktadowe ztgcze ekranowane kabla zasilania.

llustr. 32: Ztagcze ekranowane kabla zasilania

Uziemienie obudowy dtawika

Nalezy przestrzegac opisanych wymagan dotyczacych prawidtowego podtaczenia przewodu ochronnego (patrz Podtgczenie

przewodu ochronnego [P 104]).

11.6 Kable

Silnik, kabel i regulator napedu majg okreslone wtasciwosci elektryczne, ktére wptywajg na siebie nawzajem. Niekorzystne
kombinacje moga prowadzi¢ do niedozwolonych skokéw napiecia w silniku i regulatorze napedu, a tym samym do ich
szybszego zuzycia.

Ponadto przy wyborze kabli nalezy uwzglednié nastepujgce kwestie:

= Przekroje przewodu do podtgczenia do silnika:
Przy doborze uwzgledni¢ dozwolony prad przy predkosci zerowej |, silnika.

= Przekroje przewodu do podtaczenia zasilania:
Przy wyborze nalezy zwrdci¢ uwage na bezpiecznik sieciowy, maksymalny dopuszczalny przekrdj przewodu zacisku X10,
sposéb utozenia i temperature otoczenia.

= Uwzgledni¢ mozliwosc¢ uktadania kabli w prowadniku oraz odpornosc na skrecanie.

= W przypadku uzywania hamulca silnika nalezy uwzgledni¢ spadek napiecia zasilajgcego w przewodzie.

Informacja

Aby zapewni¢ bezawaryjne dziatanie, zalecamy stosowanie kabli firmy STOBER dostosowanych do catego systemu. Uzycie
nieodpowiednich kabli moze spowodowac utrate gwarancji.

Informacja

Przy podtgczaniu kabli nalezy przestrzegac¢ schematu potaczen dotaczonego do kazdego silnika STOBER.
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11.6.1 Kabel zasilania

Serwomotory synchroniczne i silniki Lean s3 wyposazone standardowo w ztgcza, natomiast silniki asynchroniczne w skrzynki
przytgczeniowe.

STOBER oferuje odpowiednie kable o réznych dtugosciach i przekrojach, z wtyczkami o réznych rozmiarach.

11.6.1.1 Opis ztacza
Kable zasilania s dostepne w zaleznosci od wielkosci ztgcza silnika w nastepujacych wersjach:
= Szybkie zamkniecie do con.15

= Szybkie zamkniecie speedtec do con.23 i con.40

Informacja

Przy podtgczaniu zyt przestrzega¢ opiséw na oznacznikach.

Podfaczenie po stronie silnika

con.15
==
0=
con.23 Q S@@@?@@
:ﬂ —_————

g

1 Ztacze
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Podtaczenie po stronie regulatora napedu

2 3 4 5

5 1BD1
6 1BD2

7 1TP1
8 1TP2

Kabel zasilania z ekranem

Podtaczenie zacisku X20, silnik

Podtaczenie zacisku X2, hamulec

v A W N

Podtaczenie zacisku X2, czujnik temperatury

Maksymalna dtugos¢ kabla

Typ silnika Podtaczenie Wielkos¢ 0 do 2

Serwomotor synchroniczny, silnik  Bez dtawika wyjsciowego 50 m, ekranowany
asynchroniczny

Serwomotor synchroniczny, silnik  Z dtawikiem wyjsciowym 100 m, ekranowany
asynchroniczny

Silnik Lean Bez dtawika wyjsciowego 50 m, ekranowany®

Tab. 133: Maksymalna dtugosc kabla zasilania [m]

Mozliwos¢ uzycia kabli o dtugosci powyzej 50 m do maks. 100 m wymaga sprawdzenia przez firme STOBER.
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Kabel zasilania — ztacze con.15

Silnik
()]

Widok ztacza silnika Pin Oznaczenie Oznakowanie/
kolor zyty

g A W N P O T P>

®

Obudowa

1u1
1v1
1w1
1TP1
1TP2
1BD1
1BD2

PE

Ekran

Kabel Regulator napedu
(2) (3)—(5)

A U 0 N W N

GNYE

Tab. 134: Schemat podtgczenia pindw kabla zasilania con.15

Dtugo$é x [mm] Srednica y [mm]

42

Tab. 135: Wymiary wtyczki, con.15

Kabel zasilania — ztgcze con.23

Silnik

1U1

O 0o @ > b~ W L

Obudowa

1v1
1w1
1BD1
1BD2
1TP1
1TP2
PE

Ekran

18,7

(2)

N oo o w N

GNYE

Tab. 136: Schemat podtgczenia pindw kabla zasilania con.23

Dtugosc x [mm]
78

Tab. 137: Wymiary wtyczki, con.23

Kabel

Pin
X20
1

2

Podtaczenie
ekranu

Regulator napedu
(3)-(5)

Oznakowanie/ Pin Pin Pin
kolor zyty X20 X2 X2
1 — —

Podtaczenie
ekranu

Pin
X2

Pin
X2

Srednica y [mm]

26
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Kabel zasilania — ztacze con.40

Silnik
(1)

Obudowa

1u1
1v1

1BD1
1BD2
1TP1
1TP2

Ekran

Kabel Regulator napedu
(2) (3)-(5)
Widok ztgcza silnika Pin Oznaczenie Oznakowanie/
kolor zyty

N oo w N

GNYE

Tab. 138: Schemat podtgczenia pindw kabla zasilania con.40

Dtugosc x [mm]
99

Tab. 139: Wymiary wtyczki, con.40

Srednica y [mm]

46

Pin
X20
1

2

Podtaczenie
ekranu

Pin
X2

Pin
X2
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11.6.2 Kabel enkodera
Silniki s wyposazone standardowo w systemy enkoderdw i ztgcza.
STOBER oferuje odpowiednie kable o réznych dtugosciach i przekrojach, z wtyczkami o réznych rozmiarach.

W zaleznosci od typu silnika stosuje sie rozne systemy enkoderow.

11.6.2.1 Enkoder EnDat 2.1/2.2 cyfrowy

Ponizej opisano odpowiednie kable enkodera.

11.6.2.11 Opis ztgcza

Kable enkodera sg dostepne w zaleznosci od wielkosci ztgcza silnika w nastepujacych wersjach:
= Szybkie zamkniecie do con.15

= Szybkie zamkniecie speedtec do con.17 i con.23

con.15
]
e .Y
con.17 e
L
]
con.23
1 Ztacze
2 Kabel enkodera
A Tylko con.15 i con.17: opcjonalny modut akumulatora Absolute Encoder Support (AES)
3 D-Sub X4
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Kabel enkodera - ztacze con.15

W przypadku enkoderéw indukcyjnych EnDat 2.2 cyfrowych ,,EBI 1135” i ,,EBI 135” z funkcjg Multiturn zapewnione jest
podtrzymanie napiecia zasilania. Do pinu 2 i pinu 3 silnika jest podfaczony w tym przypadku akumulator podtrzymujgcy
U,ear- W tych enkoderach kabel enkodera podtgcza sie nie do ztgcza enkodera w regulatorze napedu, lecz do modutu

akumulatorowego AES.

Silnik Kabel Regulator napedu
(1) (2) (3)
Widok ztacza Pin Nazwa Kolor zyty Pin
X4
YE 8

1 Clock +

2 Ujgars™® PK 12
3 Ujgar-"° GY 3
4 — — —
5 Data - BN 13
6 Data + WH 5
7 J— — —
8 Clock - GN 15
9 j— — —
10 0V GND BU 2
11 — — —
12 u, RD 4

Obudowa Ekran — Obudowa

Tab. 140: Schemat podtgczenia pindw kabla enkodera con.15, EnDat 2.1/2.2 cyfrowy

Dtugosc x [mm)] Srednica y [mm]

42 18,7

Tab. 141: Wymiary wtyczki, con.15

®Dotyczy tylko enkodera EBI
¥ Dotyczy tylko enkodera EBI
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Kabel enkodera - ztacze con.17

W przypadku enkoderéw indukcyjnych EnDat 2.2 cyfrowych ,,EBI 1135” i ,,EBI 135” z funkcjg Multiturn zapewnione jest
podtrzymanie napiecia zasilania. Do pinu 2 i pinu 3 silnika jest podfaczony w tym przypadku akumulator podtrzymujgcy
U,ear- W tych enkoderach kabel enkodera podtgcza sie nie do ztgcza enkodera w regulatorze napedu, lecz do modutu

akumulatorowego AES.

Silnik Kabel Regulator napedu
(1) (2) (3)
Widok ztacza Pin Nazwa Kolor zyty Pin
X4
8

1 Clock + YE

2 Ujgar s PK 12
3 Upgnr GY 3
4 — — —
5 Data - BN 13
6 Data + WH 5
7 J— — —
8 Clock - GN 15
9 j— — —
10 0V GND BU 2
11 — — —
12 u, RD 4

Obudowa Ekran — Obudowa

Tab. 142: Schemat podtgczenia pindw kabla enkodera con.17, EnDat 2.1/2.2 cyfrowy

Dtugosc x [mm)] Srednica y [mm]

56 22

Tab. 143: Wymiary wtyczki, con.17

Dotyczy tylko enkodera EBI
! Dotyczy tylko enkodera EBI
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Kabel enkodera - ztacze con.23

Silnik Kabel Regulator napedu
(1) (2) (3)

Widok ztgcza Pin Kolor zyty

1 Clock + YE 8
2 — — —
3 — — —
4 — — —
5 Data - BN 13
6 Data + WH 5
7 j— — J—
8 Clock - GN 15
9 j— — J—
10 0V GND BU 2
11 — — —
12 u, RD 4
Obudowa Ekran — Obudowa

Tab. 144: Schemat podtaczenia pindw kabla enkodera con.23, EnDat 2.1/2.2 cyfrowy

Dtugosc x [mm] Srednica y [mm]

58 26

Tab. 145: Wymiary wtyczki, con.23
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11.6.2.2 Enkoder SSI

Ponizej opisano odpowiednie kable enkodera.

11.6.2.21 Opis ztgcza

Kabel enkodera ze ztgczem o wielkosci con.23 jest wyposazony w szybkie zamkniecie speedtec.

X
21
con.23 >| || SPEEg @
gl
1 Ztacze
2 Kabel enkodera
3 D-Sub X4

Kabel enkodera - ztgcze con.23

Silnik Kabel
()] )]

3
|
0 O
e .Y
:0
.C
(3
.C
o
]

©)

X4

Regulator napedu

Widok ztacza Pin Kolor zyty

1 Clock +

2 U, Sense

3 —

4 —

5 Data -

6 Data +

7 j—

8 Clock -

9 p—

10 0V GND

11 —

12 U,
Obudowa Ekran

Tab. 146: Schemat podtgczenia pindw kabla enkodera con.23, SSI

Dtugosc x [mm]

YE
PK

58 26

Tab. 147: Wymiary wtyczki, con.23

8

Obudowa

Srednica y [mm]
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11.6.2.3 Enkoder inkrementalny HTL réznicowy

Ponizej opisano odpowiednie kable enkodera.

11.6.2.3.1 Opis ztgcza

Kabel enkodera ze ztaczem o wielkosci con.23 jest wyposazony w szybkie zamkniecie speedtec.

X

g
T

con.23 >| [|< SPEEY @
gl

1 Ztacze

2 Kabel enkodera

3 D-Sub X4

Informacja

Aby podtgczy¢ enkoder inkrementalny HTL do zacisku X4 regulatoréw napedu SC6 lub SI6, potrzebny jest adapter HT6 (nr id.
56665). HT6 stuzy do konwersji poziomu z sygnatéw HTL na sygnaty TTL.

Kabel enkodera - ztgcze con.23

O 00 N oo v b~ W N e

e
= O

12

Obudowa

Tab. 148: Schemat podtaczenia pindw kabla enkodera con.23, inkrementalny HTL

Dtugosc x [mm)] Srednica 'y [mm]

58

Tab. 149: Wymiary wtyczki, con.23

2Pin 12 (U2 Sense) zmostkowany z pinem 2 (0 V GND): mostek jest wyprowadzony we wtyczce kabla podtgczanej do X4.

Ekran

26

3
|
0 @)
Ve Y
. .
° .
i
&
]

PK
GY
BN
WH

GN

Kabel Regulator napedu
(2) (€))
azwa Kolor zyty Pin
X4
B - YE 9

3
10
6
11

1

222

4
Obudowa
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11.6.2.4 Resolver

Ponizej opisano odpowiednie kable enkodera.

11.6.2.4.1 Opis ztgcza

Kable enkodera sg dostepne w zaleznosci od wielkosci ztgcza silnika w nastepujacych wersjach:
= Szybkie zamkniecie do con.15

= Szybkie zamkniecie speedtec do con.17 i con.23

2 3
X
==|| |
con.15 >
— \
0
e Y
con.17 QS@@@??@@E ) | e
&
|
Hiem—
con.23 < spadac” @
illm———=
1 Ztacze
2 Kabel enkodera

3 D-Sub X4/adapter

Informacja

Zyty do czujnika temperatury sg poprowadzone standardowo w kablu zasilania. W przypadku silnikéw z czujnikiem
temperatury na ztgczu enkodera nalezy zastosowac adapter interfejsu do podfaczenia kabla do regulatora napedu jest
potrzebny adapter interfejsu, aby wyprowadzi¢ przewody czujnika temperatury.

Informacja

Do podtaczenia kabli resolvera con.23 z 9-pinowym ztgczem D-Sub, np. w wersji standardowej dla serwomotorow
synchronicznych ED/EK, nalezy zastosowa¢ dostepny oddzielnie adapter interfejsu AP6AQO (nr id. 56498) lub AP6A01 (nr id.
56522, z wyprowadzeniem do czujnika temperatury silnika).
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11.6.2.411 Kabel resolwera z nadrukiem ,Nr. 44206"

Kabel enkodera - ztgcze con.15

Silnik Kabel Regulator napedu
(1) (2) (€)]

- Zfacza - nyy e
X4

1 S3 Cos + YE 3
2 S1Cos - GN 11
3 S4 Sin + WH 1
4 S2 Sin - BN 9
5 1TP1 RD 7
6 1TP2 BU 14
7 R2 Ref + GY 6
8 R1 Ref - PK 2
9 — - —
10 - - —
11 - - —
12 - - -
Obudowa Ekran - Obudowa

Tab. 150: Schemat podtaczenia pindw kabla enkodera con.15, resolver, nadruk na kablu ,Nr. 44206”

Dtugos¢ x [mm] Srednica y [mm]

4 18,7

Tab. 151: Wymiary wtyczki, con.15
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Kabel enkodera - ztacze con.17

Silnik Kabel Regulator napedu
(1) (2) (3)

Widok ztacza Pin Kolor zyty

1 S3 Cos + YE 3
2 S1 Cos - GN 11
3 S4 Sin + WH 1
4 S2 Sin - BN 9
5 1TP1 RD 7
6 1TP2 BU 14
7 R2 Ref + GY 6
8 R1 Ref - PK 2
9 j— — J—
10 — — —
11 — — —
12 — — —
Obudowa Ekran — Obudowa

Tab. 152: Schemat podtgczenia pindw kabla enkodera con.17, resolver, nadruk na kablu ,,Nr. 44206”

Dtugosc x [mm] Srednica y [mm]

56 22

Tab. 153: Wymiary wtyczki, con.17
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Kabel enkodera - ztacze con.23

Silnik Kabel Adapter
(1) ()] (3)

Widok ztacza Pin Nazwa Kolor zyty Pin
Wtyczka 9-pinowa

1 S3 Cos + YE 8
2 S1 Cos - GN 4
3 S4 Sin + WH 7
4 S2 Sin - BN 3
5 1TP1 RD 2
6 1TP2 BU 6
7 R2 Ref + GY 9
8 R1 Ref - PK 5
9 j— — J—
10 — — —
11 — — —
12 — — —
Obudowa Ekran — Obudowa

Tab. 154: Schemat podtaczenia pindw kabla enkodera con.23, resolver, nadruk na kablu ,,Nr. 44206”

Dtugosc x [mm] Srednica y [mm]

58 26

Tab. 155: Wymiary wtyczki, con.23
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11.6.2.41.2 Kabel resolwera z nadrukiem ,Motion Resolver”

Kabel enkodera - ztgcze con.15

Silnik Kabel Regulator napedu
(1) (2) (3)

- Zfacza - i Zy{y _

1 S3 Cos +
2 S1 Cos -
3 S4 Sin +
4 S2 Sin -
5 1TP1
6 1TP2
7 R2 Ref +
8 R1 Ref -
9 J—
10 —
11 —
12 —
Obudowa Ekran

GN-BK
GN-BK
WH-BK
WH-BK
RD-BK
RD-BK
BU-BK
BU-BK

Obudowa

Tab. 156: Schemat podtaczenia pindw kabla enkodera con.15, resolver, nadruk na kablu ,,Motion Resolver”

Dtugos¢ x [mm] Srednica y [mm]

42

Tab. 157: Wymiary wtyczki, con.15

18,7
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Kabel enkodera - ztacze con.17

Silnik Kabel Regulator napedu
(1) (2) (3)

O 00 N oo U b~ W N

N
= O

12
Obudowa

S3 Cos +
S1 Cos -
S4 Sin +
S2 Sin -
1TP1
1TP2
R2 Ref +
R1 Ref -

Ekran

GN-BK
GN-BK
WH-BK
WH-BK
RD-BK
RD-BK
BU-BK
BU-BK

Obudowa

Tab. 158: Schemat podtgczenia pindw kabla enkodera con.17, resolver, nadruk na kablu ,,Motion Resolver”

Dtugosc x [mm] Srednica y [mm]

56

Tab. 159: Wymiary wtyczki, con.17

22
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Kabel enkodera - ztacze con.23

Silnik Kabel Adapter
(1) (2) (3)

O 00 N oo U b~ W N

N
= O

12
Obudowa

S3 Cos +
S1 Cos -
S4 Sin +
S2 Sin -
1TP1
1TP2
R2 Ref +
R1 Ref -

Ekran

GN-BK
GN-BK
WH-BK
WH-BK
RD-BK
RD-BK
BU-BK
BU-BK

Pin
Wtyczka 9-pinowa

U VU O N W N B

Obudowa

Tab. 160: Schemat podtaczenia pindw kabla enkodera con.23, resolver, nadruk na kablu ,,Motion Resolver”

Dtugosc x [mm] Srednica y [mm]

58

Tab. 161: Wymiary wtyczki, con.23

26
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11.6.3 One Cable Solution

Serwomotory synchroniczne sg wyposazone standardowo w ztgcza.

Do podtgczenia silnika jako One Cable Solution (OCS) w potaczeniu z enkoderem EnDat 3 lub HIPERFACE DSL sg potrzebne
kable hybrydowe, w ktérych komunikacja z enkoderem i zasilanie odbywa sie przy uzyciu jednego kabla.

STOBER oferuje odpowiednie kable o réznych dtugosciach i przekrojach, z wtyczkami o réznych rozmiarach.

W przypadku kabli o dtugosci do 12,5 m i przekroju zyt 1,0 lub 1,5 mm?, a takze kabli stacjonarnych STOBER zaleca kable
hybrydowe OCS-Basic. W przypadku wiekszych dtugosci lub kabli uktadanych w ruchomych prowadnikach (np. drabinkach)
nalezy stosowac kable hybrydowe OCS-Advanced.

Informacja

Do podtaczenia jako One Cable Solution uzywac wytgcznie kabli hybrydowych STOBER. Uzycie niewtasciwych kabli lub
nieprawidtowe podtgczenie moze spowodowac uszkodzenia. W takim przypadku moze grozi¢ utrata gwarancji.

11.6.3.1 Opis ztacza

Kable hybrydowe ze ztgczem o wielkosci con.23 sg wyposazone w szybkie zamkniecie speedtec.

3 4 5
I

1/11 1 1U1
2/12 2 1vV1
3/13 3 1W1

© 4 PE
35 5 1BD1
6 6 1BD2

BU 2 P_D-
WH 4 P_D+

1
\
A
A

58

y

100

Y

290

i
Y

J

N
>/

eecsccss

f
q

eecceece

Ztacze

Kabel hybrydowy

Podtaczenie zacisku X20, silnik
Podtaczenie zacisku X2, hamulec

D-Sub X4

u A W N B
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Kabel hybrydowy — ztgcze con.23

Silnik Kabel Regulator napedu
(1) (2) (3)-(5)
Widok ztacza Pin Oznaczenie Nr zyty/ Pin Pin Pin
kolor zyty X20 X2 X4
1 — —

A 1U1 1/11

B 1v1 2/L2 2 — —

C 1w1 3/L3 3 — —

E P _D- BU — — 2

F Ekran P_D — — — Obudowa
G 1BD1 5 — 5 —

H P_D+ WH — — 4

L 1BD2 6 — 6 -
D PE GNYE 4 -

Obudowa Ekran - Podtaczenie - -

ekranu

Tab. 162: Schemat podtgczenia pindw kabla hybrydowego con.23

Dtugo$é x [mm] Srednica y [mm]

78 26

Tab. 163: Wymiary wtyczki, con.23
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12 Obstuga

Na goérze regulatora napedu znajduje sie przycisk obstugi S1, za pomoca ktérego mozna na przyktad zapisa¢ konfiguracje w

regulatorze napedu.

12.1 Przycisk obstugi S1regulatora napedu

Dla przycisku obstugi S1 wymagana jest wersja sprzetowa regulatora napedu > 50 i wersja oprogramowania sprzetowego od
V 6.5-L (tabliczka znamionowa: HW 2> 50; parametr: E52[1] > 50). Przycisk obstugi znajduje sie na gorze regulatora napedu.

Zastgpienie statego adresu IP podczas uruchamiania urzadzenia

Jesli regulator napedu ma staty adres IP, ktory nie pasuje do podsieci komputera, nacisnac i przytrzymac przycisk obstugi
podczas witaczania zasilania 24 V, az wszystkie 3 diody LED zgasna (ok. 3 s po wtgczeniu). Adres IP jest nastepnie
przypisywany automatycznie przez DriveControlSuite lub przez DHCP, niezaleznie od ustawien w A166. W takim przypadku

przycisk obstugi dziata jako nadpisanie.

Zapisywanie w pamieci nieulotnej podczas pracy

Aby zapisac konfiguracje w regulatorze napedu, nacisnac i przytrzymac przycisk obstugi przez 3 sekundy.

Aktywacja i wykonanie funkcji podczas pracy
Dostepne sa nastepujgce dalsze funkcje:
= 1: Tymczasowe wytgczenie wentylatora (A15 = 0: Nieaktywny)

= 2: Potwierdzenie btedéw w obu osiach

Informacja

Funkcja 1 stuzy wytacznie do celéw projektowania i uruchomienia; uzywanie w trybie normalnym lub automatycznym jest

niedozwolone.

Jesli temperatura modutu zasilania E25[0] jest wyzsza niz 45°C lub temperatura modutu sterowania E25[1] jest wyzsza niz
60°C, nastepuje automatyczne wtgczenie nieaktywnego wentylatora (A15 = 1: Aktywny). Wentylator mozna wytgczy¢ jeden
raz. Gdy wentylator zostanie ponownie witgczony, konieczne jest ponowne uruchomienie regulatora napedu, aby wytgczyé
wentylator. Ponowne wytaczenie za pomoca przycisku obstugi S1 nie jest mozliwe.

Aby aktywowac i wykonac jedna z tych funkcji, wykonac nastepujgce czynnosci:
1. Aby aktywowac wybdr funkcji, nacisngc krotko przycisk obstugi (< 3 s).
= Obie diody LED zaswiecq sie na ok. 1s.
= Nastepnie bedzie swiecic sie juz tylko zielona dioda LED.
= Funkcja 1 jest wybrana (domyslnie).
2. Nastepnie ponownie nacisngc przycisk obstugi, aby przetaczy¢ funkcje.
= Diody LED z przodu regulatora napedu swiecg sie w zaleznosci od wybranej funkcji.
3. Aby potwierdzi¢ wybrang funkcje, nacisnac i przytrzymac przycisk obstugi przez 3 sekundy.
Obie diody LED migng dwukrotnie.

Wybrana funkcja zostanie wykonana.

4 4 3

Nastepnie diody LED powrdca do normalnego stanu roboczego.
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llustr. 33: Diody LED dla funkcji przycisku obstugi S1

1 Zielony

2 Czerwony

Diody LED: Dziatanie Funkcja

(zielona/czerwona)

_ WHt. 1: Tymczasowe wylaczenie wentylatora (A15 = 0: Nieaktywny)
Wyt.

Wyt. 2: Potwierdzenie btedéw w obu osiach

O

Tab. 164: Stan diod LED przy wyborze funkcji za pomoca przycisku obstugi S1

Potwierdzenie wyboru funkcji

Jesli przycisk obstugi nie zostanie ponownie nacisniety w ciggu 10 sekund od aktywacji wyboru funkcji, wybér funkcji
zostanie zakonczony, a diody LED powrdcg do normalnego stanu roboczego.
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13 Co nalezy wiedzie¢ przed uruchomieniem

Ponizsze rozdziaty umozliwiajg szybkie poznanie budowy interfejsu programu i nazw okien oraz zawieraja istotne informacje
o parametrach i zapisywaniu projektu.

13.1 Interfejs programu DS6

Oprogramowanie do uruchamiania DriveControlSuite (DS6) posiada graficzny interfejs uzytkownika umozliwiajacy szybkie i
wygodne projektowanie, parametryzowanie i uruchamianie napedu. Za pomocg DriveControlSuite mozna odczytywaé do
celéw serwisowych rézne informacje diagnostyczne, np. stany operacyjne, pamiec bteddw i licznik btedéw napedu.

Informacja

Interfejs programu DriveControlSuite jest dostepny w jezyku niemieckim, angielskim i francuskim. Aby zmienic jezyk
interfejsu programu, nalezy otworzy¢ menu Ustawienia > Jezyk.

Informacja

Aby otworzy¢ pomoc DriveControlSuite, otworzy¢ menu Pomoc > Pomoc do DS6 lub nacisng¢ klawisz [F1] na klawiaturze. W
zaleznosci od obszaru programu, w ktérym nacisnie sie klawisz [F1], otwiera sie odpowiedni temat pomocy.

B DrteeConn ol - © T Proiect] il - [WIEw s - A1 Aeir 1 T2 Dbt coctralie 3 - M3 Madue B X

llustr. 34: DS6: interfejs programu
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1

Pasek menu

Pasek narzedzi

Drzewo projektu

Menu projektu

Obszar roboczy

Sprawdzanie
parametrow

Komunikaty

Zmienne listy
parametrow

Pasek stanu

W menu Plik, Widok, Ustawienia i Okno mozna otwierac i zapisywac projekty, wyswietlac i
ukrywaé okna programu, zmieniac jezyk interfejsu uzytkownika oraz wybierac rézne
poziomy dostepu lub przetgcza¢ miedzy réznymi oknami w obszarze roboczym.

Pasek narzedzi zapewnia szybki dostep do czesto uzywanych funkgji, takich jak otwieranie i
zapisywanie projektow oraz wyswietlanie i ukrywanie okien w interfejsie programu.

Drzewo projektu przedstawia strukture projektu napedu w formie modutéw i regulatorow
napedu. Najpierw nalezy zaznaczy¢ element na drzewie projektu, aby méc edytowac go w
menu projektu.

Menu projektu zawiera réozne funkcje do edycji projektu, modutu i regulatora napedu.
Menu projektu dopasowuje sie do elementu zaznaczonego w drzewie projektu.

W obszarze roboczym otwierajg sie rozne okna, ktore stuzg do edycji projektu napedu, np.
okno projektowania, kreatory, lista parametréw czy narzedzie analityczne Scope.

Kontrola parametréw wskazuje nieprawidtowosci i niespdjnosci wykryte podczas kontroli
wiarygodnosci obliczalnych parametréw.

Lista komunikatow protokotuje stan potaczenia i komunikacji regulatoréw napedu, wykryte
przez system wprowadzone nieprawidtowo wartosci, btedy podczas otwierania projektu
lub naruszenia zasad programowania graficznego.

Za pomocg zmiennych list parametréw mozna tworzy¢ indywidualne listy dowolnych
parametréw w celu szybkiej orientacji.

Na pasku stanu wyswietlana jest wersja oprogramowania. Podczas réznych operacji, np.
wczytywania projektéw, wyswietlane sg dalsze informacje o pliku projektu, urzadzeniach i
postepie operacji.
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13.2 Znaczenie parametrow

Parametry stuzg do dopasowania funkcji regulatora napedu do indywidualnych potrzeb. Ponadto parametry wizualizuja
aktualne wartosci (aktualna predkos¢, aktualny moment obrotowy ...) i powodujg rozpoczecie operacji np. Zapisywanie
wartosci, Test faz itp.

Sposdb czytania identyfikatorow parametru

Identyfikator parametru sktada sie z ponizszych elementéw, przy czym mozliwe sg réwniez formy skrécone, tzn. podanie
wytgcznie wspodtrzednej lub potaczenie wspdtrzednej i nazwy.

E50 | Regulator napedu | G6 | VO
| | ‘ |

Wspodtrzedna Nazwa Wersja

Generacja regulatora
napedu/seria

13.2.1 Grupy parametréw

Parametry sg przypisane tematycznie do poszczegdlnych grup. Regulatory napedu rozrdzniajg nastepujgce grupy

parametréw.

A Regulator napedu, komunikacja, czasy cyklu

B Silnik

C Maszyna, predkos¢, moment obrotowy / sita, komparatory

D Wartos$¢ zadana

E Wyswietlanie

F Zaciski, wejscia i wyjscia analogowe i cyfrowe, hamulec

G Technologia — cze$¢ 1 (w zaleznosci od aplikacji)

Enkoder

| Motion (wszystkie ustawienia ruchu)

J Zestawy ruchu

K Panel sterowniczy

L Technologia — czes$¢ 2 (w zaleznosci od aplikacji)

M Profile (w zaleznosci od aplikacji)

N Funkcje dodatkowe (w zaleznosci od aplikacji, np. zaawansowany przetgcznik krzywkowy)
P Parametry uzytkownika (programowanie)

Q Parametry uzytkownika, w zaleznosci od instancji (programowanie)
R Dane produkcyjne regulatora napedu, silnika, hamulcéw, adaptera silnika, przektadni i motoreduktora
S Safety (bezpieczenstwo funkcjonalne)

T Scope

u Funkcje ochronne

YA Licznik btedéw

Tab. 165: Grupy parametréw
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13.2.2 Sposoby parametryzacji i typy danych

Poza podziatem tematycznym na poszczegdlne grupy wszystkie parametry nalezg do okreslonego typu danych i rodzaju
parametru. Typ danych parametru jest wyswietlany na liscie parametrow w tabeli wtasciwosci. Powigzania miedzy rodzajem
parametru, typem danych i ich zakresem wartosci sg podane w ponizszej tabeli.

Typ danych Typ parametru Zakres wartosci (dziesietny)

INT8 Liczba catkowita lub wybor 1 bajt (ze znakiem) -128 - 127

INT16 Liczba catkowita 2 bajty (1 stowo, ze znakiem) -32768 — 32767

INT32 Liczba catkowita lub pozycja 4 bajty (1 stowo podwdjne, -2 147 483 648 — 2 147 483 647
ze znakiem)

BOOL Liczba binarna 1 bit (wewnetrznie: 0,1
LSB w 1 bajt)

BYTE Liczba binarna 1 bajt (bez znaku) 0-255

WORD Liczba binarna 2 bajty (1 stowo, bez znaku) 0-65535

DWORD Liczba binarna lub adres 4 bajty (1 stowo podwdjne,  0-—4 294967 295

parametru bez znaku)

REAL32 Liczba zmiennoprzecinkowa 4 bajty (1 stowo podwdjne,  -3,40282 x 10* - 3,40282 x 10%*

(typ single wg IEE754) ze znakiem)

STR8 Tekst 8 znakow —

STR16 Tekst 16 znakow —

STR80 Tekst 80 znakdéw —

Tab. 166: Parametry: typy danych, typy parametréw, mozliwe wartosci

Rodzaje parametréw: zastosowanie

= Liczba catkowita, liczba zmiennoprzecinkowa
Przy ogolnych procesach obliczeniowych

Przyktad: wartosci zadane i rzeczywiste

= Wybér
Wartosc liczbowa, do ktérej jest przypisane bezposrednie znaczenie

Przyktad: zrédta sygnatéw lub wartosci zadanych

= Liczba binarna
Bitowe informacje o parametrach podsumowane w formie binarnej

Przyktad: stowa sterownicze i statusu

= Pozycja
Liczba catkowita w potaczeniu z jednostkami i miejscami po przecinku

Przyktad: wartosci rzeczywiste i zadane pozycji

= Predkos¢, przyspieszenie, opdznienie, zryw
Liczba zmiennoprzecinkowa w potgczeniu z jednostkami

Przyktad: wartosci rzeczywiste i zadane predkosci, przyspieszenia, opdznienia, zrywu

= Adres parametru
Referencja parametru
Przyktad: W F40 AO1 Zrédto mozna sparametryzowaé np. E08 Predkoé¢ silnika

= Tekst

Informacje wyjsciowe lub komunikaty
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13.2.3 Rodzaje parametréw

Rozréznia sie nastepujgce rodzaje parametréw.

Parametry proste Sktadajg sie z grupy i wiersza ze statq A21 Rezystor hamowania R: wartos¢ = 100 om

zdefiniowang wartoscia.

Parametry Array Sktadajg sie z grupy, wiersza i kilku kolejnych A10 Poziom dostepu

elementéw (wymienionych), ktére maja te

same wtasciwosci, lecz inne wartosci. " A10[0] poziom dostepu: wartos¢ = poziom

dostepu z panelu sterowniczego

= A10[2] poziom dostepu: wartos$¢ = poziom
dostepu przez CANopen i EtherCAT

= A10[4] poziom dostepu: wartos¢ = poziom
dostepu przez PROFINET

Parametry Record Sktadajg sie z grupy, wiersza i kilku kolejnych A00 Zapisywanie wartosci

Tab.

13.

elementéw (wymienionych), ktére maja te

‘s L NN - = A00[0] Rozpocznij: wartos¢ = rozpoczecie
rézne wiasciwosci i moga miec rézne wartosci.

operacji

= AOQ0[1] Postep: wartos¢ = wyswietlenie
postepu operacji

= A00[2] Efekt: wartos¢ = wyswietlenie efektu
operacji

167: Rodzaje parametrow

2.4 Budowa parametru

Kazdy parametr ma okreslone wspdtrzedne, ktére odpowiadajg nastepujacej budowie.

1. E250[2] .3

03

=

Wiersz
Grupa  Element
Bit
0$ (opcjonalnie)
Jesli istnieje kilka osi, jest to 0$, do ktdrej jest przypisany dany parametr (opcjonalnie); nie dotyczy parametréow
globalnych (zakres wartosci: 1 —4).

Grupa
Grupa, do ktdrej nalezy tematycznie dany parametr (zakres wartosci: A — Z).

Wiersz

Rozrdznia parametry w obrebie grupy parametréw. (zakres wartosci: 0 — 999).

Element (opcjonalnie)
Elementy parametru Array lub parametru Record (zakres wartosci: 0 — 16000).

Bit (opcjonalnie)
Wybor jednego bitu do kompletnego adresowania danych (opcjonalnie), w zaleznosci od typu danych (zakres wartosci:
0-31).
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13.2.5 Widocznos$¢ parametrow

Widocznos¢é parametru zalezy wszystkim od poziomu dostepu ustawionego w DriveControlSuite oraz od wtasciwosci
skonfigurowanych dla danego regulatora napedu (np. sprzet, oprogramowanie sprzetowe i aplikacja). Parametr moze by¢
wyswietlany lub ukrywany w zaleznosci od innych parametréw lub ustawien: na przyktad parametry funkcji dodatkowej sg
wyswietlane tylko wtedy, gdy dana funkcja dodatkowa jest aktywna.

Poziom dostepu

Mozliwosci dostepu do poszczegdlnych parametrédw oprogramowania majg charakter hierarchiczny i s podzielone na
poszczegdlne poziomy. Oznacza to, ze mozna ukrywac okreslone parametry i blokowaé mozliwosci ich konfiguracji od
okreslonego poziomu.

Kazdy parametr ma poziom dostepu do odczytu (widocznosc¢) i poziom dostepu do zapisu (mozliwosé edycji). Istniejg
nastepujace poziomy:

= Poziom O

Parametry podstawowe

= Poziom 1

Wazne parametry aplikacji

= Poziom 2

Wazne parametry serwisowe z zaawansowanymi mozliwosciami diagnostycznymi

= Poziom 3

Wszelkie parametry niezbedne do uruchomienia i optymalizacji aplikacji
Parametr A10 Poziom dostepu reguluje ogdlny dostep do parametrow:
= Przez sie¢ CANopen lub EtherCAT (A10[2])

= Przez sie¢ PROFINET (A10[3])

Informacja

Parametry ukryte w DriveControlSuite nie mogg by¢ odczytywane ani zapisywane podczas komunikacji za posrednictwem
magistrali obiektowej.

Sprzet

Parametry dostepne w DriveControlSuite zalezg na przyktad od serii wybranej w oknie dialogowym projektu regulatora
napedu lub od projektu modutu opcji. Wyswietlane sg tylko te parametry, ktdre sg potrzebne do parametryzacji
zaprojektowanego sprzetu.

Oprogramowanie sprzetowe

W ramach dalszego rozwoju i aktualizacji funkcji regulatoréw napeddw do DriveControlSuite oraz oprogramowania
sprzetowego caty czas wprowadzane sg nowe parametry oraz nowe wersje istniejgcych parametréw. Parametry sg
wyswietlane w oprogramowaniu zgodnie z uzywang wersjg DriveControlSuite i projektowang wersjg oprogramowania
sprzetowego danego regulatora napedu.

Aplikacje

Zastosowania réznig sie pod wzgledem funkgji i ich wysterowania. Z tego powodu kazde zastosowanie udostepnia rézne
parametry.
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13.3 Zrédta sygnatéw i mapowanie danych procesowych

Przesytanie sygnatow sterujacych i wartosci zadanych w DriveControlSuite jest zgodne z ponizszymi zasadami.

Zrédta sygnatéw

Sterowanie pracg regulatoréw napedu odbywa sie przez magistrale obiektowg, w sposéb mieszany przez magistrale
obiektowaq i zaciski lub wytgcznie przez zaciski.

W odpowiednich parametrach wyboru nazywanych zrédtami sygnatéw konfiguruje sie, czy sygnaty sterujace i wartosci
zadane majg by¢ pobierane przez magistrale obiektowg czy przez zaciski.

W przypadku sterowania przez magistrale obiektowg parametry wybiera sie jako zrédta dla sygnatéw sterujgcych lub
wartosci zadanych, ktére musza by¢ czesciag mapowania danych procesowych. W przypadku sterowania przez zaciski
odpowiednie wejscia analogowe lub cyfrowe podaje sie bezposrednio.

Mapowanie danych procesowych

W przypadku uzywania magistrali obiektowej i wybrania parametréw zrédta dla sygnatéw sterujgcych i wartosci zadanych
nalezy skonfigurowac na koniec ustawienia magistrali obiektowej, np. kanaty danych procesowych do przesytania danych
odbieranych i wysytanych. Przebieg jest opisany w instrukcjach obstugi magistrali obiektowe;.

13.4 Pamie¢ nieulotna

Wszystkie projekty, konfiguracje parametrow i zwigzane z nimi zmiany wartosci parametréw sg skuteczne po przestaniu do
regulatora napedu, lecz sg zapisane jedynie w pamieci ulotnej.

Zapisanie w regulatorze napedu
Aby zapisac trwale konfiguracje w regulatorze napedu, dostepne sg nastepujgce mozliwosci:

= Zapisanie konfiguracji za pomoca asystenta Zapisywanie wartosci:
Menu projektu > Obszar Asystenci > Zaprojektowana o$ > Asystent Zapisywanie wartosci: Wybrac operacje Zapisywanie
wartosci

= Zapisanie parametréw za pomocag listy parametrow:
Menu projektu > obszar Lista parametrow > Zaprojektowana o$ > Grupa A: regulator napedu > A0O Zapisywanie
wartosci: Ustawi¢ parametr AOO[0] na wartos¢ 1: Aktywne

= Zapisanie konfiguracji za pomocg przycisku obstugi S1:
Regulator napedu z przyciskiem obstugi S1: Nacisng¢ i przytrzymac przycisk obstugi przez 3 sekundy

Zapisanie na wszystkich regulatorach napedu w obrebie projektu
Aby zapisa¢ trwale konfiguracje w kilku regulatorach napedu, istniejg nastepujace mozliwosci:

= Zapisanie konfiguracji za pomocg paska narzedzi:
Pasek narzedzi > Symbol Zapisz wartosci: Klikng¢ symbol Zapisz wartosci

= Zapisac¢ konfiguracje za pomocga okna Funkcje online:
Menu projektu > przycisk Potgczenie online > okno Funkcje online: Klikngé Zapisz wartosci (A00)

Informacja

Podczas zapisywania nie wytgczad regulatora napedu. Jezeli podczas zapisywania zostanie przerwane zasilanie modutu
sterowania, przy nastepnym witgczeniu regulator napedu uruchomi sie z btedem 40: Nieprawidtowe dane. Aby pomysinie
zakonczy¢ proces zapisywania, konfiguracja musi zosta¢ ponownie zapisana w pamieci nieulotnej.
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14 Uruchomienie

W ponizszych rozdziatach opisano uruchomienie systemu napedowego za pomocg oprogramowania do uruchomienia
DriveControlSuite.

Informacje na temat wymagan systemowych i instalacji oprogramowania mozna znalez¢ w zatgczniku (patrz
DriveControlSuite [P 372]).

Do komponentéw modelu osi wymagana jest przyktadowo jedna z dwdch ponizszych kombinacji:

Serwomotor synchroniczny z enkoderem EnDat 2.2 cyfrowym lub EnDat 3 (z opcjonalnym hamulcem)

Silniki te sg zapisane wraz ze wszystkimi danymi niezbednymi do projektu zaréwno w bazie danych silnikow
DriveControlSuite, jak réwniez w tzw. elektronicznej tabliczce znamionowe;j.

Po wybraniu silnika z bazy danych, jak réwniez przy odczycie tabliczki znamionowej, wszystkie dane sg przesytane do
odpowiednich parametréow. Nie jest konieczna czasochtonna parametryzacja silnika, enkodera i hamulca.

Silnik Lean LM bez enkodera (i opcjonalnego hamuica)

Silniki te sg zapisane wraz ze wszystkimi danymi niezbednymi do projektu w bazie danych silnikéw DriveControlSuite. W
oprogramowaniu sprzetowym sg zawarte rowniez dane silnika oraz czasy zwalniania i wtgczania hamulca.

Po wybraniu odpowiedniego silnika z bazy danych wszystkie dane sg przesytane do odpowiednich parametrow. Zapisane sg
réwniez czasy zwalniania i wtgczania hamulca. Jesli wystepuje hamulec, konieczne jest tylko jego reczna aktywacja. Nie jest
konieczna czasochtonna parametryzacja silnika i hamulca.

W przypadku silnikéw asynchronicznych dane silnika istotne dla projektu pobierane sg réwniez z bazy danych silnikdw.
Wszystkie inne typy silnikéw oraz silniki innych producentéw muszg zostac sparametryzowane recznie.

Przed uruchomieniem wszystkie urzadzenia systemu muszg by¢ podtgczone i zasilane napieciem sterujgcym.

Informacja

Opisany ponizej sposdb uruchamiania jest szczegdlnie przydatny do szybkiego, pierwszego uruchomienia uktadu
napedowego, a nastepnie przetestowania zaprojektowanego modelu osi. Poniewaz poszczegdlne czynnosci lub ich
kolejnos¢ moga sie rézni¢ w zaleznosci od zastosowania, szczegotowe informacje mozna znalez¢ w odpowiedniej instrukcji
obstugi.

Informacja
Opisane ponizej kroki nalezy wykonac koniecznie w podanej kolejnosci!

Niektdére parametry sg ze sobg powigzane, dlatego moga by¢ dostepne dopiero po dokonaniu odpowiednich ustawien.
Wykonac opisane ponizej czynnosci w podanej kolejnosci, aby mdéc wykonac kompletng parametryzacje.
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14.1 Tworzenie projektu

Aby méc skonfigurowac wszystkie regulatory napedu i osie systemu napedowego za pomocg DriveControlSuite, trzeba je

ujac¢ w projekcie.

14.1.1 Projektowanie regulatora napedu i osi

Utworzy¢ nowy projekt i zaprojektowaé pierwszy regulator napedu wraz z osig.

Informacja

Sprawdzi¢, czy w zaktadce Regulator napedu projektowana jest prawidtowa seria. Zaprojektowanej serii nie mozna zmienié

W pOzZniejszym czasie.

Tworzenie nowego projektu

1.

2.

Uruchomi¢ DriveControlSuite.

Na ekranie startowym klikna¢ przycisk Utworz nowy projekt.

= Zostanie utworzony nowy projekt i otworzy sie okno do zaprojektowania pierwszego regulatora napedu.

= Bedzie aktywny przycisk Regulator napedu.

Projektowanie regulatora napedu

1.

Zaktadka Wtasciwosci:

Utworzy¢ powigzanie miedzy schematem potaczen a projektowanym regulatorem napedu w DriveControlSuite.

1.1. Referencja:

Zdefiniowa¢ oznaczenie referencyjne regulatora napedu.

1.2. Nazwa:

Whpisac unikalng nazwe regulatora napedu.

1.3. Wersja:

Whpisac¢ wersje projektu.
1.4. Opis:

Podac w razie potrzeby informacje dodatkowe, np. historia zmian projektu.

Zaktadka Regulator napedu:

Wybrac serie, typ urzgdzenia oraz wersje oprogramowanie sprzetowego regulatora napedu.

Zaktadka Moduty opcji, Modut bezpieczeristwa:

Jesli regulator napedu jest czescig obwodu bezpieczenstwa, nalezy wybra¢ odpowiedni modut bezpieczenstwa.

Zaktadka Sterowanie urzadzenia:

Zaprojektowac podstawowe sterowanie regularem napedu.

4.1. Sterowanie urzgdzenia:

Wybrac sterowanie urzadzenia, ktére definiuje podstawowe sygnaty sterowania regulatorem napedu.

4.2. Dane procesowe Rx, dane procesowe Tx:
Jesli regulator napedu jest sterowany przez magistrale obiektowa, wybra¢ odpowiednie odbierane i wysytane

dane procesowe.
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Projektowanie osi
1. Klikng¢ O$ A.

2. Zaktadka Wtasciwosci:
Utworzy¢ powigzanie miedzy schematem potaczen a projektowang osig w DriveControlSuite.

2.1. Referencja:

Wopisac¢ oznaczenie referencyjne osi.

2.2. Nazwa:

Whpisa¢ unikalng nazwe osi.

2.3. Wersja:

Wopisac¢ wersje projektu.

2.4. Opis:

Podac w razie potrzeby informacje dodatkowe, np. historia zmian projektu.

3. Zaktadka Aplikacja:

Wybrac¢ odpowiednia aplikacje na bazie sterowania lub napedu.

4. Zaktadka Silnik:

Wybrac typ silnika dla tej osi. W przypadku uzywania silnikdw innego producenta dane silnika wpisuje sie pozniej.
5. Powtdrzy¢ opisane kroki dla osi B (tylko w przypadku regulatoréw dwuosiowych).

6. Potwierdzi¢ przyciskiem OK.

14.1.2 Konfiguracja bezpieczenstwa funkcjonalnego

Jesli regulator napedu jest czescig obwodu bezpieczenstwa, w nastepnym etapie nalezy skonfigurowac bezpieczenstwo
funkcjonalne zgodnie z przebiegiem uruchomienia opisanym w odpowiedniej instrukcji (patrz Dalsze informacije [» 408]).

141.3 Tworzenie dalszych modutéw i regulatoréw napedu

Zalecamy, aby wszystkie regulatory napedu w projekcie posortowac w DriveControlSuite funkcjonalnie wedtug grup i
potgczy¢ jedng grupe pod jednym modutem lub zorganizowac kilka regulatoréow napedu na podstawie ich podziatu na rézne
szafy sterownicze w odpowiednich modutach.

1. Zaznaczy¢ projekt w drzewie projektu P1 > menu kontekstowe Utworz nowy modut.

= Modut M2 zostanie utworzony w drzewie projektu.

2. Zaznaczy¢ modut w drzewie projektu M2 > menu kontekstowe Utwadrz nowy regulator napedu.

= Regulator napedu T2 zostanie utworzony w drzewie projektu.
3. Zaznaczyc¢ regulator napedu T2 w drzewie projektu.
4. Przejs¢ do menu projektu i klikng¢ Projekt.
5. Zaprojektowac regulator napedu i okresli¢ specyfikacje nowo utworzonego modutu.

6. Powtorzyc¢ opisane czynnosci dla wszystkich pozostatych regulatorow napedu i modutéw projektu.
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14.1.4 Projektowanie modutu

Wybrac jednoznaczng nazwe modutu, wprowadzi¢ oznaczenie referencyjne i opcjonalnie wpisa¢ dodatkowe informacje, np.

na temat wers;ji czy historii zmian modutu.
1. Zaznaczy¢ modut w drzewie projektu i klikng¢ Projekt w menu projektu.
= Otworzy sie okno do zaprojektowania modutu.

2. Utworzy¢ powigzanie miedzy schematem potgczer a modutem w DriveControlSuite.

2.1. Referencja:

Wohpisac oznaczenie referencyjne modutu.

2.2. Nazwa:
Wohisac¢ unikalng nazwe modutu.

2.3. Wersja:
Whpisa¢ wersje modutu.

2.4. Opis:
Podac¢ w razie potrzeby informacje dodatkowe, np. historia zmian projektu.

3. Potwierdzi¢ przyciskiem OK.

14.1.5 Wykonanie projektu

Wybrac jednoznaczng nazwe projektu, wprowadzi¢ oznaczenie referencyjne i opcjonalnie wpisa¢ dodatkowe informacje,

np. na temat wersji czy historii zmian projektu.
1. Zaznaczy¢ projekt w drzewie projektu i klikng¢ Projekt w menu projektu.
= Otworzy sie okno do zaprojektowania projektu.
2. Utworzy¢ powigzanie miedzy schematem potgczen a projektem w DriveControlSuite.

2.1. Referencja:

Whpisa¢ oznaczenie referencyjne projektu.

2.2. Nazwa:

Whpisa¢ unikalng nazwe projektu.

2.3. Wersja:

Whpisac¢ wersje projektu.

2.4. Opis:
Podac w razie potrzeby informacje dodatkowe, np. historia zmian projektu.

3. Potwierdzi¢ przyciskiem OK.
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14.2 Odwzorowanie mechanicznego modelu osi

Aby méc uruchomic rzeczywisty uktad napedowy z jednym lub kilkoma regulatorami napedu, konieczne jest odwzorowanie
catego otoczenia mechanicznego w DriveControlSuite.

14.2.1 Parametryzacja silnika

Zostat zaprojektowany jeden z nastepujacych silnikow:

Serwomotor synchroniczny z enkoderem EnDat 2.2 cyfrowym lub EnDat 3 (z opcjonalnym hamulcem)

Po zaprojektowaniu odpowiedniego silnika wartosci graniczne pradu i momentu obrotowego oraz dane temperatury sg
przesytane automatycznie do odpowiednich parametrow poszczegdlnych asystentéw. Jednoczesnie zapisywane sg
wszystkie dodatkowe dane hamulca i enkodera.

Silnik Lean bez enkodera (z opcjonalnym hamulcem)

Po zaprojektowaniu odpowiedniego silnika wartosci graniczne pradu i momentu obrotowego oraz dane temperatury sg
przesytane automatycznie do odpowiednich parametréw poszczegdlnych asystentéw. Trzeba jedynie sparametryzowacé
dtugos¢ uzywanego kabla. Rowniez czasy zwalniania i wtgczania hamulca sg juz zapisane. Trzeba jedynie aktywowac
hamulec.

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikngé w menu projektu > obszar Asystent odpowiednig
projektowang os.

2. Wybrac asystenta Silnik.

3. B101 Dtugosé kabla:
Wybra¢ dtugos¢ uzywanego kabla zasilania.

4. Powtdrzyc¢ opisane kroki dla 2. osi (tylko w przypadku regulatoréw dwuosiowych).
Nastepnie aktywowaé hamulec.

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent pierwszg
projektowang os.

2. Woybrac asystenta Hamulec.

3. FOO Hamulec:
Wybrac 1: Aktywne.

4. Powtdrzyc opisane kroki dla 2. osi (tylko w przypadku regulatoréw dwuosiowych).

Ochrona silnika

Regulator napedu posiada certyfikowany model i?t silnika, czyli model obliczeniowy do monitorowania termicznego silnika.
Aby aktywowaé model i skonfigurowac funkcje ochronna, nalezy ustawic nastepujace parametry: U10 = 2: Ostrzezenie i U11
= 1,00 s. Model ten moze byc¢ stosowany alternatywnie lub uzupetniajgco do monitorowania temperatury silnika.
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14.2.2 Parametryzacja modelu osi

Sparametryzowac budowe napedu w nastepujacej kolejnosci:

= Zdefiniowanie modelu osi
= Skalowanie osi
= Parametryzacja zakresu pozycji i predkosci
= Ograniczenie osi (opcjonalnie)
e (Ograniczenie pozycji
e Ograniczenie predkosci, przyspieszenia i szarpniecia

e Ograniczenie momentu obrotowego i sity

Informacja

W przypadku uzywania regulatora dwuosiowego z dwoma zaprojektowanymi osiami model parametryzuje sie osobno dla

kazdej osi.
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14.2.2.1 Zdefiniowanie modelu osi

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent odpowiednig
projektowang os.

2. Woybraé asystenta Model osi.

3. 105 Typ osi:

Zdefiniowad, czy os$ jest typu rotacyjnego czy translacyjnego.

3.1. Aby skonfigurowac indywidualnie jednostki miary i liczbe miejsc po przecinku do wprowadzania i wyswietlaniu
pozycji, predkosci, przyspieszen i zrywu, wybrac 0: Dowolne ustawienie, rotacyjna lub 1: Dowolne ustawienie,
translacyjna.

3.2. Aby ustawic na state jednostki miary i liczbe miejsc po przecinku do wprowadzania i wyswietlania pozycji,

predkosci, przyspieszen i zrywu, wybrac¢ 2: Rotacyjna lub 3: Translacyjna.

4. B26 Enkoder silnika:
Zdefiniowac interfejs, do ktorego jest podtgczony enkoder silnika.

5. 102 Enkoder pozycji (opcjonalnie):
Zdefiniowac interfejs, do ktorego jest podtaczony enkoder pozycji.

6. 100 Zakres przesuwu:

Zdefiniowad, czy zakres przesuwu osi jest ograniczony czy nieograniczony (modulo).

7. W przypadku wybrania 100 = 1: Nieograniczony, nalezy sparametryzowac dtugosc obiegu podczas skalowania osi.

Informacja

W przypadku parametryzacji 105 Typ osi, mozna poprzez wybér 0: Dowolne ustawienie, rotacyjna lub 1: Dowolne
ustawienie, translacyjna skonfigurowac jednostki miary oraz liczbe miejsc po przecinku dla modelu osi indywidualnie lub
poprzez wybdr 2: Rotacyjna i 3: Translacyjna uzy¢ wartosci domysinych.

Wybrac¢ 0: Dowolne ustawienie, rotacyjna i 1: Dowolne ustawienie, translacyjna, aby indywidualnie skonfigurowa¢
jednostke miary (109) i miejsca dziesietne (106). Predkosé, przyspieszenie i zryw sg przedstawiane jako pochodne jednostki
miary w odniesieniu do czasu.

Wybdr 2: Rotacyjna okresla nastepujace jednostki miary dla modelu osi: pozycja w °, predkoé¢ w min™ (obr./min),
przyspieszenie w rad/s?, zryw w rad/s>.

Wybor 3: Translacyjna okresla nastepujace jednostki miary dla modelu osi: pozycja w mm, predko$¢ w m/min,
przyspieszenie w m/s?, zryw w m/s>.

Informacja

Jedli dla 102 Enkoder pozycji nie ustawi sie nic innego, standardowo do regulacji pozycji bedzie uzywany B26 Enkoder silnika.

172

11/2024 | ID 443272.09



11/2024 | ID 443272.09

STOBER 14 | Uruchomienie

14.2.2.2 Skalowanie osi

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent odpowiednig
projektowang os.

2.  Wybrac asystenta Model osi > Os: skalowanie.

3. Okreslic¢ skalowanie osi poprzez konfiguracje przetozenia catkowitego miedzy silnikiem a odbiornikiem napedu.
Aby utfatwic¢ skalowanie, dostepny jest kalkulator skalowania przeliczanie pozycji, predkosci, przyspieszenia, momentu

obrotowego / sity, ktéry oblicza wptyw zmienionych parametréw ruchu na caty system.

4. 101 Dtugosc¢ obiegu:
Jesli wybrano 100 Zakres przesuwu = 1: Nieograniczony, podac¢ dtugos¢ obiegu.

5. 106 Pozycja miejsc po przecinku (opcjonalnie):
Jesli dla 105 Typ osi wybrano = 0: Dowolne ustawienie, rotacyjna lub 1: Dowolne ustawienie, translacyjna, nalezy

okresli¢ liczbe miejsc po przecinku.

6. 109 Jednostka miary (opcjonalnie):
Jesli dla 105 Typ osi wybrano = 0: Dowolne ustawienie, rotacyjna lub 1: Dowolne ustawienie, translacyjna, nalezy

okresli¢ jednostke miary.

7. Paramtr w zaleznosci od aplikacji:

Podac polaryzacje, aby okresli¢ kierunek interpretacji miedzy ruchem osi a ruchem silnika.

Informacja

Zmiana parametru 106 powoduje przesuniecie separatorow dziesietnych wszystkich wartosci pozycji osi! Najlepiej jest
zdefiniowac 106 przed sparametryzowaniem dalszych wartosci pozycji. Nastepnie nalezy je sprawdzic.

Jesli o$ odbiera wartosci zadane ze sterownika lub podaza za wartosciami mastera, rozdzielczo$¢ wartosci pozycji ma
bezposredni wptyw na ptynng prace osi. Dlatego nalezy zdefiniowac¢ wystarczajaca liczbe miejsc dziesietnych w zaleznosci
od zastosowania.

Informacja

Parametr 1297 Predkos¢ maksymalna enkoder pozycji musi by¢ sparametryzowany odpowiednio do zastosowania. Jesli w
parametrze 1297 zostanie wybrana zbyt niska wartos¢, nawet przy normalnych predkosciach roboczych dochodzi do
przekroczenia dozwolonej predkosci maksymalnej. Jesli natomiast 1297 jest zbyt wysoki, mozna przeoczy¢ btedy pomiarowe
enkodera.

1297 zalezy od nastepujacych parametréow: 105 Typ osi, 106 Pozycja miejsc po przecinku, 109 Jednostka miary oraz 107 Licznik
czynnika pozycji i 108 Mianownik czynnika pozycji lub A585 Feed constant przy CiA 402. W przypadku dokonania zmian w
jednym z tych parametrow nalezy wybraé réwniez odpowiednio 1297.
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14.2.2.3 Parametryzacja zakresu pozycji i predkosci

Whpisac¢ wartosci graniczne pozyc;ji i strefy predkosci dla wartosci zadanych. W tym celu ustawi¢ wartosci ramowe do
osiggniecia pozycji lub predkosci.

1. Woybrac asystenta Model osi > Okno pozycja, predkosc.

2. C40 Okno predkosci:
Ustawi¢ zakres tolerancji dla kontroli predkosci.

3. 122 Okno pozycji:

Ustawi¢ zakres tolerancji dla kontroli pozycji.

4. 187 Pozycja aktualna w oknie czasu:
Ustawi¢, jak dtugo naped musi zatrzymac sie w okreslonym zakresie pozycji, zanim zostanie wystany odpowiedni
komunikat stanu.

5. Parametr w zaleznosci od aplikacji:

Ustawic zakres tolerancji dla kontroli btedéw pozycji.

14.2.2.4 Ograniczenie osi

Opcjonalnie mozna ograniczy¢ maksymalne dozwolone parametry ruchu, tzn. pozycje, predkos¢, przyspieszenie, zryw i
moment obrotowy/site w zaleznosci od zastosowania.

Informacja

Aby utatwic¢ skalowanie i ograniczenie osi, w asystencie Model osi > O$: skalowanie dostepny jest kalkulator skalowania
Przeliczanie pozycji, predkosci, przyspieszenia, momentu obrotowego / sity, ktory oblicza wptyw zmienionych parametréw
ruchu na caty system. Za pomoca kalkulatora skalowania mozna wprowadzi¢ wartosci parametrow ruchu w silniku, wyjsciu
przektadni i osi, aby przekonwertowac wartosci na wszystkie inne pozycje w modelu osi.

Ograniczenie pozycji

Aby zabezpieczy¢ zakres ruchu osi, mozna ograniczy¢ dozwolone pozycje za pomocg programowych lub sprzetowych
wytgcznikéw kraricowych.

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent odpowiednig
projektowang os.

2. Woybrac asystenta Model osi > Ograniczenie: pozycja.

3. 1101 Zrédto dodatni /wytacznik kraricowy, 1102 Zrédto ujemny /wytacznik kraricowy:
Aby ograniczy¢ zakres ruchu osi za pomoca sprzetowych wytgcznikéw kraricowych, wybrac zrédto sygnatu cyfrowego,
ktéry jest uzywany do oceny wytgcznika kraricowego na dodatnim lub ujemnym koricu zakresu ruchu.

3.1. Jedli jako zrddto stuzy magistrala obiektowa, nalezy wybrac 2: Parametr.
3.2. Jedli jako zrodto uzywane jest wejscie cyfrowe (bezposrednie lub odwrécone), nalezy wybra¢ odpowiednie
wejscie.
4. 150 Wytgcznik kraricowy programowy dodatni, 151 Wytgcznik kraricowy programowy ujemny:

Aby ograniczy¢ zakres ruchu osi za pomocg programowych wytgcznikéw krarnicowych, nalezy zdefiniowaé najwiekszg

lub najmniejszg dopuszczalng pozycje dla programowego ograniczenia pozycji.

174

11/2024 | ID 443272.09



11/2024 | ID 443272.09

STOBER

14 | Uruchomienie

Ograniczenie predkosci, przyspieszenia i zrywu

Opcjonalnie mozna ograniczy¢ parametry ruchu, tzn. predkos¢, przyspieszenie, zryw oraz zdefiniowaé opdznienie szybkiego

zatrzymania w zaleznosci od zastosowania. Wartosci domysine sg przeznaczone do niskich predkosci bez przektadni.

1.

2.

10.

Wybrac asystenta Silnik.

B83 v-max silnika:

Okresli¢ maksymalng dopuszczalng predkos¢ silnika.
Wybrac asystenta Model osi > Os: skalowanie.

Obszar Przeliczenie pozycji, predkosci, przyspieszen, momentu obrotowego/sity:
Za pomocg kalkulatora skalowania obliczy¢ maksymalng dopuszczalng predkos¢ elementu napedzanego przy uzyciu

maksymalnej dopuszczalnej predkosci silnika.
Wybrac asystenta Model osi > Ograniczenie: predkosc, przyspieszenie, szarpniecie.

110 Maksymalna predkos¢:

Okresli¢ maksymalna dopuszczalng predkos¢ elementu napedzanego.

111 Maksymalne przyspieszenie:

Okresli¢ maksymalne dopuszczalne przyspieszenie elementu napedzanego.

116 Zryw maksymalny:

Okresli¢ maksymalny dopuszczalny zryw elementu napedzanego.

117 Opdznienie szybkiego zatrzymania:

Okresli¢ wymagane opdznienie szybkiego zatrzymania elementu napedzanego.

Powtdrzy¢ opisane kroki dla osi B (tylko w przypadku regulatoréw dwuosiowych).

Ograniczenie momentu obrotowego / sity

Opcjonalnie mozna ograniczyé moment obrotowy/site w zaleznosci od zastosowania. Wartosci domysine uwzgledniajg

prace znamionowg bez rezerw na wypadek przecigzenia.

1.

2.

Wybrac¢ asystenta Model osi > Ograniczenie: moment obrotowy / sita.

C03 Maksymalny dodatni M/F, CO5 Maksymalny ujemny M/F:
Okresli¢ maksymalny dozwolony zadany moment obrotowy/maksymalng dozwolong site zadana.

C08 Maksymalna warto$¢ M/F przy szybkim zatrzymaniu:
Okresli¢ maksymalny dozwolony zadany moment obrotowy/maksymalng dozwolong site zadang przy szybkim

zatrzymaniu oraz zatrzymaniu awaryjnym SS1, SS1i SS2.
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14.3 Przestanie i zapisywanie konfiguracji

Aby przestac konfiguracje do jednego lub kilku regulatoréw napedu i zapisac jg, trzeba podtgczy¢ komputer i regulatory
napedu do sieci.

/\ OSTRZEZENIE!

Obrazenia i szkody materialne wskutek ruchu osi!

W razie potgczenia online DriveControlSuite z regulatorem napedu, zmiany konfiguracji moga spowodowac niespodziewane
ruchy osi.

= Konfiguracje mozna zmieniac tylko wtedy, gdy ma sie kontakt wzrokowy z osig.
= Sprawdzi¢, czy w obszarze zagrozenia nie znajdujg sie zadne osoby.

= W przypadku dostepu za pomoca zdalnego serwisu musi istnie¢ potgczenie komunikacyjne miedzy uzytkownikiem a
osobg na miejscu, ktéra ma kontakt wzrokowy z osia.

Informacja

Podczas wyszukiwania za pomoca Limited Broadcast IPv4 zostang znalezione wszystkie regulatory napedu w danej domenie
broadcastu.

Warunki do wyszukania regulatora napedu w sieci:
= Sie¢ obstuguje Limited Broadcast IPv4

= Wszystkie regulatory napedu i komputer znajdujg sie w tej samej podsieci (domena broadcastu)

14.3.1 Przestanie konfiguracji

Kroki przeniesienia konfiguracji roznig sie w zaleznosci od technologii bezpieczenstwa.

Regulator napedu bez opcji SX6 (zaawansowane bezpieczenstwo funkcjonalne)

v" Regulatory napedu sg wigczone i mozna je znalezé w sieci.

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu modut, w ktorym zostat ujety regulator napedu i klikng¢ w menu projektu na Potgczenie
online.

= Otworzy sie okno Dodaj pofgczenie. Zostang wyswietlone wszystkie regulatory napedu znalezione poprzez limited
broadcast IPv4.

2. Zaktadka Potgczenie bezposrednie kolumna Adres IP:

Aktywowac¢ odpowiednie adresy IP i potwierdzi¢ wybdr przyciskiem OK.

= Otworzy sie okno Funkcje online. Zostang wyswietlone wszystkie regulatory napedu podtgczone poprzez wybrane
adresy IP.

3.  Wybra¢ modut i regulator napedu do przestania konfiguracji. Zmieni¢ wybor sposobu transmisji z Odczyt na Przestanie.

4.  Zmieni¢ wybdr Utworz nowy regulator napedu:

Wybrac¢ konfiguracje do przestania do regulatora napedu.
5. Powtdrzy¢ kroki 3 i 4 dla wszystkich pozostatych regulatoréw napedu do przestania konfiguracji.

6. Zaktadka Online:

Klikna¢ Nawiaz potaczenia online.

= Konfiguracje zostang przestane do regulatoréw napedu.
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Regulator z opcjg SX6 (zaawansowane bezpieczenstwo funkcjonalne)

v

1.

Regulatory napedu sg wiaczone i mozna je znalez¢ w sieci.

Zaznaczy¢ w drzewie projektu modut, w ktérym zostat ujety regulator napedu i klikngé w menu projektu na Potgczenie

online.

= Otworzy sie okno Dodaj potaczenie. Zostang wyswietlone wszystkie regulatory napedu znalezione poprzez limited

broadcast IPv4.

Zaktadka Pofgczenie bezposrednie kolumna Adres IP:

Aktywowa¢ odpowiednie adresy IP i potwierdzi¢ wybér przyciskiem OK.

= Otworzy sie okno Funkcje online. Zostang wyswietlone wszystkie regulatory napedu podtaczone poprzez wybrane

adresy IP.

Wybra¢ modut i regulator napedu do przestania konfiguracji. Zmieni¢ wybdr sposobu transmisji z Odczyt na Przestanie.

Zmieni¢ wybor Utworz nowy regulator napedu:

Wybrac konfiguracje do przestania do regulatora napedu.
Powtérzy¢ kroki 3 i 4 dla wszystkich pozostatych regulatoréw napedu do przestania konfiguracji.

Zaktadka Online:

Klikngé Nawigz potgczenia online.
Konfiguracje zostang przestane do regulatoréw napedu.
Otworzy sie narzedzie konfiguracyjne PASmotion Safety Configurator.

W zarzgdzaniu projektami PASmotion Safety Configurator przejs¢ do modutu bezpieczenstwa regulatora napedu i

otworzyc¢ go poprzez dwukrotne klikniecie myszka.
= Otworzy sie asystent do synchronizacji urzadzen.

= Konfiguracja urzadzen i projektu zostang poréwnane.

Jesli konfiguracje sg zgodne, klikngé po zsynchronizowaniu urzadzen Koniec.

Opcjonalnie: Jesli konfiguracje nie sg zgodne, klikng¢ po zsynchronizowaniu urzadzen Dale;j.
3.1. Potwierdzi¢ numer seryjny modutu bezpieczenstwa i klikngé Dalej.

3.2.  Whpisac hasto do konfiguracji na module bezpieczenstwa i klikngé Dalej.

3.3. Klikna¢ Pobierz.

= Konfiguracja projektu zostanie przestana do modutu bezpieczenstwa.

3.4. Po przestaniu klikng¢ Koniec.

Strona gtéwna, Konfiguracja bezpieczenstwa CRC:

Udokumentowac sume kontrolng funkcji bezpieczeristwa w dokumentacji maszyny.
Powtdrzy¢ te kroki dla kazdego dodatkowego modutu bezpieczeristwa w projekcie.
Zakonczy¢ PASmotion Safety Configurator.

Przesytanie konfiguracji jest zakonczone.

Informacja

W razie nieznajomosci hasta do konfiguracji w module bezpieczenstwa, aby wysta¢ nowa konfiguracje bezpieczenstwa,

mozna usung¢ konfiguracje bezpieczernstwa w module bezpieczenstwa w DriveControlSuite poprzez parametr S33.
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14.3.2 Zapisanie konfiguracji

v

1.

Konfiguracja zostata prawidtowo przestana.

Okno Funkcje online, zaktadka Online, obszar Operacje dla regulatora napedu w trybie online:

Klikngé Zapisz wartosci (A0O).

= Otworzy sie okno Zapisz wartosci (A00).

Wybrac regulatory napedu, na ktérych ma zostac zapisana konfiguracja.

Klikngé Rozpocznij operacje.

= Konfiguracja zostanie zapisana w pamieci nieulotnej w regulatorach napedu.

Zamkna¢ okno Zapisz wartosci (A00).

Informacja

Aby konfiguracja zaczeta obowigzywac w regulatorze napedu, konieczne jest jego ponowne uruchomienie, np. po

pierwszym zapisaniu konfiguracji w regulatorze napedu, a takze przy wprowadzaniu zmian w oprogramowaniu sprzetowym

lub mapowaniu danych procesowych.

Ponowne uruchomienie regulatora napedu

v

1.

Konfiguracja zostata zapisana trwale w regulatorze napedu.

Okno Funkcje online, zaktadka Online:

Klikng¢ Uruchom ponownie (A09).

= Otworzy sie okno Uruchomi¢ ponownie (A09).

Wybra¢, ktéry z podtaczonych regulatoréw napedu ma zostaé ponownie uruchomiony.
Klikngé Rozpocznij operacje.

Pojawi sie komunikat bezpieczenstwa, ktéry nalezy potwierdzi¢ przyciskiem OK.

= 0Okno Uruchomi¢ ponownie (A09) zostanie zamkniete.

Komunikacja w magistrali obiektowej i potgczenie miedzy DriveControlSuite a regulatorami napedu zostang
przerwane.

Wybrane regulatory napedu uruchomia sie ponownie.
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14.4 Test konfiguracji

Po przestaniu konfiguracji do regulatora napedu, przed kontynuowaniem parametryzacji nalezy najpierw sprawdzi¢
poprawnos¢ zaprojektowanego modelu osi oraz sparametryzowanych danych elektrycznych i mechanicznych.

Informacja

Upewnic sie, ze wartosci panelu sterowania sg zgodne z zaprojektowanym modelem osi, aby uzyskac¢ przydatne wyniki
testéw, ktore mozna wykorzystac¢ do optymalizacji konfiguracji dla danej osi.

W asystencie Model osi > Os: skalowanie jest dostepny kalkulator skalowania, ktéry umozliwia przeliczenie wartosci dla

panelu sterowania zgodnie z zaprojektowanym modelem osi.

/\ OSTRZEZENIE!

Obrazenia i szkody materialne wskutek ruchu osi!

Po aktywacji panelu sterowniczego DriveControlSuite umozliwia wytgczng kontrole nad ruchami osi. W przypadku uzywania
sterownika po aktywacji panelu sterowniczego ruchy osi nie bedg juz monitorowane przez sterownik. Sterownik nie moze
ingerowac, aby chronic¢ przed kolizjami. Po dezaktywacji panelu sterowniczego sterownik odzyskuje kontrole i moze dojs¢

do nieoczekiwanych ruchéw osi.
= Nie nalezy przechodzi¢ do innych okien, gdy panel sterowania jest aktywny.
= Panel sterowniczy mozna uzywac tylko wtedy, gdy ma sie kontakt wzrokowy z osia.
= Sprawdzié, czy w obszarze zagrozenia nie znajduja sie zadne osoby.

= W przypadku dostepu za pomoca zdalnego serwisu musi istnie¢ potgczenie komunikacyjne miedzy uzytkownikiem a
osobg na miejscu, ktéra ma kontakt wzrokowy z osia.

Test konfiguracji z panelu sterowniczego
v" Pomiedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu istnieje potgczenie online.
v' Konfiguracja zostata zapisana w regulatorze napedu.

v" Nie jest aktywna zadna funkcja bezpieczeristwa.

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent odpowiednia

projektowang os.
2. Wybrac asystenta Panel sterowniczy trybu recznego.

3. Klikna¢ Panel sterowniczy wt. i nastepnie Zezwolenie.
= 09 jest sterowana za pomocg aktywnego panelu sterowniczego.

4. Sprawdzi¢ wartosci domysine panelu sterowniczego i w razie potrzeby dostosowac je do projektowanego modelu osi.

5. Aby sprawdzi¢ konfiguracje projektowanej osi pod katem kierunku ruchu, predkosci itp., przesung¢ os krok po kroku za

pomoca przyciskdéw Tip+, Tip-, Tip-Step+ i Tip-Step-.
6. Wykorzysta¢ wyniki testéw, aby w razie potrzeby zoptymalizowac¢ konfiguracje.

7. Aby dezaktywowac panel sterowniczy, klikng¢ Panel sterowniczy wyt.
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Informacja

Tip+ i Tip- powodujg ciggty ruch reczny w kierunku dodatnim lub ujemnym. Tip-Step+ i Tip-Step- przesuwajg o$ wzgledem
aktualnej pozycji o wartos¢ kroku podang w 114.

Tip+ i Tip- majg wyzszy priorytet niz Tip-Step+ i Tip-Step-.

14.5 Przygotowanie serwisu

Po ukoriczeniu uruchomienia zapisa¢ konfiguracje na karcie, aby w razie usterki méc przesta¢ konfiguracje do zapasowego
regulatora napedu. Informacje o kompatybilnych kartach SD patrz X700: gniazdo na karte SD [» 132].

W przypadku regulatoréw napedu z modutem bezpieczenstwa SX6 z przodu urzagdzenia umiesci¢ naklejke z suma kontrolng
CRC (S09[2]), aby unikng¢ pomytek podczas montazu lub wymiany. Ponadto nalezy udokumentowac sume kontrolng CRC w
dokumentacji maszyny.

14.6 Test konfiguracji bezpieczeristwa

Sprawdzi¢ interfejsy, wartosci graniczne i czasy reakcji funkcji bezpieczenstwa. Udokumentowac wyniki testéw, korzystajac
na przyktad z funkcji Scope DriveControlSuite. Szczegétowe informacje na temat funkcji bezpieczernstwa mozna znalez¢ w
instrukcji obstugi modutu bezpieczenstwa.

Informacja

W przypadku zaawansowanego bezpieczenstwa funkcjonalnego za posrednictwem modutu bezpieczeristwa SX6 zmiany
konfiguracji bezpieczenstwa powodujg zmiane sumy kontrolnej CRC. Po zakoriczeniu testow nalezy w razie potrzeby
zaktualizowa¢ sume kontrolng CRC funkcji bezpieczenstwa udokumentowanych podczas uruchamiania.

14.7 Bezpieczenstwo funkcjonalne w przypadku maszyn
seryjnych

W przypadku maszyn seryjnych mozna zrezygnowac z indywidualnych testow funkcji bezpieczenstwa, sprawdzajgc sume
kontrolng CRC funkcji bezpieczenstwa (S09[2]). Warunkiem dla sumy kontrolnej CRC jest zaawansowane bezpieczenstwo
funkcjonalne za posrednictwem modutu bezpieczeristwa SX6.

Sprawdzi¢, czy suma kontrolna CRC funkcji bezpieczenstwa zapisana w dokumentacji maszyny jest zgodna z suma kontrolng
w regulatorze napedu:

= Poréwnanie reczne: Suma kontrolna jest wyswietlana na wyswietlaczu regulatora napedu lub w DriveControlSuite.

= Pordéwnanie automatyczne: Monitowac sume kontrolng funkcji bezpieczenstwa w systemie sterowania. Jesli suma
kontrolna nie spetnia oczekiwan, maszyna nie moze by¢ uzywana.
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15 Komunikacja

Do komunikacji z regulatorem napedu SC6 sg dostepne nastepujace opcje:
= Komunikacja miedzy regulatorem napedu a sterownikiem
e Magistrala obiektowa
e Zaciski
= Komunikacja miedzy regulatorem napedu a komputerem do celéw uruchomienia, optymalizacji i diagnostyki
e Potaczenie bezposrednie

e Magistrala obiektowa

Zainstalowane na komputerze oprogramowanie do projektowania i uruchamiania DriveControlSuite moze obstugiwac
rownolegle kilka potgczen bezposrednich.

15.1 Potgczenie bezposrednie
Potgczenie bezposrednie to potgczenie sieciowe, przy ktérym wszystkie urzadzenia znajdujg sie w tej samej sieci.

Najprostszg formg potaczenia bezposredniego jest pofaczenie kablowe punkt-punkt miedzy portem sieciowym komputera,
na ktérym jest zainstalowane oprogramowanie DriveControlSuite a portem sieciowym regulatora napedu. Zamiast
zwyktego kabla sieciowego mozna uzywac réwniez switchy lub routeréw.

Adres IP niezbedny do potgczenia bezposredniego jest przypisywany automatycznie przez DriveControlSuite lub przez
DHCP, bagdz mozna go réwniez ustawic recznie.

Warunki
Automatyczne Do automatycznego nawigzania potaczenia bezposredniego parametr A166 w
DriveControlSuite musi by¢ ustawiony na 2: DHCP + DS6. Ponadto karta sieciowa w
komputerze powinna by¢ ustawiona na ,,Uzyskaj adres IP automatycznie”.
Recznie Jesli adres IP regulatora napedu zostat ustawiony recznie, gniazdo urzadzenia bramki

i port sieciowy komputera musza miec adresy IP z tej samej podsieci.

Tab. 168: Warunki potaczenia bezposredniego

Nalezy przestrzega¢ wymagan dotyczacych komunikacji (patrz Wymagania komunikacji [P 374]) oraz informacji dotyczacych

nawigzywania potgczenia (patrz Nawigzanie potaczenia [P 375]).

Maszyny wirtualne

Aby pofaczyé regulatory napedu STOBER z DriveControlSuite z maszyny wirtualnej, postepowac zgodnie z informacjami na
temat konfiguracji (patrz Konfiguracjia maszyn wirtualnych [» 381]).
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15.1.1 Uruchomienie regulatora napedu w trybie awaryjnym

Jesli nie mozna nawigzac potgczenia sieciowego z regulatorem napedu za posrednictwem DriveControlSuite,
DriveControlSuite nie moze przypisac¢ adresu sieciowego do regulatora napedu lub regulator napedu nie jest wyswietlany w
DriveControlSuite, mozna za pomoca przycisku obstugi S1 lub pustej karty SD uruchomic regulator napedu w trybie
awaryjnym.

Uruchomienie za pomocg przycisku obstugi S1

Jesli regulator napedu ma staty adres IP, ktory nie pasuje do podsieci komputera, nacisnac i przytrzymac przycisk obstugi
podczas wtgczania zasilania 24 V, az wszystkie 3 diody LED zgasng (ok. 3 s po wtgczeniu). Adres IP jest nastepnie
przypisywany automatycznie przez DriveControlSuite lub przez DHCP, niezaleznie od ustawien w A166. W takim przypadku
przycisk obstugi dziata jako nadpisanie.

Dla przycisku obstugi S1 wymagana jest wersja sprzetowa regulatora napedu > 50 i wersja oprogramowania sprzetowego od
V 6.5-L (tabliczka znamionowa: HW 2> 50; parametr: E52[1] 2 50). Przycisk obstugi znajduje sie na gérze regulatora napedu.

Uruchomienie za pomoca karty SD

Jezeli podczas uruchamiania regulatora napedu wiozona jest karta SD, to jest on uruchamiany z tej karty. Wszelkie
konfiguracje w pamieci wewnetrznej regulatora napedu sg ignorowane. Jesli na karcie SD nie ma konfiguracji lub jest ona
nieprawidtowa, regulator napedu uruchamia sie w trybie awaryjnym. W przypadku regulatoréw napedu z
oprogramowaniem sprzetowym w wersji 6.5-A lub nowszej, dla ztgcza serwisowego X9 w trybie awaryjnym uzywany jest
staty adres IP 192.168.3.2 oraz stata maska podsieci 255.255.255.0.

Odczyt konfiguracji wewnetrznej

Aby odczytac konfiguracje wewnetrzna, zapisa¢ na karcie SD plik z informacjami o adresie IP, masce podsieci oraz
przypisaniu adresu. Regulator napedu przyjmuje te ustawienia po odczytaniu wewnetrznej konfiguracji dla interfejsu X9.
Nastepnie mozna nawigzac reczne, bezposrednie potgczenie z regulatorem napedu.

1. Utworzy¢ plik tekstowy o nazwie ParaWr.cmd i nastepujgcej zawartosci:

Ale4 = "192.168.3.2"
Ale5 = "255.255.255.0"
Alee = "Q"

Kazdy wiersz, rowniez ostatni, musi by¢ zakorniczony znakiem powrotu karetki (CR LF).
2. Utworzy¢ katalog \command na karcie SD.
3. Zapisac plik tekstowy na karcie SD w nowo utworzonym katalogu.
4. Ustawic adres IP i maske podsieci komputera.

5. Nawigzad reczne, bezposrednie pofaczenie z regulatorem napedu w DriveControlSuite.

15.2 Magistrala obiektowa

Dalsze informacje na temat podtaczenia do magistrali obiektowej znajdujg sie w odpowiedniej instrukcji (patrz Dalsze

informacje [» 408]).
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16 Optymalizacja kaskady regulac;ji

Ponizsze rozdziaty opisujg najpierw zasadniczg budowe kaskady regulacji oraz przebieg jej optymalizacji. Nastepnie mozna
dowiedziec sie, jak dla niemal 80% wszystkich zastosowan sprawdzi¢ kaskade regulacji na podstawie kilku parametrow i
zoptymalizowa¢ domysine wartosci dla konkretnego zastosowania. Przypadki specjalne sg opisane na koncu rozdziatu.

16.1 Budowa kaskady regulacji

Kaskada regulacji generuje odpowiednie wysterowanie elektryczne silnika dla wymaganego ruchu. Budowa kaskady
regulacji zalezy od trybu sterowania ustawionego w B20.

Ponizsza ilustracja przedstawia kaskade regulacji na przyktadzie silnika z enkoderem ze sterowaniem wektorowym. Widok
kaskady regulacji jest zgodny z przebiegiem sygnatéw: regulator pozycji > regulator predkosci > regulator pradu.

W zaleznosci od W zaleznosci od Niezaleznie od obcigzenia
obcigzenia obcigzenia
Xset Regulator Vset Regulator M/Feet Regulator M
pozycji | predkosci - pradu

Pomiar pradu

@ )

Niezaleznie od obcigzenia

llustr. 35: Budowa kaskady regulacji

Regulator pozycji

Regulator pozycji to regulator P (regulator proporcjonalny) ze sterowaniem wstepnym. Ustawienia regulatora pozycji sg
uzaleznione od obcigzenia.

Regulacje pozycji wykorzystujg nastepujace aplikacje:

= Aplikacje Drive Based do nastepujgcych komend:
e MC_MoveAbsolute
e MC_MoveRelative
e MC_MoveAdditive
e MC_MoveVelocity

= Aplikacja CiA 402 w nastepujgcych trybach pracy:
e Cyclic synchronous position mode
e Profile position mode

= Aplikacja PROFIdrive w nastepujacych klasach aplikacji:
e Klasa aplikacji 3 (AC3)

= Roézne aplikacje przy regulacji pozycji w trybie impulsowym
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Regulator predkosci

Regulator predkosci to regulator Pl (regulator proporcjonalno-catkujacy). Ustawienia regulatora predkosci sg uzaleznione od
obcigzenia. Regulacja predkosci jest niezbedna zawsze przy sterowaniu wektorowym.

Regulator pradu

Regulator pradu to regulator PID (regulator proporcjonalno-catkujgcy-rézniczkujgcy). Ustawienia regulatora pradu sg
niezalezne od obcigzenia. Regulator pradu jest niezbedny zawsze przy sterowaniu wektorowym.

16.2 Zasada postepowania

Przed wprowadzeniem zmian w kaskadzie regulacji nalezy zapoznac sie z informacjami na temat przebiegu optymalizacji.

Definicja celu optymalizacji
Najpierw zdefiniowac cel, jaki chce sie osiggna¢ poprzez optymalizacje:
= Wysoka dynamika
= Wysoka sprawnos¢ energetyczna
= Doktadnos¢ pozycjonowania
= Spokojny ruch
= Minimalna rdznica regulacji
= Wysoka predkos¢

Niektdre cele mozna osiggng¢ wspadlnie tylko warunkowo lub wykluczajg sie wzajemnie.

Komponenty sprzetowe jako mozliwe ograniczenia optymalizacji

Optymalny uktad napedowy sktada sie zawsze ze skoordynowanego systemu wszystkich komponentéw sprzetowych
(przektadnia, silnik, enkoder, regulator napedu i kable). Optymalizacja nie zalezy zatem tylko od ustawiers parametrow, lecz
rowniez od zastosowanych komponentéw.

Ustawienia wstepne regulatora napedu

W przypadku uzywania komponentéw STOBER, podczas odczytu elektronicznej tabliczki znamionowej lub przy wyborze
silnika bazy danych silnikéw wszystkie dane sg przesytane do odpowiednich parametréow, dzieki czemu nie jest konieczna
czasochtonna parametryzacja silnika, enkodera i hamulca. Wartosci te zostaty dobrane starannie i sprawdzone. Z reguty
zapewniajg one dobre rezultaty. Wartosci domysine zmieniaé tylko w razie potrzeby z uwzglednieniem nastepujgcych
punktéw:

1.  Najpierw sprawdzi¢ aktualne parametry uktadu napedowego za pomocg pomiaru Scope.

2.  Dokona¢ optymalizacji kaskady regulacji w kolejnosci przeciwnej do przebiegu sygnatow: regulator pradu > regulator
predkosci > regulator pozycji, czyli od silnika z powrotem do ustawiania wartosci zadanych. Nie dokonywa¢é jednak

zadnych zmian w regulatorze pradu, jesli stosuje sie komponenty STOBER.

3. Jesli zmiany beda konieczne, zmienia¢ zawsze tylko jedno ustawienie i sprawdzi¢ zmiane za pomoca pomiaru Scope.
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16.3 Przyktadowy projekt

Opisana w ponizszych rozdziatach optymalizacja jest oparta na nastepujgcych warunkach i ustawieniach.

Cel

Wysoka dynamika przy mozliwie jak najwyzszej predkosci, lecz bez oscylacji systemu.

Komponenty systemu
= Regulator napedu 6. generacji
= Serwomotor synchroniczny z enkoderem absolutnym z elektroniczng tabliczkg znamionowa
= QOprogramowanie do uruchamiania DriveControlSuite

= QObcigzenie zamontowane na silniku

Aplikacja i sterownik urzadzenia
= Aplikacja Drive Based

= Sterownik urzagdzenia Drive Based

16.3.1 Ustawienia Scope
Do pomiaréw Scope na poczatku oraz po kazdej zmianie zalecamy opisane ponizej ustawienia, aby méc poréwnac ze sobg
rézne wyniki.
Ustawienia ogodlne
= (Czas prébkowania: 250 s

= Wyzwalacz wstepny: 5%

Kanaty

Za pomocg wyboru Parametry i list wyboru zdefiniowac parametry do pomiaru Scope.

Warunek wyzwalacza
= Wyzwalacz prosty
= 7Zrédto: parametr E15 Enkoder silnika v
= Wartos$¢: Tak
= Warunek: Wieksza
= Zbocze: Tak

= Warto$¢ poréwnawcza: 5,0 min™
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16.3.2 Ustawienia trybu recznego
Podczas optymalizacji testowac kazdg zmiane za pomocg Panel sterowniczy trybu recznego z nastepujgcymi ustawieniami:
= |26 Rodzaj regulacji Tip:

e Optymalizacja regulatora predkosci: Wybrac¢ 0: Regulacja predkosci, aby przy uzyciu Tip+ i Tip— uzyskac czysty
regulacje predkosci bez nadrzednego regulatora pozyciji.

e Optymalizacja regulatora pozycji: Wybrac 1: Regulacja pozycji z bitami Tip-Step+ i Tip-Step-.
= |14 Tip Step:
Zdefiniowac wielkos$¢ kroku.
= 112 Predkos¢ Tip:
Zdefiniowaé predkosé Tip.
= |13 Przyspieszenie Tip:
Do przyspieszenia Tip wybra¢ wartos¢ wyzszg o wspotczynnik 10 w poréwnaniu do predkosci.
= 145 Zwolnienie Tip:

Do zwolnienia Tip wybra¢ wartos¢ wyzszg o wspoétczynnik 10 w poréwnaniu do predkosci.

= |18 Zryw Tip:
Do zrywu Tip wybra¢ wartos¢ wyzszg o wspoétczynnik 10 w poréwnaniu do przyspieszenia.
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16.4 Schemat przebiegu

Ponizsza ilustracja przedstawia schemat przebiegu optymalizacji kaskady regulacji. Niezbedne kroki zalezg od trybu

sterowania. Informacje na temat optymalizacji zaktadajg nastepujgce tryby sterowania:
= B20 = 64: SSM — Sterowanie wektorowe dla serwomotoréw synchronicznych
= B20 =2: ASM — sterowanie wektorowe do silnikéw asynchronicznych

= B20 =32: LM — Sterowanie wektorowe bezczujnikowe do silnikow Lean

( Uktad napedowy J
]

! !

Serwomotor synchroniczny, g
( silnik asynchroniczny Silnik Lean

llustr. 36: Schemat przebiegu optymalizacji na podstawie waznych parametréw

Ustawienie wstepne przy silnikach Lean — ocena predkosci obrotowej
Regulator predkosci — zdefiniowanie filtréw dla predkosci aktualnej
Regulator predkosci — zdefiniowanie cztonu proporcjonalnego
Regulator predkosci — zdefiniowanie cztonu catkujacego

Regulator pozycji — zdefiniowanie cztonu proporcjonalnego

v A W N L O

Regulator pozycji — zdefiniowanie sterowania wstepnego regulatora predkosci
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16.5 Regulator pradu - wskazowki
Ustawienia regulatora pradu zalezg wytacznie od typu silnika, a nie od obcigzenia lub aplikacji.
Nie dokonywac¢ zmian w regulatorze pradu, jesli uzywa sie komponentéw STOBER!

Dane silnika STOBER znajduja sie w bazie danych silnikéw DriveControlSuite oraz na elektronicznej tabliczce znamionowe;.
S3 one przesytane podczas projektowania lub odczytu tabliczki znamionowej do odpowiednich parametréw. Jednoczesnie
zapisywane sg wszystkie dodatkowe dane hamulca i enkodera. Ustawienia te zostaty zmierzone na stanowisku testowym
STOBER i nie wymagajg juz zmiany.

16.6 0: Ustawienie wstepne przy silnikach Lean - ocena
predkosci obrotowe;j

W przypadku uzywania silnika Lean serii LM w DriveControlSuite sa dostepne dwie metody okreslania predkosci obrotowej.
W parametrze B104 jest ustawiona metoda obserwacji, ktéra nadaje sie do wiekszosci aplikacji. Decydujgcg kwestig w tej
metodzie jest jednak okreslenie stosunku bezwtadnosci masy obcigzenia do silnika w parametrze C30.

Skutki

Okreslenie stosunku bezwtadnosci masy stuzy do dostosowania wyznaczania predkosci obrotowej modelu do rzeczywistych
warunkow maszyny.

Przebieg
1. Uzywac wartosci domysinej B104 = 0: Mocny.

2. W C30 nalezy wprowadzi¢ stosunek bezwtadnosci masy obcigzenia do silnika na podstawie szacunkowej bezwtadnosci
masy na wale silnika.

Informacja

Ustawienie w B104 zmienia¢ wytgcznie wtedy, gdy nie mozna okresli¢ bezwtadnosci masy lub obcigzenie szybko sie zmienia.

Informacja

W przypadku C30 odchylenie do wspdtczynnika 2 ma tylko niewielki wptyw na dynamike. W razie potrzeby mozna jednak
zoptymalizowac¢ wartos¢ poprzez poroéwnanie z predkoscig rzeczywistg 188 podczas przyspieszania i hamowania.
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16.7 1: Regulator predkosci - filtry predkosci aktualnej

Ponizsza ilustracja przedstawia wptyw statej czasowej filtra dolnoprzepustowego na regulator predkosci.

Vset Regulator PI

Referencja T —(— — M/Fe

Filtr
dolnoprzepustowy T T

: Kp Czas

o T Vact

Czas

llustr. 37: Regulator predkosci — filtry dla predkosci aktualnej

Statg czasowg filtra dolnoprzepustowego dla predkosci aktualnej enkodera silnika definiuje sie w C34.

Skutki

C34 ma wptyw na ptynnos$¢ dziatania silnika i dynamike osiggalng przez naped. Wzrost C34 powoduje zwiekszenie ptynnosci
i zmniejszenie dynamiki.

Ponadto C34 ma rowniez bezposredni wptyw na maksymalny mozliwy wspotczynnik, poniewaz dtugi czas filtracji oznacza
rowniez dtugi czas martwy.

Przebieg

Wartos¢ C34 wybrac na tyle duzg, aby zminimalizowac zaktécenia pomiaru i kwantyzacji, lecz mozliwie matg, aby unikng¢
niepotrzebnego czasu martwego, ktéry powoduje niestabilnos¢ systemu i zmniejsza dynamike.

Wartosci orientacyjne C34 sg podane w ponizszej tabeli.

Typ enkodera Interfejs enkodera Wartosc orientacyjna C34 [ms]

EBI 135 EnDat 2.2 cyfrowy 0,4-0,6
EBI 1135 EnDat 2.2 cyfrowy 0,4-0,6
ECI 119 EnDat 2.2 cyfrowy 0,4-0,6
ECI 1118-G1 EnDat 2.1 cyfrowy 1,4-1,8
ECI 1118-G2 EnDat 2.2 cyfrowy 0,4-0,6
ECI 1119 EnDat 2.2 cyfrowy 0,4-0,6
ECI 1319 EnDat 2.1 cyfrowy 1,2-1,8
ECN 1113 EnDat 2.1 cyfrowy 0,8-1,2
ECN 1123 EnDat 2.2 cyfrowy 0,2-0,4
ECN 1313 EnDat 2.1 cyfrowy 0,8-1,2
ECN 1313 EnDat 2.1 Sin/Cos 0,2-0,8
ECN 1325 EnDat 2.2 cyfrowy 0,0-0,2
EDM 35 HIPERFACE DSL 0,4-0,6
EDS 35 HIPERFACE DSL 0,4-0,6
EKM 36 HIPERFACE DSL 0,4-0,6
EKS 36 HIPERFACE DSL 0,4-0,6
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Typ enkodera Interfejs enkodera Wartosc¢ orientacyjna C34 [ms]

EQl 1130

EQI 1131

EQI 1329

EQI 1331

EQN 425

EQN 425

EQN 1125

EQN 1125

EQN 1135

EQN 1325

EQN 1325

EQN 1337

Inkrementalny; 1024 inkrementy/obrot
Inkrementalny; 2048 inkrementy/obrot
Inkrementalny; 4096 inkrementy/obrét
Resolver; liczba biegundéw 2

Resolver; liczba biegundw 4

Resolver; liczba biegundéw 6

Resolver; liczba biegundéw 8

Tab. 169: Wartosci orientacyjne C34

EnDat 2.1 cyfrowy
EnDat 2.2 cyfrowy, EnDat 3
EnDat 2.1 cyfrowy
EnDat 2.1 cyfrowy
EnDat 2.1

Ssl

EnDat 2.1 cyfrowy
EnDat 2.1 Sin/Cos
EnDat 2.2 cyfrowy
EnDat 2.1 cyfrowy
EnDat 2.1 Sin/Cos
EnDat 2.2 cyfrowy
HTL/TTL

HTL/TTL

HTL/TTL
Analogowy
Analogowy
Analogowy

Analogowy

1,4-1,8
0,4-0,6
1,2-1,8
1,2-1,8
0,8-1,2
0,8-1,2
0,8-1,2
0,4-0,8
0,2-0,4
0,8-1,2
0,2-0,8
0,0-0,2
2,0

1,4

0,8

1,4-2,0
1,2-1,8
1,0-1,6
08-1,4

W przypadku silnikéw Lean przy pierwszym potgczeniu silnika regulatora napedu wartos¢ jest przejmowana automatycznie

z oprogramowania sprzetowego regulatora napedu (warunek: B100 # 0: dowolne ustawienie).

Pomiar Scope

Warunki:

= 126 = 0: Regulacja predkosci

= (34 = wartosc orientacyjna lub wartos¢ z oprogramowania sprzetowego

Parametry do pomiaru Scope:
= E06 Predkos¢ zadana silnika

= E15 Enkoder silnika v
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16.8 2: Regulator predkosci - czton proporcjonalny

Ponizsza ilustracja przedstawia wptyw cztonu proporcjonalnego na regulator predkosci.

> M/Fset

Regulator PI
2] K»
Vset X )=
Referencja T (‘D—’
Catka
Filtr
dolnoprzepustowy Q .[
@_’ KP
T Vit Czas
Czas

llustr. 38: Regulator predkosci — czton proporcjonalny

Czton proporcjonalny K, regulatora predkosci definiuje sie w C31.

Skutki

Zmiana cztonu proporcjonalnego ma wptyw rowniez na czton catkujgcy. Przyczyng jest nastepujaca zaleznosé:

Czton catkujacy K, regulatora predkosci wynika z cztonu proporcjonalnego K, oraz czasu zdwojenia T,

(K, =K, +T,=C31xC35+C32).

Przebieg

1. Rozpoczac od wartosci domysinej dla C31.

2. Dlaczasu zdwojenia w C32 wprowadzi¢ najpierw wartos¢ 0 ms, aby dezaktywowac czton catkujacy.

3. Zwiekszy¢ wartos¢ C31 do granicy stabilnosci.

4. Zdefiniowaé warto$¢ C31 mniej wiecej 10% ponizej granicy stabilnosci.

Pomiar Scope
Warunki:
= |26 = 0: Regulacja predkosci
= (34 = wartosc orientacyjna lub wartos¢ z oprogramowania sprzetowego
= C32=0ms
= C31=np. 10, 20, 50, 150 i 200%
Parametry do pomiaru Scope:
= E06 Predkos¢ zadana silnika

= E15 Enkoder silnika v
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llustr. 39: Scope — czton proporcjonalny regulatora predkosci (C31), wartos¢ domysina

Zielony Wartosc zadana

Brazowy  Wartosc¢ rzeczywista przy wartosci domysinej

llustr. 40: Scope — czton proporcjonalny regulatora predkosci (C31), ustawienie domysine, drgania graniczne

11/2024 | ID 443272.09

Zielony Wartos¢ zadana

Czerwony Wartos¢ rzeczywista, ktéra wykazuje drgania graniczne po osiggnieciu granicy stabilnosci
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llustr. 41: Scope — czton proporcjonalny regulatora predkosci (C31), ustawienie domysine, wartos¢ zoptymalizowana

Zielony Wartosc zadana

26tty Wartos¢ aktualna przy zoptymalizowanym cztonie
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194

Dla ponizszego pomiaru Scope zwiekszono wspdtczynnik powiekszenia, aby na podstawie dalszych wartosci pokazac
oscylacje odpowiedzi skokowej, ktéra po osiggnieciu granicy stabilnosci przechodzi w drgania graniczne.

llustr. 42: Scope — czton proporcjonalny regulatora predkosci (C31), ustawienie domysine, oscylacja odpowiedzi skokowej

Zielony Wartos¢ zadana

Turkusowy Wartosc aktualna pokazujaca krétka oscylacje odpowiedzi skokowej
Z6tty Wartosc¢ aktualna przy zoptymalizowanym cztonie

Brgzowy  Wartosc¢ rzeczywista przy wartosci domysinej

Rézowy Wartos¢ aktualna pokazujaca dtuga oscylacje odpowiedzi skokowej z wybiegiem
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Ponizsza ilustracja przedstawia wptyw cztonu catkujgcego na regulator predkosci.

Vset

Regulator PI

3: Regulator predkosci - czton catkujgcy

Referencja T

Filtr
dolnoprzepustowy

-

T Vact

Czas

llustr. 43: Regulator predkosci — czton catkujacy

Ke

.

Catka

O

Czas

e

> M/Fset

Czton catkujacy K, regulatora predkosci wynika z cztonu proporcjonalnego K, oraz czasu zdwojenia T,

(K, = K, + T, = C31 x C35 + C32).

Skutki

Ze wzgledu na to, ze wartos¢ C31 zostata zoptymalizowana w poprzednim kroku, tutaj czton catkujgcy optymalizuje sie

poprzez zmiane czasu zdwojenia w C32.

Przebieg

1. Rozpocza¢ od wartosci domysinej dla C32.

2. Zredukowad warto$¢ C32, aby uzyskac szybsza regulacje. Nalezy pamietad, ze przy C32 < 1 ms czton catkujacy jest

nieaktywny.

3.  Zwiekszy¢ wartos$¢ C32 do granicy stabilnosci.

4. Zdefiniowa¢ wartos¢ C32 mniej wiecej 10% powyzej granicy stabilnosci.

Pomiar Scope
Warunki:

= 126 = 0: Regulacja predkosci

= (34 = wartos¢ orientacyjna lub wartos$¢ z oprogramowania sprzetowego

= (31 = wartosc juz zoptymalizowana

= C32=np.0,5,10i50 ms
Parametry do pomiaru Scope:

= E06 Predkos¢ zadana silnika

= E15 Enkoder silnika v
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llustr. 44: Scope — czton catkujacy regulatora predkosci (C32)

Zielony Wartos¢ zadana

Czerwony Wartos¢ aktualna pokazujgca oscylacje odpowiedzi skokowej

Z6tty Wartosc¢ aktualna przy zoptymalizowanym cztonie

Brazowy  Warto$c¢ rzeczywista przy wartosci domysinej

Turkusowy Warto$¢ aktualna przy nieaktywnym cztonie (< 1)

16.10  Regulator predkosci — podsumowanie

Podsumowanie optymalizacji regulatora predkosci:

Proste enkodery wymagaja wiekszej filtracji.

Wieksza filtracja powoduje zmniejszenie maksymalnego mozliwego cztonu.
Ustawiony wstepnie czton jest wystarczajacy w prostych aplikacjach.

Tylko przy wyzszej dynamice potrzebny jest wyzszy czton.

Bez cztonu catkujacego nie uzyska sie doktadnosci stacjonarnej, poniewaz nie osiggnie sie predkosci zadane;j.
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16.11 4: Regulator pozycji — czton proporcjonalny

Ponizsza ilustracja przedstawia wptyw cztonu proporcjonalnego na regulator pozycji.

Xact
Ax Regulator P
T \
Xset > Q 2 > + Vset
| .
Xset T
. O
Vaer (x)

Sterowanie wstepne

llustr. 45: Regulator pozycji — czton proporcjonalny

Czton proporcjonalny K; regulatora pozycji definiuje sie w 120.

Skutki

Im wyzszy czton, tym mniejszy jest btad pozycjonowania, lecz tym czulszy caty system.

Przebieg
1. Rozpoczac od wartosci domysinej dla 120.
2. Zwiekszy¢ wartos¢ 120 do granicy stabilnosci.

3. Zdefiniowac wartosc 120 mniej wiecej 10% ponizej granicy stabilnosci.

Pomiar Scope

Warunki:
= |26 = 1: Regulacja pozycji
= (34 = wartosc orientacyjna lub wartos¢ z oprogramowania sprzetowego
= (31 =wartosc juz zoptymalizowana
= (32 = wartosc juz zoptymalizowana
= |20 =np. 10, 20,i 50

Parametry do pomiaru Scope:
= 196 Pozycja zadana
= 180 Pozycja aktualna
= |84 Btad pozycjonowania
= EO06 Predkos¢ zadana silnika

= E15 Enkoder silnika v
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16.12  5: Regulator pozycji — sterowanie wstepne regulatora

predkosci

Ponizsza ilustracja przedstawia wptyw sterowania wstepnego na regulator pozycji.

Xact

Ax Regulator P

Xset l I\,

Xset T

+ Vet

Vset ?
(5]

Sterowanie wstepn

llustr. 46: Regulator pozycji — sterowanie wstepne regulatora predkosci

W przypadku sterowania wstepnego zewnetrznego przez sterownik lub wewnetrznego przez naped, poza pozycjg zadang

dodatkowo obliczana jest predkos¢ zadana. W 125 nalezy zdefiniowad, ile z tego przesytane jest bezposrednio do regulatora

predkosci.

Skutki

Sterowanie wstepuje zmniejsza obcigzenie regulatora pozycji oraz redukuje btad pozycjonowania. Nalezy jednak pamietad,

ze im wieksze sterowanie wstepne, tym wieksza czutos¢ systemu.

Przebieg

1. Rozpoczac od wartosci domysinej 95% dla 125.

2. Zmniejszy¢ wartos¢ 125 w przypadku pojawienia sie oscylacji systemu.

Pomiar Scope

Warunki:

= 126 = 1: Regulacja pozycji

= (34 = wartosc orientacyjna lub wartos¢ z oprogramowania sprzetowego

= (31 =wartosc juz zoptymalizowana
= (32 = wartosc juz zoptymalizowana
= |20 = wartos¢ juz zoptymalizowana
" 25=np.50i95%

Parametry do pomiaru Scope:
= |96 Pozycja zadana
= 180 Pozycja aktualna
= |84 Btad pozycjonowania
= EO06 Predkos¢ zadana silnika

= E15 Enkoder silnika v
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16.13 Regulator pozycji - podsumowanie
Podsumowanie optymalizacji regulatora pozycji:

= Jesli regulator predkosci jest zoptymalizowany, regulator pozycji wymaga jedynie nieznacznych korekt.

16.14  Przypadki specjalne

W opisanych ponizej przypadkach do optymalizacji wazne s3 dalsze parametry.

16.14.1  Regulator pradu - silnik osigga nasycenie

Przy wysokich prgdach serwomotory synchroniczne wykazujg nasycenie.

Skutki
Po osiggnieciu granicy nasycenia wyzszy prad silnika nie wytwarza wiekszego natezenia pola i przy dalszym wzroscie pradu
pojawia sie oscylacja.
Przebieg
1. Wpykonac operacje B41 Pomiar silnika.
= Zostang zmierzone parametry elektryczne silnika i wyznaczone wspdtczynniki charakterystyki nasycenia (B60).
2. Aktywowac sledzenie regulacji pragdu w B59.

= Cztony regulacji sg dopasowywane do charakterystyki nasycenia silnika.

Pomiar Scope
Parametry do pomiaru Scope:
= E166 Iq zadany

= E93-q

llustr. 47: Scope — silnik osigga nasycenie, bez $ledzenia (B59)

Zielony Prad zadany
Czerwony Prad aktualny
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200

llustr. 48: Scope — silnik osigga nasycenie, ze sSledzeniem (B59)

Zielony Prad zadany
Czerwony Prad aktualny

16.14.2 Regulator predkosci — wysoki moment zadany
C36 Filtr dolnoprzepustowy zadany M/F:

Jesli np. przy maksymalnym obcigzeniu regulatora napedu moment zadany znacznie wzrasta, to za pomoca tego parametru
mozna filtrowa¢ moment zadany. Filtr zapobiega oscylacji odpowiedzi skokowej momentu obrotowego oraz wynikajgcych z
tego nadmiernych pradéw. Dziatanie C36 definiuje sie za pomocg C37.

16.14.3  Regulator pozycji - tarcie lub luz
123 Regulator pozycji, zakres nieczutosci:

Aby unikngé oscylacji regulacji wskutek tarcia lub luzu mechanicznego, mozna za pomoca tego parametru wytgczyé

regulacje pozycji w waskim zakresie.

16.14.4 Regulator pozycji — zta rozdzielczos¢
C33 Filtr dolnoprzepustowy v zad.:

Za pomocg tego parametru mozna wyréwnac predkos¢ zadang, jesli z powodu jednego z ponizszych warunkdw obliczenie
pozycji zadanej lub rzeczywistej jest zbyt niedoktadne:

= Aplikacje oparte na sterowaniu ze zt3 lub niewielkg kwantyzacjg wartosci zadane;j

= Aplikacje oparte na sterowaniu ze zf3 rozdzielczoscig enkodera master
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17 Hamulec

Bez opcji SX6 regulator napedu zapewnia test funkcjonalny dla jednego hamulca.

Przy wyposazeniu w modut bezpieczeristwa SX6 regulator napedu oferuje bezpieczne zarzadzanie hamulcami. Bezpieczne
zarzadzanie hamulcami spetnia zalecenia DGUV zawarte w informatorze 005/2021 dla osi obcigzonych grawitacyjnie.
Spetnione sg rowniez wymagania dotyczace zabezpieczania osi obcigzonych grawitacyjnie zgodnie z norma EN 1SO 16090-1
z 2018 roku.

W ponizszych rozdziatach opisano podstawowe ustawienia hamulcéw za pomocg oprogramowania do uruchomienia
DriveControlSuite.

# SX6 Funkcjonalny test hamulcéw z 1 hamulcem X2A i X2B
SX6 Bezpieczne zarzadzanie hamulcami z 1 hamulcem X2A lub X2B
SX6 Bezpieczne zarzadzanie hamulcami z 2 hamulcami X2Ai X2B

Tab. 170: Zastosowania do testow hamulcéw i bezpiecznego zarzadzania hamulcami

Bez modutu bezpieczenstwa SX6 hamulec osi A jest podfaczony do X2A, a hamulec osi B do X2B.

W przypadku modutu bezpieczeristwa SX6 hamulec 1 i hamulec 2 w PASmotion Safety Configurator musza by¢ przypisane
do zaciskdw X2A i X2B za posrednictwem funkcji bezpieczeristwa Safe Brake Control 2-pin. (SBC).

05 obcigzona grawitacyjnie z hamulcem

Informacja

Przy zastosowaniu osi obcigzonej grawitacyjnie z hamulcem nalezy zawsze wytgczac¢ naped poprzez kontrolowane
zatrzymanie, np. poprzez szybkie zatrzymanie. Zapobiega to opadnieciu osi przed catkowitym wtgczeniem hamulca.

Blizsze informacje na temat aplikacji znajdujg sie w odpowiedniej instrukcji (patrz Dalsze informacje [P 408]).

17.1 Aktywacja hamulca
Hamulce aktywuje sie w parametrze FOO.

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent odpowiednig

projektowang os.
2. Wybrac asystenta Hamulec.

3. FOO Hamulec:
Wybrac 1: Aktywne, jesli silnik jest sterowany w petli zamknietej i aby zapisywa¢ moment obrotowy w momencie
wigczenia hamulca. W takim przypadku zapisany moment zostanie wytworzony ponownie przed zwolnieniem
hamulcéw. Opcje te nalezy wybraé na przyktad przy osiach obcigzonych grawitacyjnie.
Jesli natomiast przy zwolnieniu hamulcéw ma nastgpic tylko namagnesowanie silnika, nalezy wybrac¢ opcje 2: Bez

zapisywania momentu/sity.

4. W razie potrzeby wprowadzi¢ czasy zwalniania i wiaczania hamulcéw (patrz Czas zwolnienia i czas wigczenia hamulca

[r 216]).
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17.2 Pomiar hamulca
W przypadku hamulcéw o nieznanych czasach zwalniania i wigczania hamulca mozna zmierzyc te czasy.

Blizsze informacje na temat warunkéw oraz doktadnego przebiegu patrz Pomiar hamulca [P 217].

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Zagrozenie zycia przez obcigzong grawitacyjnie o$ pionowg!

Podczas tej operacji nastepuje zwolnienie hamulcow i rozpoczecie ruchu. W tym czasie silnik nie wytwarza lub wytwarza
tylko ograniczony moment obrotowy / site. O$ ponowa obcigzona grawitacyjnie mogtaby wtedy opasc.

= Upewnic sig, ze ruch w podanym zakresie jest mozliwy bez zagrozenia.

= Zabezpieczy¢ obszar poza zasiegiem ruchu na wypadek dalszego opuszczenia obcigzonej grawitacyjnie osi pionowej.

v Istnieje potaczenie online miedzy DriveControlSuite a regulatorami napedu.
v" Regulator napedu jest gotowy do wigczenia (E48 = 2: Gotowy do wtaczenia).

v" Hamulec jest aktywowany.

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent odpowiednia

projektowang os.
2.  Wybrac asystenta Hamulec > Test hamulca.

3. B306 Dopuszczalny kierunek testu hamulcow:
Okresli¢ dozwolony kierunek ruchu. Pomiar odbywa sie tylko w jednym kierunku. Jesli dozwolone sg oba kierunki

obrotu, zostanie wykonany ruch w kierunku dodatnim.

4. B307 Okno postoju testu hamulcow:
Wohisac kat obrotu, jaki naped ocenia jako predkos¢ zerowa.

5.  Woybrac asystenta Hamulec > Pomiar hamulca.
6. Klikngé Pomiar czasu zwalniania/wtaczania hamulca.
= Zostanie wykonany pomiar hamulca.
= Zmierzone czasy zostang zapisane w FO4 oraz FO5.
= F96[1] pokazuje postep.
= F96[2] pokazuje wynik operacji.
7. Nastepnie zapisa¢ zmierzone wartosci w pamieci nieulotnej (A0O).

W przypadku 2 hamulcéw mierzone sg czasy zwolnienia i wigczenia obu hamulcow.
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17.3 Test funkcjonalny hamulca

Za pomocg testu hamulca mozna sprawdzié, czy hamulec jest jeszcze w stanie wytworzy¢é wymagany moment trzymania lub

site trzymania.

Dalsze informacje na temat testu i obliczania momentdéw testu patrz Test hamulca [P 219] i Obliczenie momentu [» 220].

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Zagrozenie zycia przez obcigzong grawitacyjnie o$ pionowg!

Podczas tej operacji zamkniety hamulec jest obcigzany okreslonym momentem testowym lub okreslong sitg testowa. Jesli
moment lub sita testowa przekracza moment lub site trzymania hamulca, nastepuje ruch osi. O$ ponowa obcigzona

grawitacyjnie mogtaby wtedy opasé.

= Upewnic sig, ze ruch nie spowoduje zagrozenia.

v' Istnieje potgczenie online miedzy DriveControlSuite a regulatorami napedu.
v' Regulator napedu jest gotowy do wtgczenia (E48 = 2: Gotowy do wigczenia).

v" Hamulec jest aktywowany.

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent odpowiednia

projektowang os.
2. Wybrac asystenta Hamulec > Test hamulca.

3. B304 Test hamulca maks. dodatni M/F:
Whpisa¢ moment lub site testu, jaki(-g) hamulec musi utrzymac przy obrocie w kierunku dodatnim.

4. B305 Test hamulca maks. ujemny M/F:

Wopisa¢ moment lub site testu, jaki(-3) hamulec musi utrzymad przy obrocie w kierunku ujemnym.

5. E65 Aktualny maksymalny dodatni M/F:
Ograniczenie w regulatorze napedu musi dopuszcza¢ wartos¢ zapisang w B304.

6. E66 Aktualny maksymalny ujemny M/F:
Ograniczenie w regulatorze napedu musi dopuszczaé wartos¢ zapisang w B305.

7. B306 Dopuszczalny kierunek testu hamulcow:
Okresli¢ dozwolony kierunek ruchu. Jesli dozwolone s3g oba kierunki obrotu, najpierw zostanie wykonany ruch w

kierunku dodatnim.

8. B307 Okno postoju testu hamulcow:

Wprowadzi¢ dopuszczalne okno zatrzymania.
9. Klikng¢ Test hamulca.
Zostanie wykonany test hamulca.
B300[1] pokazuje postep.

B300[2] pokazuje wynik operacji.

S g ¢ o

przypadku 2 hamulcéw testowane sg oba hamulce.
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17.4 Dotarcie hamulca

Celem dotarcia hamulca jest usuniecie powtok na powierzchni ciernej, ktére mogtyby mieé negatywny wptyw na dziatanie
hamulca. Wiecej informacji patrz Dotarcie hamulca [» 222].

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Zagrozenie zycia przez obcigzong grawitacyjnie o$ pionowa!

Podczas tej operacji nastepuje zwolnienie hamulcéw i rozpoczecie ruchu. W tym czasie silnik nie wytwarza lub wytwarza
tylko ograniczony moment obrotowy / site. O$ ponowa obcigzona grawitacyjnie mogtaby wtedy opasé.

= Upewnic sig, ze ruch w podanym zakresie jest mozliwy bez zagrozenia.

= Zabezpieczy¢ obszar poza zasiegiem ruchu na wypadek dalszego opuszczenia obcigzonej grawitacyjnie osi pionowej.

v' Istnieje potgczenie online miedzy DriveControlSuite a regulatorami napedu.
v" Regulator napedu jest gotowy do wigczenia (E48 = 2: Gotowy do wigczenia).

v" Hamulec jest aktywowany.

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent odpowiednig

projektowang os.
2. Wybrac asystenta Hamulec > Dotarcie hamulca.

3. B306 Dopuszczalny kierunek testu hamulcow:
Okresli¢ dozwolony kierunek ruchu. Jesli dozwolone sg oba kierunki obrotu, najpierw zostanie wykonany ruch w

kierunku dodatnim.

4. B308 Liczba cykli docierania:

Whpisac, jak czesto hamulec ma witaczy¢ sie podczas obrotu w jednym kierunku.

5. B309 Liczba cykli docierania:

Whpisac, jak czesto naped ma dociera¢ w kazdym kierunku.
6. Klikng¢ Dotarcie hamulca.
Zostanie wykonanie dotarcie hamulca.

B301[1] pokazuje postep.

4 4 0

B301[2] pokazuje wynik operacji.
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17.5 Dotarcie hamulca 2

Celem dotarcia hamulca jest usuniecie powtok na powierzchni ciernej, ktére mogtyby mieé negatywny wptyw na dziatanie
hamulca. Wiecej informacji patrz Dotarcie hamulca [» 222].

Hamulec 2 jest dostepny wytacznie w potaczeniu z modutem bezpieczeristwa SX6.

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Zagrozenie zycia przez obcigzong grawitacyjnie o$ pionowg!

Podczas tej operacji nastepuje zwolnienie hamulcow i rozpoczecie ruchu. W tym czasie silnik nie wytwarza lub wytwarza
tylko ograniczony moment obrotowy / site. O$ ponowa obcigzona grawitacyjnie mogtaby wtedy opasc.

= Upewnic sig, ze ruch w podanym zakresie jest mozliwy bez zagrozenia.

= Zabezpieczy¢ obszar poza zasiegiem ruchu na wypadek dalszego opuszczenia obcigzonej grawitacyjnie osi pionowej.

v Istnieje potgczenie online miedzy DriveControlSuite a regulatorami napedu.
v" Regulator napedu jest gotowy do wigczenia (E48 = 2: Gotowy do wtaczenia).

v" Hamulec 2 jest aktywowany.

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent odpowiednia

projektowang os.
2. Woybraé asystenta Hamulec > Dotarcie hamulca 2.

3. B306 Dopuszczalny kierunek testu hamulcow:
Okresli¢ dozwolony kierunek ruchu. Jesli dozwolone sg oba kierunki obrotu, najpierw zostanie wykonany ruch w

kierunku dodatnim.

4. B308 Liczba cykli docierania:
Whisac, jak czesto hamulec ma wiaczy¢ sie podczas obrotu w jednym kierunku.

5. B309 Liczba cykli docierania:
Wopisac, jak czesto naped ma dociera¢ w kazdym kierunku.

6. Klikna¢ Dotarcie hamulca 2.
Zostanie wykonanie dotarcie hamulca.

B302[1] pokazuje postep.

4 4 8

B302[2] pokazuje wynik operacji.
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17.6 Wiecej na temat hamulca?

W ponizszych rozdziatach objasniono najwazniejsze pojecia i ustawienia.

17.6.1 Bezposrednie i posrednie podtaczenie hamulca
Regulator napedu SC6 umozliwia bezposrednie podtgczenie hamulca 24 V. o poborze pradu do 2,5 A. Hamulec o innym
napieciu zasilajgcym lub wyzszym poborze pradu mozna podtgczy¢ posrednio np. przez stycznik.
Regulator napedu bez opcji SX6
Dostepne sg nastepujace opcje podtgczenia:
= Bezposrednio do X2A, X2B (z monitorowaniem lub bez)
= Posrednio do X2A, X2B (z monitorowaniem lub bez)
Bez modutu bezpieczenstwa SX6 hamulec osi A jest podtgczony do X2A, a hamulec osi B do X2B.

Hamulce mozna monitorowac za pomocg parametru F105. Do monitorowania konieczna jest wersja sprzetowa regulatora
napedu > 100 i wersja oprogramowania sprzetowego od V 6.5-L (tabliczka znamionowa: HW > 100; parametr: E52[1] > 100).

Regulator napedu z opcjg SX6
Dostepne sg nastepujgce opcje podtaczenia:
= Bezposrednio do X2A, X2B (z monitorowaniem)
= Posrednio do X2A, X2B (z monitorowaniem lub bez)

W przypadku modutu bezpieczeristwa SX6 hamulec 1 i hamulec 2 w PASmotion Safety Configurator muszg by¢ przypisane
do zaciskdw X2A i X2B za posrednictwem funkcji bezpieczenstwa Safe Brake Control 2-pin. (SBC).

17.6.2 Wymuszenie zwolnienia

Istnieje mozliwos¢ zwolnienia hamulcéw za pomoca funkcji wymuszenia, gdy modut mocy jest wytaczony. Funkcja
wymuszenia zwolnienia jest dostepna tylko przy wewnetrznym sterowaniu hamulcem. Wymuszenie zwolnienia definiuje sie
w parametrze FO6 (sygnat: FO7).

Przy aktywnym wymuszeniu zwolnienia nie mozna aktywowac napedu.

Gdy naped jest aktywowany, nie mozna wykona¢ wymuszenia zwolnienia, aby nie zaktécaé automatycznego sterowania
hamulcem i powigzanych procesow.

Hamulca nie mozna zwolni¢ w przypadku STO poprzez wymuszenie zwolnienia i jest on sterowany przez modut
bezpieczenstwa SX6.

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Zagrozenie zycia przez obcigzong grawitacyjnie o$ pionow3g!

W przypadku uzywania wymuszenia zwolnienia hamulec zostanie zwolniony przy nieaktywnym module mocy. Moze to
spowodowac niekontrolowany upadek osi obcigzonej grawitacyjnie.

= Wymuszenie zwolnienia nalezy stosowac tylko w przypadku osi nieobcigzonych grawitacyjnie lub nalezy zabezpieczy¢
osie zewnetrznie.
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17.6.3

W przypadku wewnetrznego sterowania hamulcem regulator napedu steruje hamulcami, uwzgledniajgc czasy zwalniania i
wiaczania hamulca. W przypadku aplikacji na bazie sterowania istnieje mozliwos¢ przetaczania z wewnetrznego
(automatycznego) sterowania hamulcem przez regulator napedu na zewnetrzne sterowanie hamulcem przez sterownik.

Przeglad

Ponizsze schematy ilustrujg sterowanie hamulcem wraz z odpowiednimi parametrami z perspektywy aplikacji.

Wewnetrzne i zewnetrzne sterowanie hamulcem

Drive Based

A180.6

llustr. 49:

CiA 402

A515.14

llustr. 50:

FO6
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1: Wysoki

2: Parametr
3:DI1

4: DI1 odwrdcong

F108

|
0: wewn. |
I
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Wymuszenie zwolnienia hamulca
FO7[0]
FO7[1]
FO7(2]

Sterowanie hamulcem zewnetrz
F101[0]
F101[1]
F101[2]

Sterowanie hamulcem w aplikacjach typu Drive Based

FO6

0: Niski

1: Wysoki

2: Parametr
3:DI1

4: DI1 odwrécone)

0
A515.14

Sterowanie hamulce

PROFIdrive

M515.12

llustr. 51: Sterowanie hamulcem w aplikacji PROFIdrive
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00—

M515.12

1:Zewnetrzny

Wymuszenie zwolnienia hamulca
FO7[0]
FO7[1]
FO7[2]

Sterowanie hamulcem zewnetrz
F101[0]
F101[1]
F101[2]

Wymuszenie zwolnienia hamulca
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Sterowanie hamulcem zewnetrz
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F101[2]
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17.6.3.1 Wewnetrzne sterowanie hamulcem

W przypadku wewnetrznego sterowania hamulcem regulator napedu steruje hamulcami, uwzgledniajac czasy zwalniania i
wiaczania hamulca. Wewnetrzne sterowanie hamulcem aktywuje sie w parametrze FOO.

Informacja

Unika¢ wtgczania hamulca podczas ruchu osi, aby chroni¢ hamulec trzymajacy:
= Unika¢ niekontrolowanego zatrzymywania ruchomej osi.

= Aby dezaktywowac zezwolenie dla poruszajacej sie osi, wybrac dla A44 = 1: Aktywny (domysinie), aby w momencie
wytaczenia zezwolenia nastepowato szybkie zatrzymanie.

= Jako reakcje na alarm wybiera¢ zawsze szybkie zatrzymanie (A29 = 1: Aktywny, domyslnie) lub awaryjne hamowanie
(U30 = 1: Aktywny).

17.6.3.11 Eksploatacja z 1 hamulcem
Po wtgczeniu zezwolenia nastepuje zwolnienie hamulca razem z pierwszg komenda. Hamulec pozostaje zwolniony do czasu
wystgpienia jednego z nastepujacych zdarzen:
= Zdarzenie z reakcjg na alarm:
e  Modut mocy zostanie zablokowany
e Szybkie zatrzymanie (hamulec wtgcza sie dopiero po zakorczeniu szybkiego zatrzymania)
e Hamowanie awaryjne
= Wyiaczenie zezwolenia
= Sygnat szybkiego zatrzymania (hamulec wtgcza sie dopiero po zakoriczeniu szybkiego zatrzymania)
= Wtgczenie hamulca na koricu komendy ruchu (aplikacje typu Drive Based: 127/)53; parametr zalezy od wybranego trybu
pracy):
e 1: MC_MoveAbsolute
e 2: MC_MoveRelative
e 3: MC_MoveAdditive
e 5:MC_Stop
e 6: MC_Home (warunek: 130 # 5: Ustaw punkty referencyjne)

e 11: MC_Zatrzymanie
Hamulec mozna zwolni¢ za pomoca funkcji wymuszenia zwolnienia. Nalezy ustawi¢ to w parametrze FO6 (sygnat: FO7).

Hamulec moze by¢ monitorowany pod katem zwarcia i przerwania przewodu. Wymagana jest wersja sprzetowa regulatora
napedu > 100 i wersja oprogramowania sprzetowego od V 6.5-L (tabliczka znamionowa: HW > 100; parametr: E52[1] > 100).
Monitorowanie mozna ustawic lub wytgczy¢ w F105.
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17.6.31.2 Eksploatacja z T hamulcem (opcja SX6)

W potaczeniu z modutem bezpieczenistwa SX6 mozna obstugiwac¢ hamulec, ktory jest bezpiecznie sterowany i
monitorowany.

Informacja

Jesli hamulec ma by¢ bezpiecznie sterowany i monitorowany, funkcja bezpieczeristwa SBC musi by¢ sparametryzowana w
PASmotion Safety Configurator. Blizsze informacje znajdujg sie w instrukcji modutu bezpieczeristwa SX6.

Zwalnianie hamulca zalezy od parametryzacji w PASmotion Safety Configurator:
= Jesli pofaczenie jest nieaktywne , hamulec jest zwalniany po dezaktywacji STO
= Przy potaczeniu hamulca 1, hamulec jest zwalniany po wtgczeniu zezwolenia wraz z pierwsza komendg
= Przy potaczeniu hamulca 2, hamulec jest zwalniany po wtgczeniu zezwolenia
Przy aktywnym potgczeniu hamulec pozostaje zwolniony do momentu wystgpienia jednego z ponizszych zdarzen:
= Zdarzenie z reakcjg na alarm:
e Modut mocy zostanie zablokowany

e Szybkie zatrzymanie (hamulec wtgcza sie dopiero po zakorczeniu szybkiego zatrzymania)
e Hamowanie awaryjne
= Wytgczenie zezwolenia
= Sygnat szybkiego zatrzymania (hamulec wtgcza sie dopiero po zakoriczeniu szybkiego zatrzymania)
= Wtgczenie hamulca na koricu komendy ruchu (aplikacje typu Drive Based: J127/)53; parametr zalezy od wybranego trybu
pracy):
e 1: MC_MoveAbsolute
e 2: MC_MoveRelative
e 3: MC_MoveAdditive
e 5:MC_Stop

6: MC_Home (warunek: 130 # 5: Ustaw punkty referencyjne)

e 11: MC_Zatrzymanie
= STO

Hamulca nie mozna zwolni¢ w przypadku STO poprzez wymuszenie zwolnienia i jest on sterowany przez modut
bezpieczenstwa SX6.
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17.6.31.3 Praca z 2 hamulcami (opcja SX6)

W potaczeniu z modutem bezpieczenstwa SX6 istnieje mozliwosc¢ realizacji koncepcji z 2 hamulcami do zastosowan
zwigzanych z bezpieczenstwem.

Hamulec 1, zwykle hamulec przytrzymujacy silnik, jest uzywany do czestego i szybkiego przetaczania przy zatrzymanym
ruchu. Hamulec 2, zwykle zewnetrzny hamulec dodatkowy o znacznie dtuzszych czasach przetaczania, zwykle pozostaje
otwarty i jest uruchamiany tylko w wyjatkowych przypadkach. W tym przypadku hamulec 1 jest uzywany do zatrzyman
posrednich z wymaganym wiaczeniem hamulca w trybie roboczym, a hamulec 2 jest réwniez uzywany do bezpiecznego
zatrzymania w przypadku przedtuzonego zatrzymania, wytgczonego zezwolenia, STO lub awarii. Poniewaz czestotliwos¢
przetaczania hamulca 2 moze by¢ znacznie nizsza niz hamulca 1, mozna osiggna¢ wyzszg wartosc sredniego czasu do
niebezpiecznej awarii (MTTF;).

Informacja

Jesli hamulec ma by¢ bezpiecznie sterowany i monitorowany, funkcja bezpieczeristwa SBC musi by¢ sparametryzowana w
PASmotion Safety Configurator. Blizsze informacje znajdujg sie w instrukcji modutu bezpieczeristwa SX6.

Zwalnianie hamulca zalezy od parametryzacji w PASmotion Safety Configurator:
= Jesli potaczenie jest nieaktywne , hamulec jest zwalniany po dezaktywacji STO
= Przy potaczeniu hamulca 1, hamulec jest zwalniany po wtgczeniu zezwolenia wraz z pierwszg komenda
= Przy potaczeniu hamulca 2, hamulec jest zwalniany po wtgczeniu zezwolenia
Z reguty hamulec przytrzymujacy silnik jest potagczony z hamulcem 1, a hamulec dodatkowy z hamulcem 2.
Gdy potaczenie jest aktywne, hamulce pozostajg zwolnione do momentu wystgpienia jednego z ponizszych zdarzen:
= Zdarzenie z reakcjg na alarm:
e Modut mocy zostanie zablokowany
e Szybkie zatrzymanie (hamulec wtgcza sie dopiero po zakonczeniu szybkiego zatrzymania)
e Hamowanie awaryjne
= Wytgczenie zezwolenia
= Sygnat szybkiego zatrzymania (hamulec wtgcza sie dopiero po zakonczeniu szybkiego zatrzymania)

= Wtaczenie hamulca na koricu komendy ruchu (aplikacje typu Drive Based: J27/J53; parametr zalezy od wybranego trybu
pracy):
e 1: MC_MoveAbsolute
e 2: MC_MoveRelative
e 3: MC_MoveAdditive
e 5:MC_Stop
e 6: MC_Home (warunek: 130 # 5: Ustaw punkty referencyjne)
e 11: MC_Zatrzymanie
= STO

Hamulca nie mozna zwolni¢ w przypadku STO poprzez wymuszenie zwolnienia i jest on sterowany przez modut
bezpieczenstwa SX6.
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17.6.31.4 Wewnetrzne sterowanie hamulcem wedtug trybu sterowania

W ponizszych rozdziatach przedstawiono sterowanie hamulcem w zaleznosci od trybu sterowania (B20) dla 1 lub 2
hamulcéw przy sterowaniu wewnetrznym przez regulator napedu.

17.6.31.41 B20=0lub1
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llustr. 52: Sterowanie hamulcem w trybie sterowania B20 = 0: ASM — sterowanie U/f lub 1: ASM — kompensacja poslizgu U/f

W tych trybach sterowania dla silnikéw asynchronicznych bez enkodera silnika wysterowanie osi do ruchu nastepuje juz w
czasie zwalniania hamulca FO4.

FO2 to predkos¢ silnika asynchronicznego, jaka jest wytwarzana podczas czasu zwalniania hamulca FO4. FO3 to predkosé, od
ktorej wiaczane sg hamulce.

W czasie zwalniania hamulca dziata przyspieszenie zadane, obliczone na podstawie predkosci i czasu zwalniania (FO2, FO4).
W czasie wigczania hamulca dziata opdznienie zadane, obliczone na podstawie predkosci i czasu wiaczania (FO3, FO5).
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17.6.31.4.2 B20=2
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llustr. 53: Sterowanie hamulcem w trybie sterowania B20 = 2: ASM — sterowanie wektorowe

W tym trybie sterowania dla silnikdw asynchronicznych z enkoderem silnika wysterowanie osi do ruchu nastepuje po
uptywie czasu zwolnienia hamulca FO4.

W trybach pracy Blok ruchu oraz Komenda mozna w parametrze 142 zdefiniowa¢ czas oczekiwania na wtaczenie hamulca na
koncu komendy ruchu (J27, J53). Dzieki temu mozna wykonac po kolei kilka komend ruchu bez przerwy bez wigczenia
hamulca.

W przypadku zadawania momentu obrotowego / sity E170 to wymagany aktualnie zadany moment obrotowy lub
wymagana aktualnie zadana sita M/F, regulacji silnika (ograniczenie: E65, E66).

W F102 nalezy zdefiniowa¢ statyczne sterowanie wstepne momentem obrotowym / sitg dla regulatora predkosci, jesli dla
osi obcigzonych grawitacyjnie ma zosta¢ okreslone obcigzenie podstawowe. W zaleznosci od warunkéw maszyny stosuje sie
rézne ustawienia. Zalecenia dotyczace uruchomienia przy osiach obcigzonych grawitacyjnie patrz Przypadek specjalny:

zmiana obcigzenia przy wytgczonym module mocy [P 223].

Przy ustawieniu FOO = 1: Aktywne moment obrotowy wzgl. sita do nastepnego zwolnienia hamulca (F103) sg wyznaczane
automatycznie i mozna je zapisa¢ w pamieci nieulotnej. Moment obrotowy lub sita nie sg zapisywane, jesli FOO = 2: Bez
zapisywania momentu/sity.

Warto$¢ F103 jest wyznaczana wytacznie przy stabilnej regulacji i zwolnionym catkowicie hamulcu (F09). Wartos¢ F103 jest
wyznaczana, gdy predkos¢ aktualna enkodera silnika jest mniejsza od okna predkosci (|E15| < |C40]).

Namagnesowanie trzymajace B25 zapewnia, ze po zadziataniu hamulca do silnika nadal ptynie prad. Zmniejszenie
namagnesowania nastepuje, gdy silnik osiggnie predkos¢ zerowg i minie czas oczekiwania B27.

B25 ma wptyw na obcigzenie termiczne silnika. Przy spadku B25 zmniejsza sie obcigzenie termiczne silnika, lecz
jednoczesnie wydtuza sie czas reakcji przy zwalnianiu hamulcow.
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17.6.31.43 B20=3
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llustr. 54: Sterowanie hamulcem w trybie sterowania B20 = 3: ASM — Sterowanie wektorowe bezczujnikowe

W tym trybie sterowania dla silnikdw asynchronicznych bez enkodera silnika wysterowanie osi do ruchu nastepuje juz w
czasie zwalniania hamulca FO4.

FO2 to predkos¢ silnika asynchronicznego, jaka jest wytwarzana podczas czasu zwalniania hamulca FO4. FO3 to predkosé, od
ktorej wigczane sg hamulce.

W czasie zwalniania hamulca dziata przyspieszenie zadane, obliczone na podstawie predkosci i czasu zwalniania (FO2, FO4).
W czasie wigczania hamulca dziata opdznienie zadane, obliczone na podstawie predkosci i czasu wiaczania (FO3, FO5).

Namagnesowanie trzymajace B25 zapewnia, ze po zadziataniu hamulca do silnika nadal ptynie prad. Zmniejszenie
namagnesowania nastepuje, gdy predkosc silnika spadnie ponizej predkosci wigczenia hamulca FO3 i minie czas oczekiwania
B27.

B25 ma wptyw na obcigzenie termiczne silnika. Przy spadku B25 zmniejsza sie obcigzenie termiczne silnika, lecz
jednoczesnie wydtuza sie czas reakcji przy zwalnianiu hamulcow.
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17.6.3.1.4.4 B20=32,48,64 lub70
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llustr. 55: Sterowanie hamulcem w trybie sterowania B20 = 32: LM — Sterowanie wektorowe bezczujnikowe, 48: SSM —
Sterowanie wektorowe, enkoder inkrementalny, 64: SSM — Sterowanie wektorowe lub 70: SLM — sterowanie wektorowe

W tych trybach sterowania dla serwomotoréw synchronicznych lub synchronicznych silnikéw liniowych z enkoderem silnika
lub silnikdw Lean z bezczujnikowym sterowaniem wektorowym wysterowanie osi do ruchu nastepuje po uptywie czasu
zwolnienia hamulca FO4.

W trybach pracy Blok ruchu oraz Komenda mozna w parametrze 142 zdefiniowa¢ czas oczekiwania na wtaczenie hamulca na
koncu komendy ruchu (J27, J53). Dzieki temu mozna wykonac po kolei kilka komend ruchu bez przerwy bez wigczenia
hamulca.

W przypadku zadawania momentu obrotowego / sity E170 to wymagany aktualnie zadany moment obrotowy lub
wymagana aktualnie zadana sita M/F., regulacji silnika (ograniczenie: E65, E66).

W F102 nalezy zdefiniowaé statyczne sterowanie wstepne momentem obrotowym / sitg dla regulatora predkosci, jesli dla
osi obcigzonych grawitacyjnie ma zosta¢ okreslone obcigzenie podstawowe. W zaleznosci od warunkéw maszyny stosuje sie
rézne ustawienia. Zalecenia dotyczace uruchomienia przy osiach obcigzonych grawitacyjnie patrz Przypadek specjalny:

zmiana obcigzenia przy wytgczonym module mocy [P 223].

Przy ustawieniu FOO = 1: Aktywne moment obrotowy wzgl. sita do nastepnego zwolnienia hamulca (F103) sg wyznaczane
automatycznie i mozna je zapisa¢ w pamieci nieulotnej. Moment obrotowy lub sita nie sg zapisywane, jesli FOO = 2: Bez
zapisywania momentu/sity.

Warto$¢ F103 jest wyznaczana wytacznie przy stabilnej regulacji i zwolnionym catkowicie hamulcu (F09). Wartos¢ F103 jest
wyznaczana, gdy predkos¢ aktualna enkodera silnika jest mniejsza od okna predkosci (|E15| < |C40]).
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Wyznaczanie komutacji poprzez Wake and Shake w potgczeniu z hamulcem

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Zagrozenie zycia przez obcigzong grawitacyjnie o$ pionowa!
Osie obcigzone grawitacyjnie mogg opas¢ w czasie wyznaczania komutacji poprzez ,wake and shake”, poniewaz do

wyznaczenia komutacji konieczne jest zwolnienie hamulca.

= Trybu sterowania 48: SSM — Sterowanie wektorowe, enkoder inkrementalny i 70: SLM — sterowanie wektorowe
uzywac w pofaczeniu z wyznaczeniem komutacji poprzez ,,wake and shake” tylko do osi nieobcigzonych grawitacyjnie.

= Do osi obcigzonych grawitacyjnie stosowac silniki z enkoderem absolutnym.

Wiecej informacji na temat wyznaczania komutacji za pomoca funkcji Wake and Shake patrz Wyznaczenie komutacii

[».370].

17.6.3.2 Zewnetrzne sterowanie hamulcem od V 6.5-L

Do aplikacji CiA 402 lub PROFIdrive parametr F108 oferuje mozliwos¢ przetaczania z wewnetrznego (automatycznego)
sterowania hamulcem przez regulator napedu na zewnetrzne sterowanie hamulcem przez sterownik.

W przypadku zewnetrznego sterowania hamulcem, hamulec 2 zachowuje sie tak samo jak hamulec 1, tj. sterowanie zawsze
zwalnia i wtgcza oba hamulce razem.

W potaczeniu z modutem bezpieczenstwa SX6 zaawansowane bezpieczerstwo funkcjonalne moze ingerowac réwniez przy
zewnetrznym sterowaniu hamulcami. Dla wszystkich innych przypadkéw obowigzuje:

/\ OSTRZEZENIE!

Obrazenia i szkody materialne wskutek ruchu osi!

Przy zewnetrznym sterowaniu hamulcem w przypadku alarmu lub wytgczenia zezwolenia hamulec nie wtgcza sie
automatycznie. Przy wigczeniu zezwolenia lub rozpoczeciu ruchu hamulec nie jest zwalniany automatycznie. Zewnetrzne
sterowanie hamulcem odbywa sie niezaleznie od stanu urzadzenia i rdzenia Motion przez sterownik.

= Zapewni¢ odpowiedni przebieg w sterowniku i podja¢ odpowiednie dziatania w celu zagwarantowania
bezpieczenstwa.

= Do zwalniania hamulca uwzgledni¢ rdwniez wymagania silnika (np. czas niezbedny do namagnesowania w przypadku
silnikéw asynchronicznych lub do wyznaczenia pozycji w przypadku silnikéw Lean).

Sterownik moze sprawdzi¢, czy hamulce sg wiaczone czy zwolnione (E201, bit 3 i 4), zanim zostang zadane wartosci pozycji i
predkosci.

Do zewnetrznego sterowania hamulcem w aplikacji CiA 402 bit 14 parametru A515 jest zrédtem F101[0], w aplikacji
PROFIdrive bit 12 dla M515 (warunek: F108 = 1: Zewnetrzne (sterownik)).

215



17 | Hamulec STOBER

17.6.4 Czas zwolnienia i czas wtgczenia hamulca
Czasy zwalniania podfgczonych hamulcéw s zdefiniowane w parametrze FO4, a czasy wigczenia w parametrze FO5:
= F04[0]: Czas zwalniania hamulca 1
= F04[1]: Czas zwalniania hamulca 2
= FO5[0]: Czas wtaczania hamulca 1
= FO5[1]: Czas wtaczania hamulca 2

Przy rozpoczeciu ruchu, ruch i sygnaty stanu sg opdzniane o czas FO4, aby nie dopusci¢ do ruchu przy nieotwartym jeszcze
do korica hamulcu.

Przy wigczeniu hamulca regulacja pozostaje jeszcze aktywna przez czas FO5, aby nie dopusci¢ do opadniecia osi obcigzonej
grawitacyjnie. W przypadku STO nastepuje bezposrednie wtgczenie hamulca. Zachowanie przy wytaczeniu zezwolenia
mozna zdefiniowac¢ w A44 (bezposrednie wtgczenie hamulca lub wtgczenie hamulca po szybkim zatrzymaniu).

Silniki z elektroniczna tabliczkg znamionowa

W przypadku silnikdw z elektroniczng tabliczkg znamionowa wartosci sa przejmowane z tabliczki przy pierwszym
podtaczeniu silnika regulatora napedu lub w momencie rozpoczecia operacji BO6 (warunek: BO4 = 64: Aktywne).

Jesli elektroniczna tabliczka znamionowa zawiera réwniez czas zwolnienia i czas wtgczenia hamulca zintegrowanego w
adapterze silnika (servo stop), zostang one rowniez uwzglednione. Do wersji oprogramowania sprzetowego V 6.5-H jest
konieczne dodatkowo nastepujace ustawienie: B28 = 1: Wszystkie dane.

Zrédta wartosci z elektronicznej tabliczki znamionowej:
= R50: tabliczka znamionowa, czas zwalniania hamulca silnika
= R51: tabliczka znamionowa, czas wtgczania hamulca silnika
= R67: tabliczka znamionowa, czas zwalniania hamulca adaptera silnika

= R68: tabliczka znamionowa, czas wtgczania hamulca adaptera silnika

Silniki bez elektronicznej tabliczki znamionowej
Obliczenie czasow zwalniania i wtgczania hamulca zalezy od sposobu podtgczenia:

W przypadku bezposredniego podtaczenia hamulca nalezy uwzgledni¢ wspétczynnik bezpieczerstwa 1,3 dla czasu
zwalniania i wtgczania hamulca podczas przesytania wartosci do regulatora napedu.

Wartosci orientacyjne:
= FO4=1,3xty,
= FO5=1,3xt,

Przy podiaczeniu posrednim hamulca np. poprzez stycznik dla czasu zwalniania i wigczania nalezy uwzgledni¢ dodatkowo
poza wartoscig orientacyjng przy podtgczeniu bezposrednim po 1,2 x czas przetgczenia stycznika.

Jesli czas zwalniania i wiaczania hamulca nie jest znany, mozna zmierzy¢ je za pomoca operacji F96.
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17.6.5 Czas miedzy 2 zwolnieniami

Informacja

Czas miedzy dwoma zwolnieniami hamulca musi wynosi¢ co najmniej 1 s. W razie niezachowania tego czasu 2. operacja
zwolnienia hamulca zostanie wykonana z opdznieniem.

Zwolnienie Wigczenie Zwolnienie
hamulca hamulca hamulca

Hamulec zwolniony (F09)
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|
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| !
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-
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\
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llustr. 56: Minimalny czas miedzy 2 operacjami zwolnienia hamulca

17.6.6 Pomiar hamulca

Czasy zwalniania i wigczania hamulca mozna zmierzy¢ za pomoca operacji F96. W przypadku silnikdw z elektroniczng
tabliczkg znamionowa nie jest to konieczne, poniewaz wartosci sg przejmowane z tabliczki przy pierwszym podfaczeniu
silnika regulatora napedu.

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Zagrozenie zycia przez obcigzong grawitacyjnie o$ pionow3g!

Podczas tej operacji nastepuje zwolnienie hamulcow i rozpoczecie ruchu. W tym czasie silnik nie wytwarza lub wytwarza
tylko ograniczony moment obrotowy / site. O$ ponowa obcigzona grawitacyjnie mogtaby wtedy opasc.

= Upewnié sig, ze ruch w podanym zakresie jest mozliwy bez zagrozenia.

= Zabezpieczy¢ obszar poza zasiegiem ruchu na wypadek dalszego opuszczenia obcigzonej grawitacyjnie osi pionowej.
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Warunki
Operacja F96 jest dostepna tylko dla nastepujgcych trybow sterowania (B20):
= 2: ASM - sterowanie wektorowe
= 3: ASM - Sterowanie wektorowe bezczujnikowe
= 32:LM - Sterowanie wektorowe bezczujnikowe
= 48: SSM — Sterowanie wektorowe, enkoder inkrementalny
= 64: SSM — Sterowanie wektorowe
= 70: SLM - sterowanie wektorowe

F96 mozna wykonad réwniez przy obcigzonych osiach. W tym przypadku regulator predkosci powinien by¢
zoptymalizowany, a obcigzenie moze wynosi¢ maks. 2/3 aktualnego maks. dozwolonego momentu obrotowego lub
aktualnej maks. dozwolonej sity (E65, E66).

Wymagane parametry

Dozwolony kierunek ruchu do pomiaru hamulca okresla sie w parametrze B306, a okno predkosci zerowej w parametrze
B307.

Zakres przesuwu przy nieobcigzonej osi wynosi ok. 2 obroty silnika (synchroniczne silniki liniowe: ok. 2 m). Do doktadnego
okreslenia drogi ruchu nalezy uwzgledni¢ przektadnie i posuw.

Przebieg operacji

Podczas operacji 0$ obraca sie ze statg predkoscig zadang 20 min™ (predko$¢ zadana dla synchronicznych silnikéw liniowych:

2 m/min). Na poczatku przy zwolnionym hamulcu przez 1 s wykonywany jest ruch pomiarowy. Nastepnie 0$ wykonuje ruch
przy wigczajgcym sie hamulcu. Po wykryciu wtgczenia hamulca (timeout 2 s) 0$ zatrzymuje sie. Nastepuja 2 s predkosci
zerowej (faza spoczynkowa). Nastepnie 0$ wykonuje ruch przy zwalnianym hamulcu. Po wykryciu zwolnienia hamulca
(timeout 2 s) o$ kontynuuje ruch przez 0,5 s i nastepnie zatrzymuje sie.

Operacja F96 jest zawsze wykonywana dla obu hamulcéw, jesli sg podtgczone dwa hamulce.
Zmierzone czasy zostang zapisane w F04 oraz FO5:

= F04[0]: Czas zwalniania hamulca 1

= FQ4[1]: Czas zwalniania hamulca 2

= FO5[0]: Czas wtaczania hamulca 1

= FO5[1]: Czas wtaczania hamulca 2

Zapisywanie wartosci
Aby zapisa¢ zmierzone wartosci w pamieci nieulotnej, nalezy wykonac operacje A0O.

Alternatywnie wartosci mozna pobra¢ ponownie z elektronicznej tabliczki znamionowej za pomoca operacji B06, o ile s
dostepne dane hamulca.

Wynik

Po rozpoczeciu operacji F96 w parametrze F96[1] mozna obserwowac jej postep, a po zakonczeniu operacji w F96[2]
sprawdzi¢ wynik pomiaru.

Operacja F96 ocenia zmierzony czas przy zastosowaniu wspodtczynnika bezpieczenstwa 1,2. Oznacza to, ze wartosci
wprowadzone w FO4 oraz FO5 sg o 1,2 razy wieksze od faktycznie zmierzonych wartosci.
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17.6.7 Test hamulca

Operacja B300 Test hamulca sprawdza, czy hamulec jest jeszcze w stanie wytworzy¢ wymagany moment trzymania lub site
trzymania.

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Zagrozenie zycia przez obcigzong grawitacyjnie o$ pionowa!

Podczas tej operacji zamkniety hamulec jest obcigzany okreslonym momentem testowym lub okreslong sita testowa. Jesli
moment lub sita testowa przekracza moment lub site trzymania hamulca, nastepuje ruch osi. O$ ponowa obcigzona
grawitacyjnie mogtaby wtedy opas¢.

= Upewnic sig, ze ruch nie spowoduje zagrozenia.

Warunki
Wykonanie operacji B300 wymaga enkodera pozycji i jest mozliwe tylko w nastepujgcych trybach sterowania (B20):
= 2: ASM - sterowanie wektorowe
= 32: LM - Sterowanie wektorowe bezczujnikowe
= 48:SSM — Sterowanie wektorowe, enkoder inkrementalny
= 64: SSM — Sterowanie wektorowe

= 70: SLM — sterowanie wektorowe

Wymagane parametry

Moment testu i site testu nalezy wprowadzi¢ w parametrze B304 i B305:
= B304[0]: Dodatni zadany moment obrotowy/dodatnia sita zadana hamulca 1
= B304[1]: Dodatni zadany moment obrotowy/dodatnia sita zadana hamulca 2
= B305[0]: Ujemny zadany moment obrotowy/ujemna sita zadana hamulca 1
= B305[1]: Ujemny zadany moment obrotowy/ujemna sita zadana hamulca 2

W B306 okresla sie dozwolony kierunek jazdy. Jesli dozwolone sg oba kierunki obrotu, najpierw zostanie wykonany ruch w
kierunku dodatnim. W B307 nalezy wprowadzi¢ kat obrotu silnika, jaki naped ocenia jako predkos¢ zerowa.

Przy okreslaniu momentow lub sit testowych nalezy pamietad, ze silnik jest ograniczony do wartosci w C03 i CO5. Jesli w
B304 i B305 zostang wprowadzone wyzsze wartosci, nie zostang one osiggniete. Ponadto nalezy zapewnic, aby nie byto
zadnych ograniczen zwigzanych z urzgdzeniem. W tym celu sprawdzi¢ parametry E65 i E66 w czasie testu hamulca.

Droga ruchu podczas testu hamulca

= Serwomotory synchroniczne, silniki Lean i silniki asynchroniczne: Jesli hamulec jest w stanie utrzyma¢ moment testowy,
maksymalna droga ruchu wynosi 0,125 obrotu silnika.

= Synchroniczne silniki liniowe: Jesli hamulec jest w stanie utrzymac site testowg, maksymalna droga ruchu wynosi 0,8
mm.

Przebieg operacji

Najpierw przy zwolnionym hamulcu jest wykonywany test enkodera. Podczas testu enkodera silnik obraca sie z predkoscig
ok. 60 min™ maks. 45° w obu kierunkach. Nastepnie wtgcza sie hamulec i na naped wywierany jest ustawiony moment
testowy i sita testowa w kazdym dozwolonym kierunku. Jesli naped stwierdzi ruch, oznacza to, ze hamulec nie byt w stanie
wytworzy¢ wymaganego momentu trzymania lub sity trzymania i test nie zostat wykonany pomysinie.
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Wynik

Po rozpoczeciu operacji B300 w parametrze B300[1] mozna obserwowac jej postep, a po zakoriczeniu operacji w B300([2]
sprawdzi¢ wynik testu.

17.6.8 Obliczenie momentu

W ponizszych rozdziatach znajdujg sie informacje na temat obliczenia momentéw, ktére nalezy wprowadzi¢ w B304 i B305
do testu hamulca.

17.6.8.1 Momenty dla serwomotoréw synchronicznych
Do obliczenia momentdw sg potrzebne nastepujgce wartosci:
= M,: Wybrac przyjety w projekcie moment hamowania niezbedny do aplikacji. Mg
= M,: moment obrotowy predkosci zerowej
= |,: prad predkosci zerowej
",y py: ZNnamionowy prad wyjsciowy regulatora napedu
W pierwszej kolejnosci obliczy¢ stosunek procentowy momentéw:

M
K=—x100%
M

0
Nastepnie obliczy¢ prad do Mj;:
I=1,x K
Poréwnac | z I, regulatora napedu:

Jedlil €2 x 1y, to:
B304 =K i B305 = -K

Jesli I > 2 x 1y, regulator napedu nie moze wytworzy¢ przyjetego momentu testowego.

Przyktad
= M,=10Nm
" M,=6,6 Nm
= |,=4,43A
= Lypy=6A

K= JONM 1 00% = 151%
6,6 Nm

I=4,43 Ax 151% = 6,69 A
LpoX 2 =12 A
6,69A<12A

Wynik: B304 = 151% i B305 = -151%
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17.6.8.2 Momenty dla silnikéw asynchronicznych
Do obliczenia momentdw sg potrzebne nastepujace wartosci:

= M,: Wybrac przyjety w projekcie moment hamowania niezbedny do aplikacji. Alternatywnie do obliczenia mozna uzy¢
znamionowego momentu hamowania hamulca silnika My

= M,: znamionowy moment obrotowy silnika

= M,: moment przecigzenia silnika

® |,y pu: ZN@amionowy prad wyjéciowy regulatora napedu

® |y (E171): prad referencyjny magnetyzujgcy w uktadzie wspétrzednych d/q

* |, (E172): prad referencyjny wytwarzajacy moment obrotowy / site w uktadzie wspétrzednych d/q

Aby uzyskac¢ prawidtowe wartosci z E171 i E172, wykona¢ do konca projekt silnika, przesta¢ projekt do regulatora napedu i
zapisac go. Nastepnie odczytaé wartosci w trybie online.

W pierwszej kolejnosci obliczy¢ stosunek procentowy momentdéw:

MB
K =—2x100%
M

N

Nastepnie obliczy¢ prad do Mj;:

2 2
I = Id,ref + (K x Iq,ref )

Poréwnac | z I, », regulatora napedu:

Jesli1<1,8 x I,y p,, to:
B304 =KiB305=-K

Jedli1>1,8 x 1, »,, regulator napedu nie moze wytworzy¢ przyjetego momentu testowego.
Sprawdzi¢, czy silnik moze wytworzy¢ wymagany moment testowy:

MJ/M, > 1

Przyktad
= M,=10Nm
= M,=512Nm
= M,=11,8 Nm
" Ly =23A
" Iy =1,383A
= |

=1,581A

q,ref

10N
K=—"""" 100% =195 %
512 Nm

| = \/(1,383A)2 +(195%x1,581A) = 3,38 A

Lypo X 1,8 = 4,14 A
3,38A<4,14A
M,/M, = 1,18
1,18>1

Wynik: B304 = 195% i B305 = -195%
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17.6.9 Dotarcie hamulca

Podczas operacji B301 Dotarcie hamulca i B302 Dotarcie hamulca 2 hamulec witacza sie wielokrotnie na ok. 0,7 s i nastepnie
zwalnia na ok. 0,7 s, podczas gdy silnik obraca z predkoscig ok. 20 min™. Powoduje to starcie powtok na powierzchni ciernej,

ktore mogtyby mie¢ negatywny wptyw na dziatanie hamulca.

Hamulec 2 jest dostepny wytacznie w potaczeniu z modutem bezpieczeristwa SX6.

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Zagrozenie zycia przez obcigzong grawitacyjnie o$ pionowg!

Podczas tej operacji nastepuje zwolnienie hamulcow i rozpoczecie ruchu. W tym czasie silnik nie wytwarza lub wytwarza
tylko ograniczony moment obrotowy / site. O$ ponowa obcigzona grawitacyjnie mogtaby wtedy opasé.

= Upewnic sig, ze ruch w podanym zakresie jest mozliwy bez zagrozenia.

= Zabezpieczy¢ obszar poza zasiegiem ruchu na wypadek dalszego opuszczenia obcigzonej grawitacyjnie osi pionowej.

Wymagane parametry

Mozna okresli¢ nastepujace parametry:
= Jak czesto hamulec ma wiaczy¢ sie podczas obrotu w jednym kierunku (B308)
= Jak czesto naped ma obracac sie w kazdym kierunku (B309)

= Czy jeden z kierunkéw obrotu jest zablokowany (B306)

Zadana predkosé obrotowa/predkosé i zakres ruchu
= Serwomotory synchroniczne, silniki Lean i silniki asynchroniczne:
e Stata zadana predko$é¢ obrotowa: 20 min™
e Zakres ruchu: B308 x 0,5 obrotu silnika
= Synchroniczne silniki liniowe:
e Stata predkos¢ zadana: 20 m/min

e Zakres przesuwu: B308 x 0,5 m

Wynik

Po rozpoczeciu operacji w parametrze B301[1] mozna obserwowac postep dla hamulca 1, a w B302[1] dla hamulca 2. Po
zakonczeniu operacji w B301[2] mozna sprawdzi¢ wynik dla hamulca 1, a w B302[2] dla hamulca 2.
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17.610 Podtgczenie hamulca jako wyjscie cyfrowe

Zacisk X2A stuzy do podtgczenia hamulca osi A. W przypadku regulatoréw dwuosiowych hamulec osi B podtaczany jest do
X2B. Alternatywnie oba zaciski moga by¢ uzywane jako wyjscia cyfrowe.

Zasilanie 24 V,. musi by¢ zapewnione przez zacisk X300. Ponadto ustawienie sterowania hamulcem musi by¢ wytaczone
(FOO = 0: Nieaktywny).

W DriveControlSuite mozna zdefiniowaé zrédto sygnatéw cyfrowych za pomoca parametréw F59 i F60 (asystent Zaciski >
Podtgczenie hamulca jako wyjscie cyfrowe). Stan jest wyswietlany w parametrze E27, bit 14 i bit 15.

Informacja

Domyslnie parametr A900 jest zapisywany jako zrddto, aby wyjscie byto wtgczane po wtgczeniu zezwolenia. Stuzy to jako
ochrona podfaczonego ewentualnie hamulca.

Jesli ztacze hamulca jest uzywane jako wyjscie cyfrowe, nie jest ono monitorowane, a ograniczenie przetaczania do 1 Hz nie

jest aktywne.

17.6.11 Przypadek specjalny: zmiana obcigzenia przy wytgczonym module
mocy

W zaleznosci od warunkéw maszyny stosuje sie rozne ustawienia.

Zalecenia dotyczace uruchomienia w przypadku osi obcigzonych grawitacyjnie
Jezeli zmiany obcigzenia odbywaja sie tylko przy wigczonym module mocy, nalezy pozostawic ustawienia.

Jezeli natomiast zmiany obcigzenia odbywaja sie nawet przy wytaczonym module mocy, nalezy zredukowac regulacje przy
zwalnianiu hamulcéw:

1. FOO Hamulec:

Wybrac 2: Bez zapisywania momentu/sity, aby zapisa¢ F103 w sposdb nietrwaty.

2. F102 Sterowanie wstepne momentu/sity:
Okresli¢ wyznaczong wartos¢ dla obcigzenia podstawowego, aby w przypadku zmiany obcigzenia konieczne byto

wyregulowanie jedynie rdznicy obcigzenia.

3. Zredukowac regulacje podczas zwalniania hamulcéw poprzez optymalizacje regulatora predkosci.

Wyznaczenie obcigzenia podstawowego

1. F102 Sterowanie wstepne momentu/sity:

Ustawic¢ wartos¢ na 0,0%.
2. Obcigzy¢ o$ za pomoca obcigzenia podstawowego.
3. Woybrac asystenta Panel sterowniczy trybu recznego.

4. Aktywowac zezwolenie dla osi i pozostawic jg w jednej pozycji przy zwolnionych hamulcach i aktywnej regulacji

pozycji.
5. Za pomocg pomiaru Scope wyznaczyc¢ stabilng wartos¢ E02, wartos¢ ta odpowiada obcigzeniu podstawowemu.
6. Wybrac asystenta Panel sterowniczy trybu recznego.
7. Dezaktywowac zezwolenie osi.

8. F102 Sterowanie wstepne momentu/sity:

Wopisa¢ wyznaczone obcigzenie podstawowe.

9. AO00 Zapisywanie wartosci:

Zapisa¢ warto$¢ w pamieci nieulotnej.
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18 Predictive Maintenance (konserwacja predykcyjna)

Konserwacja predykcyjna (PRM) w kontekscie Przemystu 4.0 umozliwia maszynie przewidywanie i sygnalizowanie
optymalnego czasu, w ktorym komponenty powinny by¢ serwisowane lub wymieniane.

Szczegdlnie w automatyce przemystowej motoreduktory sg elementami istotnymi dla systemu i dlatego sg szczegdlnie
interesujace z punktu widzenia analizy predykcyjnej. Jednym ze sposobdw okreslenia zywotnosci motoreduktora jest
okreslenie obcigzen, jakim podlega on w okresie eksploatacji.

Funkcja konserwacji predykcyjnej w regulatorze napedu monitoruje podtgczony motoreduktor. Jego zywotnos¢ jest
obliczana przy uzyciu analizy opartej na modelu i odwzorowywana w parametrach. Parametry te mozna wyswietli¢ za
pomocy nadrzednego sterownika lub w oprogramowaniu do uruchamiania DriveControlSuite. Dzieki temu mozna
optymalnie i z wyprzedzeniem zaplanowac konserwacje. Rozwigzanie skfada sie z 3 gtdwnych elementéw. Macierz obcigzen
stanowi solidng podstawe do rejestrowania rzeczywistych sytuacji obcigzenia maszyny oraz do poprawy jakosci i
ekonomicznosci. Wskaznik zywotnosci to wartosé obliczonej trwatosci motoreduktora. Zalecenie wymiany motoreduktora
jest przesytane do sterowania nie tylko w postaci czytelnego parametru, ale moze by¢ rowniez wyswietlane w
DriveControlSuite.

Konserwacja predykcyjna jest automatycznie aktywna dla motoreduktoréw z elektroniczng tabliczkg znamionowa od daty
produkcji 04/2022. W przypadku motoreduktorow bez elektronicznej tabliczki znamionowej lub starszych motoreduktoréow
monitorowanie mozna aktywowac recznie w oprogramowaniu do uruchamiania DriveControlSuite za pomocg asystenta (od
wersji 6.5-G i oprogramowania sprzetowego od wersji 6.5-G).

Korzysci w skrocie
= Prognozowanie optymalnego czasu konserwacji
= Wydtuzenie okreséw miedzyobstugowych
= Zmniejszenie zapasOw czesci zamiennych dzieki kontrolowanym zakupom

= Koncepcje serwisowe

Konserwacja predykcyjna nie wymaga dodatkowego, zewnetrznego czujnika, dodatkowego okablowania ani dodatkowych
elementdw.

18.1 Wykluczenie odpowiedzialnosci

W naszych systemach napedowych od 2022 roku oraz w DriveControlSuite od wersji 6.5-G zaimplementowane sa funkcje
szacujgce zuzycie zastosowanych komponentdéw.

Z tej oceny wynikajg réznego rodzaju przewidywania, ktére majg wspiera¢ decyzje o prewencyjnej wymianie. To
komputerowe wsparcie jest nazywane zazwyczaj konserwacjg predykcyjna.

W miare dalszego rozwoju mozna sie spodziewac, ze wsparcie to bedzie coraz bardziej precyzyjne. Z jednej strony wynika to
z naszego coraz wiekszego doswiadczenia statystycznego. Z drugiej strony z biegiem czasu algorytmy sg udoskonalane i
rosnie liczba uzywanych czujnikéw.

Niemniej jednak nalezy sie spodziewac btedow wystepujgcych statystycznie. Istniejg dwa rodzaje btedow:
= Fatszywie dodatnie: Algorytm przewiduje uszkodzenie w przysztosci, cho¢ w systemie juz doszto do uszkodzenia.
= Fatszywie ujemne: Algorytm zaleca wymiane, mimo ze najwyrazniej pozostaty okres uzytkowania jest jeszcze dtugi.

Przy korzystaniu z tej funkcji uznaje sie, ze wystepowanie btedéw statystycznych jest typowe dla systemu i nie stanowi
podstawy do jakiejkolwiek odpowiedzialnosci ze strony producenta. Btedna ocena algorytmu nie stanowi podstawy do
dochodzenia odszkodowania.
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18.2 Wyswietlenie stanu

Aby sprawdzi¢ stan konserwacji predykcyjnej i odpowiednie parametry, otworzy¢ odpowiedni kreator w DriveControlSuite.

v

Pomiedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu istnieje potgczenie online lub dostepna jest dokumentacja
zwrotna.

Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikngé w menu projektu > obszar Asystent

zaprojektowana o0$, dla ktdérej ma by¢ sprawdzone monitorowanie.
Wybrac asystenta Predictive Maintenance (konserwacja predykcyjna).
Stan jest wyswietlany bezposrednio w postaci ikony z odpowiednig informacja.

R100 Status PRM:

Informuje o stanie konserwacji predykcyjnej. Jesli R100 = 0: Nieaktywny nalezy recznie skonfigurowac konserwacje
predykcyjna.

R101 Wskaznik zywotnosci PRM

Wyswietla obliczong zywotno$¢ motoreduktora; przy wartosci > 90% zalecana jest wymiana motoreduktora.

R112 Oznaczenie przektadni PRM
Wyswietla oznaczenie typu motoreduktora, ktdry jest monitorowany w ramach konserwacji predykcyjne;j.
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18.3 Konfiguracja konserwacji predykcyjnej

Konserwacja predykcyjna jest automatycznie aktywna dla motoreduktoréw z elektroniczng tabliczkg znamionowa od daty
produkcji 04/2022. Skonfigurowa¢ monitorowanie w DriveControlSuite tylko w nastepujacych przypadkach:

= Motoreduktory z datg produkcji przed 04/2022
= Motoreduktory bez elektronicznej tabliczki znamionowe;j

W powyzszych przypadkach konserwacja predykcyjna jest nieaktywna. Najpierw przy potaczeniu online nalezy sprawdzi¢
status funkcji konserwacji predykcyjnej (patrz Wyswietlenie stanu [P 225]). Jesli R100 = 0: Nieaktywny, mozna

przeprowadzi¢ reczna konfiguracje w trybie offline.

Konfiguracja konserwacji predykcyjnej za pomocg numeru seryjnego

v" Numer seryjny przektadni jest znany.

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent pierwszg

projektowang os.
2. Woybrac asystenta Predictive Maintenance (konserwacja predykcyjna).
3. Klikna¢ Konfiguruj konserwacje predykcyjng (Internet).

= Zostanie otwarte okno dialogowe Konfiguruj konserwacje predykcyjng (Internet).
4. Klikng¢ Ustawienia proxy.

= Zostanie otwarte okno dialogowe Ustawienia proxy.

5. Woybrac opcje dla ustawienia proxy.

Reczna konfiguracja serwera proxy:

5.1. W przypadku uzywania serwera proxy, wprowadzi¢ nazwe serwera proxy lub adres IP w polu adresu oraz port

serwera proxy w polu Port.

5.2. W przypadku uzywania serwera proxy z logowaniem nalezy réwniez wprowadzi¢ nazwe uzytkownika i hasto do

logowania.

5.3. Sprawdzi¢ za pomoca funkcji Testuj pofaczenie, czy jest mozliwe potgczenie z serwerem proxy.
6. Potwierdzi¢ przyciskiem OK.

= Zostanie zamkniete okno dialogowe Ustawienia proxy.
7. W oknie dialogowym Konfiguruj konserwacje predykcyjng (Internet) wpisa¢ numer seryjny przektadni.
8. Klikna¢ Rozpocznij pobieranie.

= Dane s3 pobierane i automatycznie zapisywane w odpowiednich parametrach.
9. Po pobraniu potwierdzi¢ za pomocg OK
10. Powtdrzyc¢ opisane kroki dla 2. osi (tylko w przypadku regulatoréw dwuosiowych).
=  Funkcja konserwacji predykcyjnej zostata aktywowana.

Nastepnie przesta¢ konfiguracje do regulatora napedu, zapisac jg i uruchomi¢ ponownie regulator napedu (patrz Przestanie i
zapisywanie konfiguracji).
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Reczne konfigurowanie konserwacji predykcyjne;j

Jesli automatyczna konfiguracja za pomocg numeru seryjnego nie powiedzie sie, mozna alternatywnie skonfigurowac

konfiguracje predykcyjna recznie.

Informacja

Wymagane informacje mozna znalez¢ na przyktad w potwierdzeniu zamdwienia przektadni. Mozna réwniez zeskanowac kod

QR znajdujacy sie na tabliczce znamionowej lub sprawdzic jg w internecie za pomocg numeru seryjnego, dowodu dostawy

lub faktury na stronie: https://id.stober.com.

v

1.

8.

=

Jest dostepne potwierdzenie zamdwienia lub dostep do elektronicznego identyfikatora przektadni.

Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikngé w menu projektu > obszar Asystent pierwsza
projektowang os.

Wybrac asystenta Predictive Maintenance (konserwacja predykcyjna).

Klikna¢ Konfiguruj konserwacje predykcyjna (lokalnie).

= Zostanie otwarte okno dialogowe Konfiguruj konserwacje predykcyjng (lokalnie).
Wybrac serie przektadni.

Wybrac¢ wielkos¢ przektadni.

Nastepnie wybrac z listy swojg przektadnie.

Potwierdzi¢ przyciskiem OK.

Powtdrzy¢ opisane kroki dla 2. osi (tylko w przypadku regulatoréw dwuosiowych).

Funkcja konserwacji predykcyjnej zostata aktywowana.

Nastepnie przestac¢ konfiguracje do regulatora napedu, zapisa¢ jg i uruchomic¢ ponownie regulator napedu (patrz Przestanie i

zapisywanie konfiguracji).
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Konfiguracja konserwacji predykcyjnej z pliku bazy danych

Jedli firma STOBER dostarczyta baze danych zawierajgcg dane konkretnej przektadni, mozna jg zatadowaé do

DriveControlSuite, a nastepnie recznie skonfigurowac przektadnie.

Informacja

Wymagane informacje mozna znalez¢ na przyktad w potwierdzeniu zamdwienia przektadni. Mozna réwniez zeskanowac kod

QR znajdujacy sie na tabliczce znamionowej lub sprawdzic jg w internecie za pomocg numeru seryjnego, dowodu dostawy

lub faktury na stronie: https://id.stober.com.

v’ Baza danych zawierajgca dane przektadni zostata zapisana lokalnie.

v' Jest dostepne potwierdzenie zamdwienia lub dostep do elektronicznego identyfikatora przektadni.

1.

9.

=

Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent pierwszg

projektowang os.

Wybrac asystenta Predictive Maintenance (konserwacja predykcyjna).

Klikng¢ przycisk

= Otworzy sie okno dialogowe Otworz baze danych PRM.

Przejs$¢ do katalogu, wybraé baze danych i otworzy¢ ja.

= Zostanie otwarte okno dialogowe Konfiguruj konserwacje predykcyjng (lokalnie).
Wybrac serie przekfadni.

Wybrac wielko$¢ przektadni.

Nastepnie wybrac z listy swojg przektadnie.

Potwierdzi¢ przyciskiem OK.

Powtdrzyc¢ opisane kroki dla 2. osi (tylko w przypadku regulatorow dwuosiowych).

Funkcja konserwacji predykcyjnej zostata aktywowana.

Nastepnie przestac¢ konfiguracje do regulatora napedu, zapisac jg i uruchomic¢ ponownie regulator napedu (patrz Przestanie i

zapisywanie konfiguracji).
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18.4 Wystanie macierzy obcigzen

Otworzy¢ asystenta w DriveControlSuite i przestaé macierz obcigzen do firmy STOBER, jesli potrzebne jest wsparcie np. przy

analizie danych. Jesli istnieje potgczenie online, macierz obcigzen jest odczytywana z regulatora napedu i wysytana jako plik

JSON. W trybie offline mozna wysta¢ macierz obcigzen, ktéra zostata juz wyeksportowana w formacie JSON i zapisana

lokalnie.

Informacja

Na podstawie macierzy obcigzen nie jest mozliwe wyciggniecie wnioskéw dotyczgcych konkretnych cykli pracy maszyny.

Macierz obcigzen zawiera tylko bardzo skondensowane cechy statystyczne.

Wystanie macierzy obcigzen (regulator napedu)

v

v

Konserwacja predykcyjna jest aktywna (R100 = 1: Aktywny).

Pomiedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu istnieje potgczenie online lub dostepna jest dokumentacja
zwrotna.

Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikngé w menu projektu > obszar Asystent

zaprojektowang o$, ktérej macierz obcigzenia ma zostac wystana.

Wybrac asystenta Predictive Maintenance (konserwacja predykcyjna) > Macierz obcigzen.
Wypetni¢ wymagane pola obowigzkowe.

Klikna¢ Wyslij macierz obcigzen (regulatora napedu).

= Otworzy sie okno dialogowe Wyslij macierz obcigzen (regulatora napedu).

= Wyswietlane sg zrédto, miejsce docelowe i ilo$¢ danych biezgcej macierzy obcigzen.
Klikngé Ustawienia proxy.

= Zostanie otwarte okno dialogowe Ustawienia proxy.

Wybra¢ opcje dla ustawienia proxy.

Reczna konfiguracja serwera proxy:

6.1. W przypadku uzywania serwera proxy, wprowadzi¢ nazwe serwera proxy lub adres IP w polu adresu oraz port

serwera proxy w polu Port.

6.2. W przypadku uzywania serwera proxy z logowaniem nalezy rowniez wprowadzi¢ nazwe uzytkownika i hasto do

logowania.
6.3. Sprawdzi¢ za pomoca funkcji Testuj pofgczenie, czy jest mozliwe potgczenie z serwerem proxy.
Potwierdzi¢ przyciskiem OK.
= Okno dialogowe Ustawienia proxy zostanie zamkniete.
W oknie dialogowym Wyslij macierz obcigzen (regulator napedu) klikngé Wyslij.
= Rozpocznie sie wysytanie i dane zostang przesytane do firmy STOBER.

Po wystaniu zamkna¢ okno dialogowe.
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Wystanie macierzy obcigzen (folder)

v’ Macierz obcigzen zostata wyeksportowana w formacie JSON.

1.

10.

Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikngé w menu projektu > obszar Asystent

projektowang o, ktérej wyeksportowana macierz obcigzeh ma zostaé przestana do firmy STOBER.

Wybrac asystenta Predictive Maintenance (konserwacja predykcyjna) > Macierz obcigzen.

Klikng¢ Wyslij macierz obcigzen (folder).

= Zostanie otwarte okno dialogowe do wyboru pliku.

Przej$¢ do macierzy obcigzen wyeksportowanej wczesniej w formacie JSON i wybrac ja.

Klikng¢ Otworz.

= Otworzy sie okno dialogowe Wyslij macierz obcigzen (folder).

= W oknie dialogowym wyswietlane sg zrédto, miejsce docelowe i ilo$¢ danych biezacej macierzy obcigzen.
Klikng¢ Ustawienia proxy.

= Zostanie otwarte okno dialogowe Ustawienia proxy.

Wybrac opcje dla ustawienia proxy.
Reczna konfiguracja serwera proxy:

7.1. W przypadku uzywania serwera proxy, wprowadzi¢ nazwe serwera proxy lub adres IP w polu adresu oraz port
serwera proxy w polu Port.

7.2. W przypadku uzywania serwera proxy z logowaniem nalezy réwniez wprowadzi¢ nazwe uzytkownika i hasto do
logowania.

7.3.  Sprawdzi¢ za pomocg funkcji Testuj pofgczenie, czy jest mozliwe potaczenie z serwerem proxy.
Potwierdzi¢ przyciskiem OK.
= Okno dialogowe Ustawienia proxy zostanie zamkniete.
W oknie dialogowym Wyslij macierz obcigzen (folder) kliknaé¢ Wyslij.
= Rozpocznie sie wysytanie i dane zostang przesytane do firmy STOBER.

Po wystaniu zamkna¢ okno dialogowe.
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18.5 Eksport macierzy obcigzen

Aby sprawdzi¢ lub przeanalizowac dane, wyeksportowa¢ macierz obcigzen za pomocg odpowiedniego asystenta w
DriveControlSuite. Jesli istnieje potgczenie online, macierz obcigzen jest odczytywana bezposrednio z regulatora napedu w
celu eksportu. Jesli dane w projekcie sg juz dostepne w DriveControlSuite, mozna réwniez eksportowac dane w trybie
offline.

v" Konserwacja predykcyjna jest aktywna (R100 = 1: Aktywny).

v' Pomiedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu istnieje potgczenie online lub dostepna jest dokumentacja
zwrotna.

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent

zaprojektowang o$, ktorej macierz obcigzenia ma zosta¢ wyeksportowana.
2. Woybraé asystenta Predictive Maintenance (konserwacja predykcyjna) > Macierz obcigzen.
3.  Wypetni¢ wymagane pola obowigzkowe.

4. Klikng¢ przycisk Eksportuj macierz obcigzen (folder).

= Otworzy sie okno dialogowe Eksportuj macierz obcigzen (folder).
5. Woybrac katalog do eksportu macierzy obcigzen.
6.  Wybraé typ pliku (JSON lub CSV).
7. Wopisaé nazwe pliku i wybra¢ . json lub . csv jako rozszerzenie pliku.
8. Potwierdzi¢ za pomocg Zapisz.

= Macierz obcigzen jest zapisywana w postaci pliku JSON lub CSV (*.json, *.csv).

18.6 Reset macierzy obcigzen
Macierz obcigzen jest zapisywana na karcie SD wraz ze wskaznikiem zywotnosci co 30 minut.
Macierz obcigzen mozna w razie zrezetowac recznie.

Jesli jest wtozona jest karta SD, istniejgca macierz obcigzen jest przenoszona przed zresetowaniem do folderu kopii
zapasowej. Podczas resetowania resetowana jest zarowno macierz obcigzen na karcie SD, jak i macierz obcigzen zapisana w
regulatorze napedu.

v' Konserwacja predykcyjna jest aktywna (R100 = 1: Aktywny).

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent

zaprojektowang os, ktérej macierz obcigzenia ma zostaé zresetowana.
2.  Wybra¢ asystenta Predictive Maintenance (konserwacja predykcyjna) > Macierz obcigzen > Reset macierzy obcigzen.
3. Klikna¢ Reset macierzy obcigzen.
Macierz obcigzen zostanie zresetowana.

R105[1] pokazuje postep.

4 4 8

R105[2] pokazuje wynik operacji.
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18.7 WysSwietlenie macierzy obcigzen 3D

Macierz obcigzen przedstawia rozktad czestotliwosci predkosci i momentow obrotowych wystepujacych na wyjsciu
monitorowanego motoreduktora. Aby sprawdzi¢ wystepujace predkosci i momenty obrotowe, nalezy otworzy¢ w
DriveControlSuite odpowiedni kreator do tréjwymiarowego, obrotowego wyswietlania macierzy obcigzen. Jesli istnieje
potfaczenie online, macierz obcigzen jest odczytywana bezposrednio z regulatora napedu w celu wyswietlenia. Jesli dane w
projekcie w DriveControlSuite sg juz dostepne, macierz obcigzert moze by¢ rdwniez wyswietlana w trybie offline.

v" Konserwacja predykcyjna jest aktywna (R100 = 1: Aktywny).

v" Pomiedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu istnieje potgczenie online lub dostepna jest dokumentacja
zwrotna.

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent

zaprojektowang o$, ktorej macierz obcigzenia ma zosta¢ wyswietlona.

2. Wybra¢ asystenta Predictive Maintenance (konserwacja predykcyjna) > Macierz obcigzen > Macierz obcigzen 3D.

= Macierz obcigzen jest wyswietlana w formie wykresu kolumnowego 3D.
3. Dostosowac widok do swoich potrzeb, zmieniajgc domysine ustawienia czasu i skalowania.

Wiecej informacji na temat obstugi patrz Macierz obcigzen 3D [F 236].

18.8 Resetowanie wskaznika zywotnosci

Wskaznik zywotnosci jest zapisywany w regulatorze napedu co 10 minut, a na karcie SD wraz z macierzg obcigzen co 30
minut.

W niektdrych przypadkach nalezy recznie zresetowa¢ wskaznik zywotnosci:
= Po wymianie motoreduktora bez elektronicznej tabliczki znamionowej na identyczny motoreduktor
= Po przeprowadzeniu konserwacji motoreduktora (z elektroniczng tabliczkg znamionowg lub bez)

W obu przypadkach monitorowanie pozostaje aktywne przez caty okres. Poniewaz jednak wskaznik zywotnosci
wymienionego lub serwisowanego motoreduktora ma wartos¢ 0%, nalezy rowniez zresetowac wskaznik zywotnosci w
regulatorze napedu.

Informacja

Zresetowanie wskaznika zywotnosci powoduje rowniez zresetowanie czasu pracy przektadni i licznika przekroczenia
momentu obrotowego na potrzeby konserwacji predykcyjnej (R123, R124).

v" Konserwacja predykcyjna jest aktywna (R100 = 1: Aktywny).

1. Zaznaczy¢ w drzewie projektu odpowiedni regulator napedu i klikng¢ w menu projektu > obszar Asystent

zaprojektowang os, ktérej wskaznik zywotnosci musi zostac¢ zresetowany.
2. Woybra¢ asystenta Predictive Maintenance (konserwacja predykcyjna) > Resetowanie wskaznika zywotnosci.
3. Klikna¢ Resetuj wskaznik zywotnosci.
Wskaznik zywotnosci zostanie zresetowany.
R104[1] pokazuje postep.

R104[2] pokazuje wynik operacji.

4 4 4 3

R101 przedstawia wskaznik zywotnosci.
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18.9 Uwagi dotyczgce aktywacji, obstugi i wymiany

Nalezy przestrzegac ponizszych instrukcji dotyczgcych aktywacji konserwacji predykcyjnej, obstugi i wymiany elementéw.

Aktywacja

Do aktywacji konserwacji predykcyjnej wymagane jest spetnienie nastepujacych warunkdw:
= System STOBER (sktadajgcy sie z regulatoréw napedu i motoreduktoréow STOBER)
= Automatyczna aktywacja dla motoreduktoréw z datg produkcji od 04/2022

= W przypadku motoreduktoréw ze starszg datg produkcji lub motoreduktoréw bez elektronicznej tabliczki znamionowe;j
wymagana jest konfiguracja reczna

= Wtozona karta SD do przechowywania macierzy obcigzen
= Bez silnika liniowego (typ sterowania B20 # 70: SLM — sterowanie wektorowe)

= Bez pofgczonych przektadni, poniewaz nie jest to obstugiwane przez wskaznikiem zywotnosci

Eksploatacja

Konserwacja predykcyjna jest kontynuowana po ponownym uruchomieniu regulatora napedu, jesli spetnione sg
nastepujace warunki:

= Karta SD wtozona na state do sterownika napedu
= Nieprzerwane potgczenie regulatora napedu i motoreduktora

= State przetozenie przektadni (Drive Based lub PROFIdrive: C15, C16; CiA 402: A584)

Wymiana
Po wymianie regulatora napedu mozna kontynuowaé monitorowanie po przejeciu danych z karty SD.

Po wymianie motoreduktora z elektroniczng tabliczkg znamionowg, istniejace dane nie sg nadpisywane, jesli jest to nowy
silnik, lecz tworzony jest nowy zestaw danych. Przy uzyciu oryginalnych danych regulator napedu moze kontynuowaé
monitorowanie motoreduktora po wymianie.

W niektdrych przypadkach nalezy recznie zresetowac wskaznik zywotnosci:
= Po wymianie motoreduktora bez elektronicznej tabliczki znamionowej na identyczny motoreduktor
= Po przeprowadzeniu konserwacji motoreduktora (z elektroniczng tabliczkg znamionowa lub bez)

W obu przypadkach monitorowanie pozostaje aktywne przez caty okres. Poniewaz jednak wskaznik zywotnosci
wymienionego lub serwisowanego motoreduktora ma wartos¢ 0%, nalezy rowniez zresetowac wskaznik zywotnosci w
regulatorze napedu.
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1810  Wiecej na temat konserwacji predykcyjnej?

W kolejnych rozdziatach podsumowano najwazniejsze pojecia zwigzane z konserwacjg predykcyjng oraz przedstawiono
dalsze istotne informacje na ten temat.

18.10.1 Macierz obcigzen

Macierz obcigzen stanowi solidng podstawe do rejestrowania rzeczywistych sytuacji obcigzenia maszyn oraz do poprawy
jakosci i ekonomicznosci. Przedstawia ona rozktad czestotliwosci predkosci i momentéw obrotowych wystepujgcych na
wyjsciu motoreduktora. Macierz obcigzen i inne informacje sg zapisywane w DriveControlSuite w parametrze R118. Za
pomocy tego parametru systemowi sterowania udostepniane sg rowniez informacje istotne dla konserwacji predykcyjnej.

Informacja

Ze wzgledu na wydajnos¢ parametr R118 nie jest wyswietlany na liscie parametréw DriveControlSuite. Dostep do danych
parametrow mozna uzyskac posrednio za pomoca asystenta macierzy obcigzen lub poprzez acykliczng komunikacje w
magistrali.

Informacja

Macierz obcigzen jest rejestrowana tylko wtedy, gdy os$ jest wigczona (A900 = 1).

Struktura i zakres

Macierz obcigzen dzieli predkos¢ i moment obrotowy na réwne klasy. W przypadku predkosci obrotowej dostepnych jest 21
klas dla obu kierunkédw obrotu. Zakres predkosci wynosi od -150% do +150% predkosci nominalnej. W przypadku momentu
obrotowego dostepnych jest 31 klas dla zakresu momentu obrotowego od -250% do +250% momentu nominalnego.

Znamionowa predkos¢ obrotowa i znamionowy moment obrotowy macierzy obcigzen odnoszg sie do wyjscia przektadni
motoreduktora.

Zakres predkosci obejmuje:

-1,5 x n,, do +1,5 x N,y

Predko$¢ jest zapisywana w min™ (obr./min.).

Zakres momentu obrotowego obejmuje:

-2,5 x M,y do +2,5 x M,

Moment obrotowy jest zapisywany w%. Wartos¢ odniesienia dla procentowej wartosci momentu obrotowego to C09.

Momenty obrotowe i predkosci, ktére lezg poza odpowiednim okreslonym zakresem, sg przypisywane do najbardziej
oddalonej klasy:

Wartosci, ktdre lezg ponizej dolnej granicy, sg klasyfikowane do najnizszej klasy. Wartosci przekraczajgce gorny limit sg
klasyfikowane do klasy najwyzszej.

Skalowanie

Zarejestrowane klasy predkosci sg skalowane w przedstawiony ponizej sposdb, przy czym oznaczenie przedstawia Srednig
wartos¢ dwoch granic klas:

AR
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llustr. 57: Skalowanie zarejestrowanych klas predkosci
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Zarejestrowane klasy momentu obrotowego sg skalowane w przedstawiony ponizej sposéb, przy czym oznaczenie
przedstawia $rednig wartos¢ dwdch granic klas:

0%

-250 %
-233,33%
-216,67 %

-200 %
-183,33 %
-166,67 %

-150 %
-133,33 %

-100 %

-83,33 %
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16,67 %
33,33%
50 %
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83,33 %
100 %
116,67 %
133,33 %
150 %
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200 %
216,67 %
233,33 %
250 %

Ilustr. 58: Skalowanie zarejestrowanych klas momentu obrotowego

Eksport danych lub wysytanie danych

Macierz obcigzen mozna wyeksportowac z oprogramowania do uruchamiania DriveControlSuite w formacie JSON (*.json)
lub CSV (*.csv).

Alternatywnie mozna wystaé macierz obcigzen do analizy do STOBER (patrz Odczyt i przysytanie macierzy obcigzen [P 245]).
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18.10.1.1 Macierz obcigzen 3D

Asystent Macierz obcigzen 3D pokazuje grafike macierzy obcigzen w postaci wykresu kolumnowego 3D. Widok mozna

dostosowac do wtasnych potrzeb.

Widok 3D

[Lewy przycisk myszy]

[Prawy przycisk myszy]

[Kotko myszy]

Wybor Klikniecie kolumny lewym przyciskiem myszy:
Zaznacza lub odznacza kolumne na wykresie dla przycisku
Powieksz do przycisku.
Zaznaczone kolumny sg wyswietlane w kolorze turkusowym,
a kolumny odznaczone w kolorze niebieskim.

Obrot Przytrzymadé prawy przycisk myszy w dowolnym miejscu
widoku 3D i przesungc¢ kursor myszy:
Obrot widoku 3D.

Powieksz Obrdcic kétko myszy do przodu lub do tytu w dowolnym
miejscu widoku 3D:
Powieksza lub zmniejsza widok 3D.

Pasek funkcji obszaru roboczego

Skalowanie

Podstawa czasu

Liniowo Kolumny sg wyswietlane w skalowaniu liniowym.
Logarytmicznie Kolumny sg wyswietlane w skali logarytmiczne;.
Sekundy Kolumny sg wyswietlane w odpowiedniej jednostce.
Minuty

Godziny

Dni

Miesigce

Lata

e e

.
(=1
(=}

Aktualizuje widok 3D (warunek: potgczenie online miedzy DriveControlSuite i regulatorem
napedu).

Powieksza wybrang kolumne i odpowiednio obraca widok lub resetuje widok, gdy kolumna
nie jest wybrana (skalowanie 100%, standardowy kat).

Zmniejsza widok 3D (oddalenie).

Ustawia skale widoku 3D na 100%.

Powieksza widok 3D (przyblizenie).
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18.10.1.2

Informacje macierzy obcigzen

Macierz obcigzen jest zapisywana w DriveControlSuite w parametrze R118 wraz ze wskaznikiem zywotnosci w formacie

danych JSON. Parametr zawiera wszystkie informacje potrzebne do zrozumienia macierzy obcigzen.

Informacja

Ze wzgledu na wydajnos¢ parametr R118 nie jest wyswietlany na liscie parametréw DriveControlSuite. Dostep do danych

parametréw mozna uzyskac posrednio za pomocg asystenta macierzy obcigzen lub poprzez acykliczng komunikacje w

magistrali.

"version"
"ig"

"ds6-username"

"ds6-email"

"ds6-company"

"ds6-comment"

"ds6-date"

"database-id"

"paramodul-sn"

"encoder-type"

"gearmotor-type"
"drive-controller-type"
"reference"
"motor-type"
"axis-number"
"gear-ratio"
"operating-time-h"
"operating-time-m"
"operating-time-s"
"motor-serial-number"
"gearbox-serial-number"
"encoder-serial-number"

"drive-production-number"

"t-reference"

"t-reference-unit"

"t-limits"

Typ tekstowy
Typ tekstowy
Typ tekstowy

Typ tekstowy

Typ tekstowy

Typ tekstowy

Typ tekstowy

Number

Typ tekstowy

Number

Typ tekstowy
Typ tekstowy
Typ tekstowy
Typ tekstowy
Number
Number
Number
Number
Number
Number
Number
Number

Number

Number

Typ tekstowy

Array of numbers

Nazwa wersji formatu JSON
Identyfikator typu dokumentu JSON

Nazwa uzytkownika wprowadzana przez DriveControlSuite
podczas eksportowania lub wysytania

Adres e-mail wprowadzony przez DriveControlSuite podczas
eksportowania lub wysytania

Nazwa firmy wprowadzona przez DriveControlSuite podczas
eksportowania lub wysytania

Komentarz wprowadzany przez DriveControlSuite podczas
eksportowania lub wysytania

Data wyeksportowania lub wystania pliku

Identyfikator bazy danych sparametryzowanego
motoreduktora

Numer na karcie SD (generowany przy pierwszym uzyciu i
wykorzystywany do identyfikacji)

Typ podtgczonego enkodera (0: brak, 1: inkrementalny,
2:SSl, 3: EnDat 2.x, 4: HIPERFACE, 5: resolver, 6: EnDat 3.x)

Typ motoreduktora

Typ regulatora napedu
Referencja regulatora napedu
Typ silnika

Numer osi (0/1)

Przetozenie motoreduktora
Wartosc¢ godzinowa czasu pracy
Wartos¢ minutowa czasu pracy
Wartos¢ czasu pracy w sekundach
Numer seryjny silnika

Numer seryjny przektadni
Numer seryjny enkodera

Numer seryjny regulatora napedu zgodnie z tabliczka
znamionowg (S/N)

Referencyjny moment obrotowy dla "t-average" i "t-limits"

Jednostka referencyjnego momentu obrotowego dla

nan

"t-average" i "t-limits"

Macierz obcigzen: géorne granice klas momentu obrotowego
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"t-limit-unit"

"n-limits"
"n-limit-unit"

"t-average"

"t-average-unit"

"n-average"

"n-average-unit"

"t-bucket-count"
"n-bucket-count"

"time-resolution"

"m2>m2not-counter"

"gearmotor-run-time"
"gearmotor-run-time-unit"

"life-work-indicator"

"load-matrix"

Typ tekstowy

Array of numbers
Typ tekstowy

Array of numbers

Typ tekstowy

Array of numbers

Typ tekstowy

Number
Number
Typ tekstowy

Number

Number
Number
Number

Array of numbers

Tab. 171: Informacje macierzy obcigzen

Macierz obcigzen: jednostka gérnych granic klas momentu
obrotowego

Macierz obcigzen: gérne granice klas predkosci
Macierz obcigzen: jednostka gérnych granic klas predkosci

Macierz obcigzen: srednia wartos¢ granic klas momentu
obrotowego

Macierz obcigzen: jednostka sredniej wartosci limitdw klas
predkosci

Macierz obcigzen: srednia wartos¢ limitow klas predkosci

Macierz obcigzen: jednostka Sredniej wartosci granic klas
momentu obrotowego

Macierz obcigzen: liczba klas momentu obrotowego
Macierz obcigzen: liczba klas predkosci obrotowe;j
Macierz obcigzen: Rozdzielczos¢

Liczba przekroczen 90% maksymalnego momentu
zatrzymania awaryjnego M,y or

Czas pracy motoreduktora
Jednostka czasu pracy motoreduktora
Wartos¢ wskaznika zywotnosci

Dwuwymiarowa tablica zawierajgca macierz obcigzen;
moment obrotowy jest podany w wierszach, a predkos¢
obrotowa w kolumnach

Nastepujgce znaki lub znaki sterujace nie sg dozwolone w wartosciach matrycy obcigzenia:

n

\

\b
\f
\n
\r
\t

Cudzystow
Backslash
Backspace
Podziat strony
Podziat wiersza

Powrét karetki

Poziomy znak tabulacji

Tab. 172: Matryca obcigzenia: niedozwolone znaki lub znaki sterujace
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18.10.1.3  Przyktad macierzy obcigzer w formacie JSON

Ponizszy przyktad przedstawia macierz obcigzen w formacie JSON.
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to, o, o, o, o, 0o, 0, o, o, 0o, ¢, o, o, 0, 0, 0, 0, O, O, O, OJ,

to, o, o, o, o, o, ¢, o, o, 0, ¢, 0, o, 0, G, O, O, O, O, O, OF,

(o, o, o, 0, 20000, o0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, O, O, O, O, O, O],
(o, o, 0, 0o, o, 0, o, o, o, o, 4ioo00, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, O, O, O],
(6, o, o, 0, 0, o, o, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0, 20000, 0, O, O, O1,
to, ¢, o, o, o, 0, 0, o, o, 0, ¢, 0, 0, 0, G, O, O, O, O, O, O,

to, o, o, o, o, o, 0, o, o, 0o, ¢, o, o, 0, ¢, 0, 0, O, O, O, OF,

to, o, o, o, o, 0, 0, o, o, 0, ¢, 0, 0, 0, G, O, O, O, O, O, OF,

to, o, o, o, o, o, 0, o, o, 0o, ¢, o, o, 0, ¢, 0, 0, O, O, O, OJ,

to, ¢, o, o, o, 0o, 0, o, o, 0, ¢, 0, o, 0, ¢, 0, O, O, O, O, OF,

to, o, o, o, o, 0o, 0, o, o, 0, 0, 0, o, 0, 0, 0, O, O, O, O, OJ,

(o, o, 0, o, o, 3000, 4000, 4000, 3000, 4000, 2000, O, O, 0, O, O, O, O, O, O, O],
to, o, o, o, o, 0o, 0, o, o, 0o, ¢, 0, o, 0, ¢, 0, 0, O, O, O, OF,

(o, o, 0, o, o, 0, o, o, 0, 0, 1000, 4000, 4000, 3000, 4000, 3000, 1000, O, O, O,
01,

to, o, o, o, ¢, o, 0, o, o, o, o, 0, ¢, 0, 0, O, O, O, O, O, O],

to, o, o, o, o, 0o, 0, o, o, 0, ¢, 0, o, 0, G, O, O, O, O, O, OF,

to, o, o, o, ¢, 0, 0, 0, o, o, o, 0, ¢, 0, 0, O, O, O, O, O, QJ,

to, o, o, o, o, 0o, 0, o, o, 0o, ¢, 0, o, 0, G, O, O, O, O, O, OF,

to, o, o, 0, ¢, 0o, 0, 0, 0, o, 0, 0, 0, 0, O, O, O, O, O, O, O]

]

}

18.10.1.4  Ilo$¢ miejsca w pamieci na macierz obcigzen
Maksymalna ilo$¢ miejsca w pamieci wynosi 16 KiB (kibibajt) na jedng macierz obcigzerh w formacie JSON.

Matryca obcigzen jest zapisywana oddzielnie dla kazdej osi i w dwdch egzemplarzach, aby zapobiec utracie danych. W
zwigzku z tym maksymalna ilos¢ zajmowanej pamieci na karcie SD regulatora jednoosiowego wynosi 32 KiB, a na karcie SD
regulatora dwuosiowego 64 KiB.

Przy wymianie motoreduktora na nowy, generowane sg dla niego nowe pliki JSON. W zwigzku z tym ilo$¢ potrzebnej
pamieci dla kazdego nowego motoreduktora wzrasta maksymalnie o 32 KiB.

llos¢ potrzebnej pamieci na dzien zalezy od aplikacji, ale miesci sie w granicach maksymalnej ilosci potrzebnej pamieci.

18.10.1.5 Eksport macierzy obcigzen
Macierz obcigzen mozna wyeksportowac jako plik JSON lub CSV.

Macierz obcigzen w formacie JSON nadaje sie zwtaszcza do prostej analizy, poréwnania i wizualizacji macierzy obcigzen przy
uzyciu jezykdw programowania takich jak Python, C#, C++ lub Java oraz do uzytku w aplikacjach lloT.

Macierz obcigzen w formacie CSV moze by¢ wyswietlana i analizowana w postaci wykresu przy uzyciu arkuszy
kalkulacyjnych, takich jak Microsoft Excel.
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18.10.1.51  Macierz obcigzen w formacie JSON

Dane macierzy obcigzen w formacie JSON odpowiadajg danym parametru R118.

Informacje na temat poszczegdlnych elementéw patrz Informacje macierzy obcigzen [P 237].

Analiza
Dane w pliku JSON mozna analizowac jako wykres przy uzyciu jezyka Python i Matplotlib.
Warunki:

= Jezyk programowania Python od wersji 3.0

= Biblioteka programu Matplotlib od wersji 1.0.0

= Biblioteka programéw NumPy od wersji 1.0.0

Przyktad

Informacja

W przypadku skopiowania i wklejenia przyktadu nalezy w razie potrzeby poprawi¢ wciecie sktadni po wklejeniu.
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18.10.1.5.2 Macierz obcigzen w formacie CSV

Plik CSV zawiera sekcje metadanych i macierzy obcigzen.

Informacje na temat poszczegdlnych elementéw patrz Informacje macierzy obcigzen [P 237].

Metadane

Metadane zawierajg wszystkie informacje wymagane do identyfikacji osi w maszynie. Zawierajg one réwniez informacje o
czasie pracy osi, numerach seryjnych silnika, przektadni i enkodera oraz numerze produkcyjnym regulatora napedu. W
metadanych mozna znalez¢ réwniez oznaczenia osi macierzy obcigzen, jednostki, w ktérych rejestrowana jest macierz
obcigzen oraz wskaznik zywotnosci.

Load Matrix

Sekcja Load Matrix zawiera dane i oznaczenia osi macierzy obcigzen. Oznaczenie osi predkosci znajduje sie w pierwszym
wierszu po Start Load Matrix, oznaczenie osi momentu obrotowego znajduje sie w pierwszej kolumnie. Predkosci
obrotowe mozna znalez¢ w wierszu n-average, a odpowiednig jednostke w wierszu n-average-unit. Momenty
obrotowe s3 wynikiem mnozenia t-average i t-reference. Odpowiednia jednostka znajduje sie w wierszu

t-reference-unit.

Analiza

Wykonac nastepujace czynnosci, aby utworzy¢ wykres kolumnowy 3D w programie Microsoft Excel na podstawie danych
macierzy obcigzen:

1. Otworzy¢ plik CSV w programie Excel.
2. Zaznaczy¢ wszystkie komorki z zawartoscig miedzy wierszami Start Load MatrixiEnd Load Matrix.
3. W zaktadce wybra¢ Wstaw > Wykresy > Wstaw wykres kolumnowy lub stupkowy > Kolumna 3D.

= Zostanie wstawiony wykres kolumnowy 3D.
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18.10.2 Wskaznik zywotnosci

Wskaznik zywotnosci to wartos¢ obliczonej trwatosci motoreduktora. Do jego wyznaczenia nie jest potrzebny zaden
dodatkowy czujnik zewnetrzny. W DriveControlSuite wskaznik zywotnosci jest wyswietlany w asystencie Predictive
Maintenance (konserwacja predykcyjna) (R101). Wartosci ponizej 100% oznaczajg, ze motoreduktor jest eksploatowany w
okresie zywotnosci. W przypadku wartosci powyzej 100% wzrasta prawdopodobierstwo awarii. Od wartosci 90% zalecana
jest wymiana motoreduktora, a w parametrze R100 pojawia sie odpowiedni komunikat.

Informacja

Wozrost wartosci nie oznacza, ze motoreduktor jest uszkodzony. Dziatanie motoreduktora jest mozliwe réwniez przy
wartosciach > 100%.

Informacja

Wskaznik zywotnosci jest obliczany i aktualizowany tylko wtedy, gdy oS jest wigczona (A900 = 1).

Wskaznik zywotnosci rosnie monotonicznie: szybciej przy wiekszym obcigzeniu, wolniej przy mniejszym obcigzeniu.

:2 100% — Komunikat
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llustr. 59: Obszar sygnalizacji

Algorytm dla wskaznika zywotnosci jest stale rozwijany.

243



18 | Predictive Maintenance (konserwacja predykcyjna) STOBER

18.10.3  Cykle aktualizacji i zapisywania

Operacja A0O Zapisywanie wartosci nie ma wptywu na zapisywanie danych konserwacji predykcyjne;j.

Macierz obcigzen

Macierz obcigzen jest zapisywana na karcie SD wraz ze wskaznikiem zywotnosci co 30 minut.

Dane dla macierzy obcigzen (predkosci i momenty obrotowe) sg odczytywane z czasem cyklu ustawionym w A150.
W regulatorze napedu macierz obcigzen jest aktualizowana w cyklu ustawionym w A150.

Jesli regulator napedu zostanie wytgczony przed automatycznym zapisaniem danych macierzy obcigzen co 30 minut, dane
zostang utracone.

Wskaznik zywotnosci

Wskaznik zywotnosci jest zapisywany w regulatorze napedu co 10 minut, a na karcie SD wraz z macierzg obcigzen co 30
minut.

Wartosc wskaznika zywotnosci jest aktualizowana w regulatorze napedu 2 razy na minute.

Ze wzgledu na trwate zapisywanie danych w regulatorze napedu, karta SD nie jest niezbedna do wskaznika zywotnosci —w
przeciwienstwie do matrycy obcigzen.
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18.10.4 Zalecenie wymiany motoreduktora

Zalecenie wymiany motoreduktora jest wyswietlane w DriveControlSuite w asystencie Predictive Maintenance
(konserwacja predykcyjna) (R100). Zalecenie pojawia sie, gdy jest aktywna konserwacja predykcyjna, a wskaznik zywotnosci
osiggnat wartos$¢ > 90% (R101).

18.10.5 Odczytiprzysytanie macierzy obcigzen

Chcesz dowiedzie¢ sie wiecej o rzeczywistej sytuacji obcigzenia swojej maszyny i poznac jej potencjat optymalizacyjny lub
wesprzeé dalszy rozwdj naszego algorytmu? Jesli przeslesz nam swojg macierz obcigzen, pomozemy Ci w analizie lub
wizualizacji danych. Ponadto mozemy uwzgledni¢ specyficzne parametry maszyny w dalszych pracach rozwojowych.

Informacja

Na podstawie macierzy obcigzen nie jest mozliwe wyciggniecie wnioskéw dotyczgcych konkretnych cykli pracy maszyny.
Macierz obcigzen zawiera tylko bardzo skondensowane cechy statystyczne.

Odczyt danych

Na ponizszym rysunku opisano 3 opcje odczytu danych.

1 R118 .
> {;}
JSON

PLC
2 Karta SD {}
— )

JSON

Komputer

{;}

3 R118 JSON

Komputer csv

llustr. 60: Konserwacja predykcyjna: opcje odczytu

1. Za posrednictwem sterowania (w przygotowaniu)

W przygotowaniu sg bloki funkcyjne dla sterownikéw, ktdre sterownik moze wykorzysta¢ do odczytu parametru R118 i
zapisu danych do pliku JSON.
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2. Z karty SD
Dane mozna odczytaé na komputerze bezposrednio z karty SD.
Pliki JSON sg przechowywane w nastepujacej formie:
= Jesdli dla silnika dostepny jest numer seryjny, to zostanie on wykorzystany w nazwie pliku.

= Jesli dla silnika nie jest dostepny numer seryjny, nazwa pliku sktada sie z 8 znakéw (szesnastkowo) wygenerowanych z
sumy kontrolnej CRC B0O.

Nazwa pliku Przyktad

PRM\[numer seryjny].PXX 03774434.P00
PRM[8 znakdow].PXX 0BB5A846.P00

Tab. 173: Pliki dotyczace konserwacji predykcyjnej na karcie SD

Aby unikng¢ utraty danych, pliki sg zapisywane na karcie SD dwukrotnie.

Rozszerzenia plikbw majg nastepujace znaczenie:

Rozszerzenie pliku Znaczenie

POO JSON dla osi A
PO1 JSON dla osi A (plik kopii zapasowej)
P10 JSON dla osi B
P11 JSON dla osi B (plik kopii zapasowej)

Tab. 174: Znaczenie rozszerzen plikow na karcie SD

3. Poprzez DriveControlSuite

Wyeksportowaé macierz obcigzen za pomocg odpowiedniego kreatora w DriveControlSuite. Do eksportu parametr R118
jest odczytywany przy potaczeniu online bezposrednio z regulatora napedu, a w trybie offline z projektu.

Przesytanie danych

Dane mozna przesta¢ do STOBER poprzez DriveControlSuite lub na adres prm_data@stober.de.
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19

Diody LED na goérze i z przodu sygnalizujg stan danego urzgdzenia oraz stan potfaczenia fizycznego i komunikacji. W
przypadku btedu lub awarii za pomocg oprogramowania do uruchomienia DriveControlSuite mozna uzyskac blizsze

Diagnoza

informacje.

19.1

Regulator napedu

Regulatory napedu posiadajg diody diagnostyczne wizualizujace stan regulatora napedu oraz stan potgczenia fizycznego i

komunikacji.

Err/BF
Run
FSoE/Psafe

llustr. 61: Lokalizacja diod LED z przodu i na gérze regulatora napedu

u A W N

Stan magistrali obiektowej
Stan FSoE lub PROFIsafe
Stan regulatora napedu
Potaczenie sieciowe serwis

Potaczenie sieciowe magistrali obiektowej
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19.1.1 Stan regulatora napedu

Stan regulatora napedu jest sygnalizowany przez 3 diody LED z przodu urzadzenia.

llustr. 62: Diody sygnalizacji stanu regulatora napedu

1 Zielona: Run
2 Czerwony: Btad osi A

3 Czerwony: Btad osi B (regulator dwuosiowy)

Wyt Brak napiecia zasilania, awaria osi A lub B lub aktywny STO dla osi A lub B

| | | | 1-krotny impuls Od wersji oprogramowania sprzetowego 6.6-A:
Autotest (E48 = 0: Autotest); SX6: Czas trwania autotestu zalezy od
gotowosci operacyjnej modutu bezpieczenstwa

Do wersji oprogramowania sprzetowego 6.5-G:
STO aktywna(regulator dwuosiowy: STO aktywna dla obu osi)

Miganie Obie osie gotowe do wtgczenia (E48 = 2: Gotowy do wtgczenia); zadna o$
nie jest w stanie btedu; funkcja STO nie jest aktywna dla zadnej osi

s Zezwolenie dla co najmniej 1 osi (E48 = 4: Zezwolenie); zadna o5 nie jest w

stanie btedu; funkcja STO nie jest aktywna dla zadnej osi

Szybkie miganie Dane s zapisywane w pamieci wewnetrznej i na karcie SD

3-krotny impuls Aktywacja bezpieczenstwa, krok 3: konfiguracja bezpieczenstwa jest
zapisywana w module bezpieczernstwa

11 L 1l 2-krotny impuls Aktywacja bezpieczenstwa, krok 4: aktywacja konfiguracji bezpieczenstwa
zostata pomyslnie zakonczona; przejscie do zwyktego ekranu roboczego
przez nacisniecie przycisku obstugi lub automatycznie po 30 s

Tab. 175: Znaczenie zielonej diody LED (Run)
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Wyt Brak btedu lub zdarzenia

| | | | 1-krotny impuls Od wersji oprogramowania sprzetowego 6.5-H:
Funkcja STO aktywna dla osi A lub B

11 1] 1 2-krotny impuls Uruchomienie urzadzenia z inng konfiguracja bezpieczefistwa w module
bezpieczenstwa i na karcie SD:
Wymagana aktywacja bezpieczenstwa (patrz takze Uruchomienie
regulatora napedu po wymianie urzadzenia [P 346]);
Aktywacja bezpieczenstwa, krok 1: Nacisnac¢ i przytrzymac przycisk
obstugi S1 przez 30 sekund

2-krotny impuls, Aktywacja bezpieczenstwa, krok 2: Nacisng¢ i przytrzymac przycisk
odwrécony obstugi S1 przez 2-5 sekund
3-krotny impuls Aktywacja bezpieczenistwa, krok 3: konfiguracja bezpieczenstwa jest

zapisywana w module bezpieczenstwa

Miganie 0O$ A lub B w stanie ostrzezenia

WHt. 0Os$ A lub B w stanie btedu

1-krotny impuls, 0Od wersji oprogramowania sprzetowego 6.5-H:
odwrdcony 0Os$ A lub B w stanie btedu; Funkcja STO aktywna
Szybkie miganie Brak aktywnej konfiguracji

}i3

Tab. 176: Znaczenie czerwonych diod (Error)

W2z6r przy uruchomieniu regulatora napedu

Po uruchomieniu regulatora napedu wszystkie 3 diody LED migajg w nastepujacy sposob:

Diody: Dziatanie

zielona/czerwona/
czerwona

I Krétka przerwa w czasie uruchamiania oprogramowania sprzetowego

1
I

Tab. 177: Stan diod przy uruchomieniu napedu

Wzér przy identyfikacji regulatora napedu (funkcja online DS6)
Dostep do okna Funkcje online mozna uzyska¢ w DriveControlSuite po skonfigurowaniu potgczenia miedzy

DriveControlSuite a regulatorem napedu w oknie dialogowym Dodaj potgczenie. Przycisk o powoduje miganie diod LED z
przodu regulatora napedu w celu utatwienia identyfikacji w sieci. W przypadku regulatoréw jednoosiowych migajg zielone i
czerwone diody LED; w przypadku regulatoréw dwuosiowych migaja wszystkie 3 diody LED:

Diody: Dziatanie Opis

zielona/czerwona/
czerwona

JULLLLLLLLNRRRL] szybkie miganie Identyfikacja regulatora napedu w sieci
JLLLLLLLLLILLEL] szybkie miganie
ALLLLLDLLLEELLE sevbiie miganie

Tab. 178: Stany diod LED podczas identyfikacji regulatora napedu w sieci
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Wzér podczas przesytania pliku oprogramowania sprzetowego za pomoca karty SD

Podczas przenoszenia pliku z oprogramowaniem sprzetowym za pomocg karty SD migaja 3 diody w réznych kombinacjach i

z rézna czestotliwoscia:

Diody: Dziatanie Opis
zielona/czerwona/
czerwona
Wyt. Skasowanie 2. pamieci oprogramowania sprzetowego w regulatorze
napedu
JLLLLIILUILLL szybkie miganie
Wyt
JULRRRRRRRNNLNLY szybkie miganie Kopiowanie oprogramowania sprzetowego z karty SD do 2. pamieci

oprogramowania sprzetowego regulatora napedu

LLLLLUERLLLL seybkie miganie
ITTTTTTTTTTTTTIT|EEv .

| | | | 1impuls Kopiowanie zakoriczone, konieczne ponowne uruchomienie regulatora
Wyt napedu
Wyt
Wyt Btad podczas kopiowania, wyja¢ karte i uruchomic regulator napedu

. ponownie
] | | | 1impuls

Wyt.

Tab. 179: Stan diod podczas przesytania pliku oprogramowania sprzetowego za pomoca karty SD

W2zér po przestaniu pliku oprogramowania sprzetowego i ponownym uruchomieniu regulatora napedu

Przy aktualizacji oprogramowania sprzetowego po ponownym uruchomieniu regulatora napedu migajg wszystkie 3 diody w

réznych kombinacjach i z rézng czestotliwoscia:

Diody: Dziatanie
zielona/czerwona/
czerwona
Wyt. Skasowanie 1. pamieci oprogramowania sprzetowego
LLLELLLLLELLLLL Seybkie miganie
Wyt.
JULRRRRRRLLLLLL] szybkie miganie Skopiowanie 2. pamigci oprogramowania sprzetowego do 1.
Whyt. lub Wt (w
zaleznosci od wielkosci
pliku
oprogramowania)
Wyt
B swiatto ,ruchome” Btad podczas aktualizacji oprogramowania sprzetowego, konieczny

serwis

N
_u_u

Tab. 180: Stan diod po przestaniu pliku oprogramowania sprzetowego i ponownym uruchomieniu regulatora napedu
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19.1.2 Stan magistrali obiektowej i bezpieczenstwa funkcjonalnego

Diody LED do diagnostyki stanu magistrali obiektowej i bezpieczenstwa funkcjonalnego réznig sie w zaleznosci od systemu
magistrali obiektowej i zastosowanego modutu bezpieczenstwa.

19.1.2.1 Stan EtherCAT

2 diody LED z przodu regulatora napedu informujg o potgczeniu miedzy MainDevice i SubDevice EtherCAT oraz o stanie
wymiany danych. Mozna go sprawdzi¢ dodatkowo w parametrze A255.

Jesli regulator napedu zawiera modut bezpieczeristwa SX6 lub SY6, funkcje bezpieczenstwa sg sterowane przez EtherCAT
FSoE. W takim przypadku o stanie FSoE informuje dodatkowa dioda z przodu urzadzenia.

llustr. 63: Diody sygnalizujgce stan EtherCAT

1 Czerwona: Error
2 Zielona: Run
No Error Brak btedu
. . - . Miganie Invalid Configuration Nieprawidtowa konfiguracja
. 1-krotne migniecie Unsolicited State Change SubDevice EtherCAT zmienito samodzielnie
swoj stan operacyjny
BB 2-krotne migniecie Application Watchdog SubDevice EtherCAT nie odebrato nowych
Timeout danych PDO podczas skonfigurowanego
timeoutu watchdog
R v Application controller Wewnetrzny btad komunikacji urzadzenia;
failure wytaczy¢ i wiaczy¢ ponownie urzadzenie

Tab. 181: Znaczenie czerwonej diody (Error)

Init Brak komunikacji miedzy MainDevice i
SubDevice EtherCAT; rozpoczecie
konfiguracji, wczytanie zapisanych wartosci

. . - . Miganie Pre Operational Brak komunikacji PDO; MainDevice i

SubDevice EtherCAT wymieniajg parametry
aplikacji przez SDO

. 1-krotne migniecie Safe Operational SubDevice EtherCAT wysyta aktualne
wartosci do MainDevice EtherCAT, ignoruje

jego wartosci zadane i stosuje wewnetrzne
wartosci domysine

- Operational Normalna praca: EtherCAT MainDevice i

SubDevice wymieniajg wartosci zadane i
rzeczywiste.

Tab. 182: Znaczenie zielonej diody LED (Run)
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19.1.2.2 Stan FSoE (opcja SY6)

Jesli regulator napedu zawiera modut bezpieczenstwa SY6, funkcje bezpieczenstwa STO i SS1 sg sterowane przez EtherCAT

FSoE. W takim przypadku o stanie komunikacji FSoE informuje dioda z przodu urzgdzenia. Mozna go sprawdzi¢ dodatkowo

w parametrze S20 FSoE status indicator.

llustr. 64: Dioda stanu FSoE

1 Zielona: FSoE

Wiyt.

Miganie
WH.

1-krotny impuls

- . .. E
|
] | | |
JULLLLLLOUULEEELE szybkie miganie
UL B Szybkie miganie z
1-krotnym mignieciem
JULLL L W Szybkie miganie z
2-krotnym mignieciem
(T | ‘. [ Szybkie miganie z
3-krotnym mignieciem
[TTTTH | “ | Szybkie miganie z
4-krotnym mignieciem
(TTTTH | '_ | Szybkie miganie z
5-krotnym mignieciem
[TTTTH | 'h | Szybkie miganie z
6-krotnym mignieciem

Inicjalizacja

Gotowos¢ do parametryzacji

Normalna praca

Odebrano komende failsafe z MainInstance FSoE
Niezdefiniowany btad potaczenia

Btad w ustawieniach komunikacji zwigzanych z bezpieczenstwem

Btad w ustawieniach aplikacji zwigzanych z bezpieczenstwem

Nieprawidtowy adres FSoE

Odebrano niedozwolong komende

Btad watchdog

Btad CRC

Tab. 183: Znaczenie zielonej diody (FSoE status indicator wg IEC 61784-3)
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19.1.2.3 Stan FSoE (opcja SX6)

Jesli regulator napedu zawiera modut bezpieczeristwa SX6, funkcje bezpieczenstwa sg sterowane przez EtherCAT FSoE. W

takim przypadku o stanie komunikacji FSoE informuje dioda z przodu urzgdzenia. Mozna go sprawdzi¢ dodatkowo w

parametrze S20 FSoE status indicator.

llustr. 65: Dioda stanu FSoE

1 Zielona: FSoE

Wiyt.

1-krotny impuls

| | | |
JULURRRRRR L] szybkie miganie
BB N _N Miganie
I .

Tab. 184: Znaczenie zielonej diody LED

Brak komunikacji

Nawigzanie komunikacji FSoE, transmisja parametréw FSoE
Potaczenie FSoE aktywne, pofaczenie FSoE w stanie RESET
Komunikacja aktywna

Aktywna komunikacja, transmisja danych procesowych
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191.2.4 Stan PROFINET

2 diody LED z przodu regulatora napedu informujg o pofaczeniu miedzy sterownikiem a regulatorem napedu oraz o stanie
wymiany danych. Mozna go sprawdzi¢ dodatkowo w parametrze A271 Stan PN.

N

llustr. 66: Diody LED stanu PROFINET

1 Czerwona: BF (btgd magistrali)

2 Zielona: Run

Wyt. Brak btedu

Szybkie miganie Wymiana danych ze sterownikiem nie
jest aktywna

_ Wt Brak potaczenia sieciowego

Tab. 185: Znaczenie czerwonej diody LED (BF)

Wyt. Brak potaczenia

1impuls Trwa nawigzywanie potaczenia ze

sterownikiem

1 impuls, odwrécone Sterownik aktywuje ustuge sygnatu
DHCP
Miganie Aktywne potgczenie ze sterownikiem,

spodziewana wymiana danych

i}

WHt. Aktywne pofaczenie ze sterownikiem

Tab. 186: Znaczenie zielonej diody LED (Run)
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19.1.2.5 Stan PROFIsafe

Jesli regulator napedu zawiera modut bezpieczenstwa SU6, funkcje bezpieczenstwa STO i SS1 sg sterowane przez PROFIsafe.
W takim przypadku o stanie komunikacji PROFIsafe informuje dioda z przodu urzgdzenia. Mozna go sprawdzi¢ dodatkowo w

parametrze S40 Stan PROFIsafe.

llustr. 67: Dioda stanu PROFlsafe

1 Zielony: PROFIsafe

AEmEmN
R
TTTTEN T
TITTEN W
I
ITTTTR
| SRR

Tab. 187: Znaczenie zielonej diody (PROFIsafe status indicator wg IEC 61784-3)

Informacja

Parametr S40 Stan PROFIsafe zawiera szczegétowe informacje o stanie komunikacji PROFIsafe. Wartos¢ S40 mozna odczytaé

Wyt.

Miganie

Wt.

Szybkie miganie z 1-krotnym
mignieciem

Szybkie miganie z 2-krotnym
mignieciem

Szybkie miganie z 3-krotnym
mignieciem

Szybkie miganie z 5-krotnym
mignieciem

Szybkie miganie z 6-krotnym
mignieciem

w DriveControlSuite w asystencie PROFINET > Obserwacja: PROFlIsafe.

Inicjalizacja
Gotowos$¢ do parametryzacji przez
sterownik (F-CPU)

Normalna praca

Btad w ustawieniach komunikacji
zwigzanych z bezpieczeristwem

Btad w ustawieniach aplikacji
zwigzanych z bezpieczenstwem

Nieprawidtowy adres docelowy
PROFIsafe

Przerwanie potaczenia PROFIsafe (btgd
watchdog)

Bfad podczas transmisji danych
PROFIsafe (btgd CRC)
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19.1.3 Potaczenie sieciowe serwis

Diody w X9 z przodu urzadzenia sygnalizujg stan potgczenia sieciowego z serwisem.

llustr. 68: Diody sygnalizacji stanu potaczenia sieciowego serwisowego

1 Zielona: Link

2 Z6tta: Activity

Wyt Brak potaczenia sieciowego
D Aktywne potgczenie sieciowe

Tab. 188: Znaczenie zielonej diody (Link)

Wyt Brak potaczenia sieciowego
Miganie S3 wysytane lub odbierane poszczegdlne pakiety danych
WHt. Aktywna wymiana danych

Tab. 189: Znaczenie z6ttej diody (Act)
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19.1.4 Potaczenie sieciowe magistrali obiektowej

Diody LED do diagnostyki komunikacji roznig sie w zaleznosci od rodzaju magistrali i modutu komunikacyjnego.

19.1.41 Potaczenie sieciowe EtherCAT

Diody LA ((IN i LA ..OUT w X200 i X201 na gérze urzadzenia sygnalizuja stan potaczenia sieciowego EtherCAT.

< -

-
| =)
1 — o
— Q
= o
2 — I
<
3 — SZ
=] 2
=] S
— S
4 — <

Ilustr. 69: Diody sygnalizacji stanu potaczenia sieciowego EtherCAT

Zielona: LA .OUT na X201
Z6tta: bez funkcji
Zielona: LA .(IN na X200

A W N

Zé6tta: bez funkcji

Wyt. Brak potaczenia sieciowego
_B_B_B wviganie Aktywna wymiana danych w innym urzadzeniu EtherCAT

_ WHt. Istnieje pofaczenie sieciowe

Tab. 190: Znaczenie zielonych diod LED (LA)
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19.1.4.2 Potaczenie sieciowe PROFINET

Diody LED Act i Link na X200 i X201 na gorze urzadzenia sygnalizujg stan potgczenia sieciowego PROFINET.

e
1 — £
fr— - —
= o
= IS
— - X
p— Q
2 <
—z
3 — c
=l| ~g
= S
= IS
— - X
4 — 8}
<

Ilustr. 70: Diody LED sygnalizacji stanu potgczenia sieciowego PROFINET

1 Zielona: Link na X201
2 Z6tta: Activity na X201
3 Zielona: Link na X200
4 Z6tta: Activity na X200

Wyt Brak potaczenia sieciowego

D Istnieje potaczenie sieciowe

Tab. 191: Znaczenie zielonych diod LED (Link)

Wyt. Brak wymiany danych

Miganie Aktywna wymiana danych ze sterownikiem

Tab. 192: Znaczenie z6ttych diod LED (Act)
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19.1.5 Zdarzenia

Regulator napedu posiada system samokontroli, ktéry na podstawie regut kontroli chroni system napedowy przed
uszkodzeniem. Przy naruszeniu regut kontroli zostaje wygenerowane odpowiednie zdarzenie. Na niektdre zdarzenia, np.
Zwarcie/doziemienie, uzytkownik nie ma zadnego wptywu. Przy innych zdarzeniach istnieje mozliwo$é wptywu na skutki i
reakcje.

Mozliwe skutki:
= Komunikat: informacja mozliwa do przetworzenia przez sterownik

= Ostrzezenie: informacja mozliwa do przetworzenia przez sterownik, ktéra po uptywie okreslonego czasu zmienia sie w
alarm, jesli nie zostanie usunieta przyczyna

= Alarm: natychmiastowa reakcja regulatora napedu, nastepuje zablokowanie modutu mocy, ruch osi nie jest juz
sterowany przez regulator napedu lub o$ zatrzymuje sie na skutek szybkiego zatrzymania lub awaryjnego hamowania

W zaleznosci od zdarzenia, istniejg rézne srodki, ktdre mozna podjgé w celu usuniecia przyczyny. Gdy tylko przyczyna
zostanie usunieta, zwykle mozna bezposrednio potwierdzi¢ zdarzenie. Jesli jest konieczne ponowne uruchomienie
regulatora napedu, w sposobie usuniecia jest podana stosowna informacja.

UWAGA!

Szkody materialne wskutek przerwania szybkiego zatrzymania lub awaryjnego hamowania!

Jesli w czasie wykonywania szybkiego zatrzymania lub hamowania awaryjnego wystgpi alarm lub aktywacja STO, szybkie
zatrzymanie lub awaryjne hamowanie zostanie przerwane. W takim przypadku moze dojs¢ do uszkodzenia maszyny
wskutek niekontrolowanego ruchu osi.

Informacja

Aby utatwié programistom sterownikéw konfiguracje interfejsu uzytkownika (HMI), na http://www.stoeber.de/en/

downloads/ w materiatach do pobrania STOBER jest dostepna lista zdarzen z przyczynami, hasto Zdarzenia.
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19.1.51

Przeglad

Ponizsza tabela przedstawia mozliwe zdarzenia.

Zdarzenie

Zdarzenie 31:

Zwarcie/doziemienie [P 262]

Zdarzenie 32:

Wewnetrzne zwarcie/doziemienie [P 263]

Zdarzenie 33:

Za wysoki prad [» 264]

Zdarzenie 34:

Uszkodzenie sprzetowe [P 265]

Zdarzenie 35:

Watchdog [P 266]

Zdarzenie 36:

Za wysokie napiecie [P 266]

Zdarzenie 37:

Enkoder silnika [ 267]

Zdarzenie 38:

Temperatura czujnik regulatora napedu [» 270]

Zdarzenie 39:

Za wysoka temperatura regulatora napedu i2t [> 271]

Zdarzenie 40:

Nieprawidtowe dane [P 272]

Zdarzenie 41:

Za wysoka temperatura czujnik silnika [» 273]

Zdarzenie 42:

Za wysoka temperatura rezystora hamowania i2t [P 274]

Zdarzenie 44:

Alarm zewnetrzny 1 [» 275]

Zdarzenie 45:

Za wysoka temperatura silnika i2t [» 276]

Zdarzenie 46:

Za niskie napiecie [P 277]

Zdarzenie 47:

Przekroczenie maks. M/F [P 278]

Zdarzenie 48:

Monitorowanie zwolnienia hamulca [» 279]

Zdarzenie 49:

Hamulec [» 280]

Zdarzenie 50:

Modut bezpieczenstwa [P 281]

Zdarzenie 51:

Wirtualny programowy wytgcznik kraricowy master [P 283]

Zdarzenie 52:

Komunikacja [P 284]

Zdarzenie 53:

Wytacznik kraricowy [P 285]

Zdarzenie 54:

Btad pozycjonowania [P 286]

Zdarzenie 56:

Overspeed [P 287]

Zdarzenie 57:

Obcigzenie systemu operacyjnego [» 288]

Zdarzenie 59:

Za wysoka temperatura regulatora napedu i2t [» 289]

Zdarzenie 60:

Zdarzenie aplikacji 0 — zdarzenie 67:

Zdarzenie aplikacji 7 [P 290]

Zdarzenie 68:

Alarm zewnetrzny 2 [P 291]

Zdarzenie 69

: Podtgczenie silnika [» 292]

Zdarzenie 70

: Spojnos¢ parametrow [P 293]

Zdarzenie 71

: Oprogramowanie sprzetowe [P 295]

Zdarzenie 76:

Enkoder pozycji [P 296]

Zdarzenie 77:

Enkoder master [P 299]

Zdarzenie 78:

Cykliczne ograniczenie pozycji [P 302]

Zdarzenie 79:

Wiarygodno$¢ enkodera silnika/pozycji [» 303]

Zdarzenie 80:

Nieprawidtowa operacja [» 304]

Zdarzenie 81:

Doboér silnika [» 305]

Zdarzenie 83:

Zanik jednej/wszystkich faz [P 306]
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Zdarzenie

Zdarzenie 84: Zanik zasilania przy aktywnym module mocy [P 307]

Zdarzenie 85: Nadmierny skok wartosci zadanej [P 309]

Zdarzenie 86: Nieznany zestaw danych silnika Lean [P 310]

Zdarzenie 87: Utrata referencii [P 311]

Zdarzenie 88: Panel sterowniczy [P 311]

Zdarzenie 89: Prad maksymalny LM [P 312]

Zdarzenie 90: Blok ruchu [» 313]

Tab. 193: Zdarzenia
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19.1.5.2 Zdarzenie 31: Zwarcie/doziemienie

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu

= Zachowanie hamulcow zalezy od konfiguracji modutu bezpieczenstwa

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszgce dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Tranzystor hamujacy zostaje wytgczony.

UWAGA!

Szkody materialne z powodu kilkukrotnego wtaczania i wytaczania lub ponownego zezwolenia!

Kilkukrotne wtgczanie i wytgczanie lub ponowne zezwolenie przy istniejgcym zwarciu moze prowadzi¢ do uszkodzenia
urzadzenia.

= Przed ponownym wiaczeniem lub zezwoleniem nalezy znalez¢ i usungé przyczyne.

Btad podtgczenia do silnika Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby skorygowacé
Wadliwy kabel zasilania Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic
Zwarcie w uzwojeniu silnika Sprawdzi¢ silnik i w razie potrzeby wymieni¢

Zwarcie w rezystorze hamowania Sprawdzi¢ rezystor hamowania i w razie potrzeby wymienic

Wewnetrzne zwarcie/doziemienie  Sprawdzié, czy alarm wystepuje przy wtgczaniu modutu mocy i w razie potrzeby
wymieni¢ regulator napedu, alarm mozna potwierdzi¢ dopiero po 30 s

Tab. 194: Zdarzenie 31 — przyczyny i dziatania
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19153 Zdarzenie 32: Wewnetrzne zwarcie/doziemienie
Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu

= Zachowanie hamulcow zalezy od konfiguracji modutu bezpieczenstwa

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszgce dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Tranzystor hamujacy zostaje wytgczony.

UWAGA!

Szkody materialne z powodu kilkukrotnego wtaczania i wytgczania!

Kilkukrotne wtgczanie i wytgczanie przy istniejgcym zwarciu moze prowadzi¢ do uszkodzenia urzadzenia.

= Przed ponownym wigczeniem lub zezwoleniem nalezy znalez¢ i usungé przyczyne.

Wewnetrzne zwarcie/doziemienie  Wymienic¢ regulator napedu, nie mozna potwierdzi¢ alarmu

Tab. 195: Zdarzenie 32 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.4 Zdarzenie 33: Za wysoki prad
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:
= U30 = 0: Nieaktywny
Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wtaczajg sie
Regulator napedu wykonuje hamowanie awaryjne i przetgcza sie w stan alarmu, gdy:
= U30=1: Aktywny i

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= U30=1: Aktywny i

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:

= (Of$ jest zatrzymywana przez hamowanie awaryjne

= Hamulce wiaczajg sie

= Na koricu hamowania awaryjnego nastepuje zablokowanie modutu mocy i ruch osi nie jest juz sterowany przez
regulator napedu

Informacja

Hamowanie awaryjne jest mozliwe tylko w przypadku serwomotoréw synchronicznych, silnikéw Lean, silnikéw
momentowych i synchronicznych silnikdw liniowych.

Informacja

W stanie blokady witgczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszgce dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Warunek wytaczenia spetniony Krotkie czasy przyspieszenia Sprawdzi¢ prad aktualny za pomocg pomiaru
(EOO > R04 x R26); wytgczenie: Scope, w razie potrzeby zmniejszy¢ wartosci
przyspieszenia (E00); alarm mozna potwierdzi¢

= 1: Normalnie dopiero 3 s po usunieciu przyczyny

(w oprogramowaniu)

Wysokie wartosci graniczne Sprawdzi¢ prad aktualny za pomocg pomiaru
= 2:Szybko momentu obrotowego / sity Scope (EQ0), w razie potrzeby zmniejszy¢
(w sprzecie) wartosci graniczne momentu/sity (C03, C05);

alarm mozna potwierdzi¢ dopiero 3 s po
usunieciu przyczyny

Nieprawidtowe dobranie Sprawdzi¢ dobor i w razie potrzeby zmienic typ
regulatora napedu regulatora napedu, alarm mozna potwierdzic¢
dopiero 3 s po usunieciu przyczyny

Zwarcie/doziemienie Jesli przyczyna 2 wystgpi powtdrnie, nalezy
sprawdzié, czy nie ma zwarcia/doziemienia

Tab. 196: Zdarzenie 33 — przyczyny i dziatania
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19.1.55

Zdarzenie 34: Uszkodzenie sprzetowe

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu:

= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu

= Zachowanie hamulcow zalezy od konfiguracji modutu bezpieczenstwa

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszgce dla sygnatu

wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Tab.

: FPGA,

: Modut sterowania NOV,

: Modut mocy NOV,

: Modut bezpieczenstwa NOV,
: Pomiar pradu,

: Zasilacz,

: Zasilacz,

Uszkodzony regulator napedu

: Zasilacz,
: Zasilacz,
: Timer modutu sterowania

: FPGA,

: FPGA,

: FPGA,

: CPU,

: CPU,

: CPU,

: Komunikacja

Uszkodzony regulator napedu

: Zasilacz Uszkodzony regulator napedu
Uszkodzony enkoder
Moc wyjsciowa interfejsu enkodera
poza specyfikacjg
197: Zdarzenie 34 — przyczyny i dziatania

Wymieni¢ regulator napedu, alarmu nie mozna
potwierdzi¢

Wymienic regulator napedu, alarmu nie mozna
potwierdzi¢

Sprawdzi¢ pobdér mocy enkodera, wymienic¢
uszkodzony lub dobrany nieprawidtowo
komponent, alarmu nie mozna potwierdzi¢
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19.1.5.6 Zdarzenie 35: Watchdog
Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu

= Zachowanie hamulcow zalezy od konfiguracji modutu bezpieczenstwa

Informacja

W stanie blokady witgczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

W czasie ponownego uruchamiania systemu operacyjnego tranzystor hamujgcy i funkcja wymuszenia zwolnienia hamulca

nie dziataja.
1: Core O, Obciazenie mikroprocesora Sprawdzi¢ obcigzenie poprzez pomiar Scope
2: Core 1 (E191), w razie potrzeby zmniejszy¢ je poprzez

wydtuzenie czasu cyklu (A150)

Awaria mikroprocesora Sprawdzi¢ podtaczenie i ekrany, w razie
potrzeby skorygowac, w razie potrzeby
wymienié regulator napedu

Tab. 198: Zdarzenie 35 — przyczyny i dziatania

19.1.5.7 Zdarzenie 36: Za wysokie napiecie
Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu

= Zachowanie hamulcow zalezy od konfiguracji modutu bezpieczenstwa

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Krétkie czasy opdznienia Sprawdzi¢ napiecie w obwodzie posrednim w czasie hamowania za pomocg pomiaru
Scope (E03), w razie potrzeby zmniejszy¢ wartosci opdznienia, uzy¢ (wiekszego)
rezystora hamowania lub potaczyé obwdd posredni

Tranzystor hamujacy nieaktywny Sprawdzi¢ i w razie potrzeby skorygowac wartosci rezystora hamowania (A21, A22,

A23)
Btad podtgczenia rezystora Sprawdzi¢ podfaczenie rezystora hamowania i regulatora napedu, w razie potrzeby
hamowania skorygowac

Za niska moc impulsowa rezystora = Sprawdzi¢ moc impulsowa rezystora hamowania, czy jest odpowiednia do aplikacji,
hamowania w razie potrzeby wymienic¢ rezystor hamowania

Tranzystor hamujacy uszkodzony Sprawdzi¢ napiecie obwodu posredniego w czasie hamowania poprzez pomiar Scope
(EO3); tranzystor hamujacy jest uszkodzony, jesli napiecie obwodu posredniego
przekracza prég wiaczenia tranzystora hamujgcego (R31), a napiecie obwodu
posredniego nie zmniejsza sie; w razie potrzeby wymienic regulator napedu

Przekroczone napiecie sieciowe Sprawdzi¢, czy napiecie sieciowe nie przekracza dozwolonego napiecia wejsciowego,
w razie potrzeby skorygowacé

Tab. 199: Zdarzenie 36 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.8 Zdarzenie 37: Enkoder silnika
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:
= U30 = 0: Nieaktywny
Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wtaczajg sie
Regulator napedu wykonuje hamowanie awaryjne i przetgcza sie w stan alarmu, gdy:
= U30=1: Aktywny i

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= U30=1: Aktywny i

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:

= (Of$ jest zatrzymywana przez hamowanie awaryjne

= Hamulce wiaczajg sie

= Na koricu hamowania awaryjnego nastepuje zablokowanie modutu mocy i ruch osi nie jest juz sterowany przez
regulator napedu

Informacja

Hamowanie awaryjne jest mozliwe tylko w przypadku serwomotoréw synchronicznych, silnikéw Lean, silnikéw

momentowych i synchronicznych silnikdw liniowych.

Informacja

W stanie blokady witgczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszgce dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.
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1: Parametry <-> enkoder

2: Predkos$¢ maksymalna

6: X4 znaleziono enkoder
EnDat

7: X4 tor A/inkrementalny

8: X4 nie znaleziono
enkodera

10: X4 tor A/CIk,
11: X4 tor B/Dat

13: Alarm X4-EnDat

14: X4 EnDat CRC,
15: X4 podwdjna
transmisja

16: X4 busy

17: Enkoder EBI staba
bateria

18: Enkoder EBI
wyczerpana bateria

19: Bit alarmu

Niespdjna parametryzacja

Przekroczona predkosc
maksymalna enkodera

Bfad podtaczenia

Stosunek bezwtadnosci masy
obcigzenia do silnika Lean

Regulacja dynamiczna silnika
Lean

Dynamiczne wartosci zadane
dla silnika Lean

Przyspieszenie dynamiczne
silnika Lean

Niespdjna parametryzacja

Bfad podtaczenia
Btad podtgczenia
Wadliwy kabel enkodera

Nieprawidtowe napiecie
zasilania

Niespdjna parametryzacja

Wadliwy kabel enkodera

Uszkodzony enkoder EnDat

Bfad podtaczenia

Zaktocenia
elektromagnetyczne

Btad synchronizacji

Staby akumulator w module
akumulatorowym

Wyczerpany akumulator w
module akumulatorowym

Pierwsze podtaczenie
Bfad podtaczenia
Wadliwy kabel enkodera

Bfad modutu
akumulatorowego

Btad enkodera

Poréwnac specyfikacje podtaczonego enkodera z
odpowiednimi warto$ciami parametréw H, w razie potrzeby
skorygowac

Sprawdzi¢ predkosc¢ aktualng w czasie ruchu poprzez pomiar
Scope (188), w razie potrzeby dopasowac dozwolong
predkos$¢ maksymalng enkodera (1297)

Sprawdzi¢ podtaczenie i ekrany, w razie potrzeby
skorygowac

Sprawdzi¢ ustawienie stosunku bezwtadnosci masy (C30), w
razie potrzeby skorygowac

Sprawdzi¢ ustawienia regulacji i w razie potrzeby zmniejszy¢
wzmocnienia (C31, 120) oraz wydtuzy¢ czasy zdwojenia (C32)

Sprawdzi¢ dynamike wartosci zadanych aplikacji, w razie
potrzeby zmniejszy¢

Sprawdzi¢ predkos¢ aktualng i predkosé¢ przetgczania w
czasie ruchu poprzez pomiar Scope (E15, E959), w razie
potrzeby zmniejszy¢ statg czasu filtra przetaczania (B137)

Poréwnac podtgczony enkoder z enkoderem
sparametryzowanym. W razie potrzeby skorygowac¢ (HO0)

Sprawdzi¢ podtgczenie, w razie potrzeby skorygowac
Sprawdzi¢ podtgczenie, w razie potrzeby skorygowac
Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienié¢

Sprawdzi¢ napiecie zasilania enkodera i w razie potrzeby
skorygowad

Poréwnac podtaczony enkoder z enkoderem
sparametryzowanym. W razie potrzeby skorygowac (H00)

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienié

Wymienic silnik; EnDat 2.1 cyfrowy, EnDat 2.2 cyfrowy,
EnDat 3: Nie mozna potwierdzi¢ alarmu

Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby skorygowac

Uwzglednic zalecenia EMC [P 106] i w razie potrzeby
zwiekszyc tolerancje btedu (B298)

Aktualizacja oprogramowania sprzetowego

Wymieni¢ akumulator; referencja pozostaje zachowana

Wymieni¢ akumulator

Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby skorygowac
Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic¢

Sprawdzi¢ modut akumulatorowy i w razie potrzeby
wymienié

Sprawdzi¢ specyfikacje enkodera w zakresie bitu alarmu
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20: Nosnik resolvera,

21: Za niskie napiecie
resolvera / sin/cos,

22: Przepiecie resolvera /
sin/cos

21: Za niskie napiecie
resolvera / sin/cos

24: Btad resolvera

48: X4 brak toru
zerowego

49: X4 za maty odstep
toru zerowego

60: Hiperface
synchronizacja,

61: Hiperface timeout,
62: Hiperface jakos$¢
sygnatu,

63: Hiperface potaczenie

64: EnDat3 Timeout,

65: EnDat3 invalid
Request,

66: EnDat3 Position Check

Wadliwy kabel enkodera
Niekompatybilny enkoder

Niekompatybilny enkoder;
lokalizacja fazy lub pomiar
optymalnego wzbudzenia

resolvera nie powiodty sie

Wadliwy kabel enkodera
Wadliwy kabel enkodera
Bfad podtaczenia

Za pdzny tor zerowy

Wadliwy kabel enkodera
Btad podtgczenia

Przedwczesny tor zerowy

Wadliwy kabel enkodera
Btad podtgczenia

Zaktécenia
elektromagnetyczne

Wadliwy kabel enkodera
Btad podtgczenia

Zaktécenia
elektromagnetyczne

Tab. 200: Zdarzenie 37 — przyczyny i dziatania

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienié

Poréwnac specyfikacje enkodera z odpowiednimi

wymaganiami STOBER i w razie potrzeby wymieni¢ enkoder

lub silnik, alarmu nie mozna potwierdzi¢

Poréwnac specyfikacje enkodera z odpowiednia specyfikacjg

STOBER;

w razie potrzeby skalibrowac punkt poczatkowy do kalibracji

optymalnego wzbudzenia rezolwera i wyszukiwania fazy
(B40); nie mozna potwierdzi¢ alarmu

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic
Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienié¢
Sprawdzi¢ podtgczenie, w razie potrzeby skorygowac

Sprawdzi¢ liczbe impulséw enkodera na obrot i w razie
potrzeby skorygowac (H02)

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienié
Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby skorygowac

Sprawdzi¢ liczbe impulséw enkodera na obrét i w razie
potrzeby skorygowac (H02)

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienié
Sprawdzi¢ podtagczenie, w razie potrzeby skorygowacd

Uwzglednic zalecenia EMC [P 106] i w razie potrzeby
zwiekszy¢ tolerancje btedu (B298)

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienié
Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby skorygowac

Uwzglednic zalecenia EMC [P 106] i w razie potrzeby
zwiekszy¢ tolerancje btedu (B298)
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Zdarzenie 38: Temperatura czujnik regulatora napedu

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 =0: Nieaktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive

lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:

= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive

lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402

Reakcja:

= (Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koncu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator

napedu

= Hamulce wtaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu

wymuszenia zwolnienia (Zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Za wysokie lub za niskie
temperatury otoczenia

Niewystarczajgca cyrkulacja
powietrza w szafie sterowniczej

Uszkodzony lub zablokowany
wentylator

Folia ochronna

Nieprawidtowe dobranie
regulatora napedu

Zwiekszone lub zmniejszone tarcie
mechaniczne

Blokada mechaniczna

Krotkie czasy opdznienia/
przyspieszenia

Za wysoka czestotliwos¢
taktowania

Sprawdzi¢ temperature otoczenia regulatora napedu, w razie potrzeby dopasowac jg
do warunkdéw eksploatacyjnych regulatora napedu, alarm mozna potwierdzi¢
dopiero 30 s po usunieciu przyczyny

Sprawdzi¢ minimalne odstepy, w razie potrzeby zmieni¢, alarm mozna potwierdzi¢
dopiero 30 s po usunieciu przyczyny

Witgczy¢ zasilanie sterownika, sprawdzic, czy wentylator uruchamia sie, w razie
potrzeby wymienic regulator napedu; alarm mozna potwierdzi¢ dopiero 30 s po
usunieciu przyczyny

Usungac folie ochronng

Sprawdzi¢ dobdr i w razie potrzeby zmieni¢ typ regulatora napedu, alarm mozna
potwierdzi¢ dopiero 30 s po usunieciu przyczyny

Sprawdzi¢ stan elementéw mechanicznych wszystkich osi, w razie potrzeby wykona¢
prace konserwacyjne, alarm mozna potwierdzi¢ dopiero 30 s po usunieciu przyczyny
Sprawdzi¢ odbiér napedu wszystkich osi, w razie potrzeby usungé blokade
Sprawdzi¢ prad aktualny podczas hamowania za pomocg pomiaru Scope (E00); w
razie potrzeby zmniejszy¢ wartosci opdznienia i przyspieszenia; alarm mozna
potwierdzi¢ dopiero 30 s po usunieciu przyczyny

Sprawdzi¢ obcigzenie napedu, uwzgledniajgc obnizenie parametrow znamionowych i
ustawiong czestotliwos¢ taktowania (E20, B24), w razie potrzeby zredukowac

ustawiong czestotliwos¢ taktowania lub wymienic regulator napedu; alarm mozna
potwierdzi¢ dopiero 30 s po usunieciu przyczyny

Tab. 201: Zdarzenie 38 — przyczyny i dziatania
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191510  Zdarzenie 39: Za wysoka temperatura regulatora napedu i2t

Warto$¢ i’t regulatora napedu (E22) osiggneta 100%. Maksymalny dozwolony prad wyjsciowy .., jest ograniczony do 100%
znamionowego pradu wyjsciowego l,y ,, (R04). Jesli wartos¢ i*t wzrosnie do 105%, pojawi sie zdarzenie 59: Za wysoka
temperatura regulatora napedu i2t.

Mozliwe skutki zalezg od ustawionego poziomu (U02):
= 0: Nieaktywny
= 1: Komunikat
= 2: Ostrzezenie
= 3:Alarm
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= AS540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzadzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady witaczenia, gotowosci do wiaczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Nieprawidtowe dobranie Sprawdzi¢ dobor i w razie potrzeby zmienic typ regulatora napedu
regulatora napedu

Zwiekszone lub zmniejszone tarcie = Sprawdzi¢ stan elementéw mechanicznych wszystkich osi, w razie potrzeby wykonac¢
mechaniczne prace konserwacyjne

Blokada mechaniczna Sprawdzi¢ odbidr napedu wszystkich osi, w razie potrzeby usunaé blokade

Krotkie czasy opdznienia/ Sprawdzi¢ prad aktualny podczas hamowania za pomocg pomiaru Scope (E00); w
przyspieszenia razie potrzeby zmniejszy¢ wartosci opdznienia i przyspieszenia

Za wysoka czestotliwos¢ Sprawdzi¢ obcigzenie napedu, uwzgledniajac obnizenie parametréw znamionowych i
taktowania ustawiong czestotliwos¢ taktowania (E20, B24), w razie potrzeby zredukowac

ustawiong czestotliwos¢ taktowania lub wymienié regulator napedu

Tab. 202: Zdarzenie 39 — przyczyny i dziatania
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19151

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu:

00N O Ul B WN

Zdarzenie 40: Nieprawidtowe dane

= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu

= Zachowanie hamulcow zalezy od konfiguracji modutu bezpieczenstwa

Informacja

: Btad,

: Brak bloku,

: Bezpieczenstwo danych,

: Suma kontrolna,

: Tylko do odczytu,

: Btad odczytu,

: Brak bloku,

: Nieprawidtowy/niedozwolony
numer seryjny

32: Elektroniczna tabliczka
znamionowa

33: Wartos$¢ graniczna el. tabliczka
znamionowa

48: Dokumentacja zwrotna

wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Nieprawidtowe dane w pamieci
wewnetrznej regulatora napedu

Brak danych na elektronicznej
tabliczce znamionowej

Nieprawidtowe dane na
elektronicznej tabliczce
znamionowej

Uszkodzona pamiec na karcie SD
lub w pamieci wewnetrznej
regulatora napedu

Tab. 203: Zdarzenie 40 — przyczyny i dziatania

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszgce dla sygnatu

Ustalic¢, ktorej pamieci dotyczy btad iw
zaleznosci od tego wymienic regulator napedu
lub silnik (Z730); alarmu nie mozna potwierdzi¢

Dezaktywowac odczyt tabliczki znamionowej
lub wymienic silnik (B04); alarmu nie mozna
potwierdzi¢

Dezaktywowac odczyt tabliczki znamionowej
lub wymienic silnik (B04); alarmu nie mozna
potwierdzi¢

Wymienic¢ karte SD lub regulator napedu,
alarmu nie mozna potwierdzi¢
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191512  Zdarzenie 41: Za wysoka temperatura czujnik silnika

Mozliwe skutki zalezg od ustawionego poziomu (U15):

= 2: Ostrzezenie

= 3:Alarm

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 =0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive

lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzadzenia CiA 402

Reakcja:

= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu

= Hamulce wtaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive

lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:

= (Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koncu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator

napedu

= Hamulce wtaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu

wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Bfad podtaczenia czujnika
temperatury silnika

Nieprawidtowe zrédto czujnika
X2 — HIPERFACE DSL

Nieprawidtowe dobranie silnika

Za wysokie temperatury otoczenia
przy silniku

Blokada mechaniczna silnika

Zwiekszone lub zmniejszone tarcie
mechaniczne

Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby skorygowaé

Sprawdzi¢ ustawienia czujnika, w razie potrzeby skorygowac (B35)

Sprawdzi¢ dobor i w razie potrzeby zmienic typ silnika

Sprawdzi¢ temperature otoczenia i w razie potrzeby dopasowac

Sprawdzi¢ odbidér napedu, w razie potrzeby usunaé blokade

Sprawdzi¢ stan elementéw mechanicznych, w razie potrzeby wykonac prace
konserwacyjne

Tab. 204: Zdarzenie 41 — przyczyny i dziatania
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191513  Zdarzenie 42: Za wysoka temperatura rezystora hamowania i2t

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (Zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Krotkie czasy opdznienia/ Sprawdzi¢ napiecie obwodu posredniego podczas hamowania za pomocg pomiaru
przyspieszenia Scope (E03); w razie potrzeby zmniejszy¢ wartosci opdznienia i przyspieszenia
Za maty rezystor hamowania Sprawdzi¢ maks. dozwolong strate mocy rezystora hamowania, czy jest odpowiednia

do aplikacji, w razie potrzeby wymieni¢ rezystor hamowania

Tab. 205: Zdarzenie 42 — przyczyny i dziatania
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19.1.514  Zdarzenie 44: Alarm zewnetrzny 1

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (Zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

W zaleznosci od aplikacji W zaleznosci od aplikacji

Tab. 206: Zdarzenie 44 — przyczyny i dziatania
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191515  Zdarzenie 45: Za wysoka temperatura silnika i2t
Mozliwe skutki zalezg od ustawionego poziomu (U10):

= 0: Nieaktywny

= 1: Komunikat

= 2:Ostrzezenie

= 3:Alarm
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wtaczajg sie

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:

= (Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wtaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Nieprawidtowe dobranie silnika Sprawdzi¢ dobor i w razie potrzeby zmienic typ silnika
Blokada mechaniczna silnika Sprawdzi¢ odbidér napedu, w razie potrzeby usungé blokade

Zwiekszone lub zmniejszone tarcie  Sprawdzi¢ stan elementéw mechanicznych, w razie potrzeby wykonac prace
mechaniczne konserwacyjne

Tab. 207: Zdarzenie 45 — przyczyny i dziatania
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19.1.516  Zdarzenie 46: Za niskie napiecie
Mozliwe skutki zalezg od ustawionego poziomu (UQO0):

= 0: Nieaktywny

= 1: Komunikat

= 2:Ostrzezenie

= 3:Alarm
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wtaczajg sie

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:

= (Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wtaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Napiecie sieciowe jest niezgodne z ~ Sprawdzi¢ napiecie sieciowe, ustawione napiecie sieciowe oraz dolng wartos¢
napieciem sieciowym w granicznga napiecia, w razie potrzeby skorygowac (A36, A35)

parametrach

Napiecie sieciowe ponizej dolnej Sprawdzi¢ dolng wartosc¢ graniczng napiecia, w razie potrzeby skorygowac (A35)
wartosci granicznej napiecia

Tab. 208: Zdarzenie 46 — przyczyny i dziatania
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19.1.517 Zdarzenie 47: Przekroczenie maks. M/F

Mozliwe skutki zalezg od ustawionego poziomu (U20):
= 0: Nieaktywny
= 1: Komunikat
= 2:Ostrzezenie
= 3:Alarm
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wtaczajg sie

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:

= (Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wtaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Wybrane nieprawidtowe wartosci  Sprawdzi¢ ogdlne ograniczenie maszyny, w razie potrzeby skorygowac (C03, C05);
graniczne momentu obrotowego /  sprawdzi¢ ograniczenia aplikacji oraz parametry eksploatacyjne, w razie potrzeby

sity skorygowac (Drive Based C132, C133 lub CiA 402 A559)

Nieprawidtowe dobranie silnika Sprawdzi¢ dobor i w razie potrzeby zmienic typ silnika

Blokada mechaniczna Sprawdzi¢ odbidér napedu, w razie potrzeby usunaé blokade

Hamulec zamkniety Sprawdzi¢ podtaczenie, napiecie zasilania i parametry, w razie potrzeby skorygowac
(FOO0)

Bfad podtaczenia do silnika Sprawdzi¢ podtgczenie, w razie potrzeby skorygowac

Btad podtgczenia do enkodera Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby skorygowaé

Nieprawidtowy kierunek pomiaru  Poréwnaé montaz i kierunek pomiaru enkodera z odpowiednimi wartosciami
enkodera parametrow H, w razie potrzeby skorygowac

Tab. 209: Zdarzenie 47 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.18 Zdarzenie 48: Monitorowanie zwolnienia hamulca

Mozliwe skutki zalezg od ustawionego poziomu (U26).

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzadzenia CiA 402

Reakcja:

Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu

Hamulce wtaczajg sie

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:

Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie
Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

Na koncu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

Hamulce wtaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wiaczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu

wymuszenia zwolnienia (Zzrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Bfad podtaczenia Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby skorygowaé
Brak kalibracji monitorowania Skalibrowa¢ monitorowanie zwolnienia
zwolnienia

Tab. 210: Zdarzenie 48 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.19 Zdarzenie 49: Hamulec

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 =0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (Zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

10: Monitorowanie hamulca przy Btad podtaczenia Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby
wtgczonym hamulcu, skorygowad

11: Monitorowanie hamulca przy Uszkodzony kabel silnika Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic
zwolnionym hamulcu,

12: Monitorowanie hamulca w Posrednie podtgczenie hamulca Sprawdzi¢ podtaczenie i sparametryzowane

podtaczenie hamulca, w razie potrzeby
skorygowac (F105)

czasie wigczenia,
13: Monitorowanie hamulca w
czasie zwolnienia

Tab. 211: Zdarzenie 49 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.20 Zdarzenie 50: Modut bezpieczenstwa

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu

= Zachowanie hamulcow zalezy od konfiguracji modutu bezpieczenstwa

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszgce dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

1: Przywotanie jednokanatowe Btad podtaczenia Sprawdzi¢ podfaczenie i w razie potrzeby
skorygowac, btad mozna potwierdzi¢ dopiero
wtedy, gdy oba kanaty przywotajg STO przez
min. 100 ms

2: Nieprawidtowy modut Zaprojektowany modut Sprawdzi¢ projekt i regulator napedu, w razie
bezpieczenstwa E53 nie zgadza sie  potrzeby skorygowac projekt lub wymienic¢
z wykrytym przez system E54[0] regulator napedu; alarmu nie mozna
potwierdzi¢

3: Btad wewnetrzny Uszkodzony modut bezpieczenstwa Wymienic¢ regulator napedu, alarmu nie mozna
potwierdzié

4: Nieprawidtowa sekwencja Uszkodzony modut bezpieczenstwa Wymieni¢ regulator napedu, alarmu nie mozna

PowerUp potwierdzi¢

6: Btad krytyczny Modut bezpieczenstwa znajduje sie  Okresli¢ offset i indeks na podstawie aktywnego
w stanie btedu kodu btedu (patrz S02, S03) i podijac

odpowiednie dziatania [» 314]; alarmu nie
mozna potwierdzi¢

8: Modut bezpieczeristwa nie Btad synchronizacji miedzy Sprawdzi¢ oprogramowanie sprzetowe

uruchamia sie regulatorem napedu a modutem regulatora napedu i w razie potrzeby
bezpieczenstwa podczas zaktualizowac do wersji 6.3-E lub nowszej, a
uruchamiania urzadzenia nastepnie ponownie uruchomic regulator

napedu; alarmu nie mozna potwierdzi¢

10: Brak konfiguracji Brak konfiguracji bezpieczenstwa Zapisac konfiguracje bezpieczenstwa (A00)

bezpieczernstwa w paramodule na karcie SD/ w Paramodul

11: Aktywowano konfiguracje Nowa konfiguracja bezpieczenstwa -

bezpieczenstwa z modutu z karty SD/Paramodul aktywowana

parametrow

12: Brak konfiguracji Brak prawidtowej konfiguracji Utworzy¢ konfiguracje bezpieczenstwa w

bezpieczenstwa w module bezpieczenstwa w module PASmotion Safety Configurator, przesta¢ jg

bezpieczenstwa i parametrow bezpieczenstwa i na karcie SD/ przez DriveControlSuite do regulatora napedu i
Paramodul zapisac¢ tam (A00); btedu nie mozna potwierdzic¢

13: Nieprawidtowa aktywacja Nieprawidtowa aktywacja Uruchomi¢ ponownie regulator napedu i
konfiguracji bezpieczenstwa aktywowac konfiguracje bezpieczenstwa lub

uruchomié regulator napedu bez karty SD/
Paramodul, a nastepnie utworzy¢ nowga
konfiguracje bezpieczeristwa w PASmotion
Safety Configurator, przestac jg poprzez
DriveControlSuite do regulatora napedu i
zapisa¢ tam (A00); alarmu nie mozna
potwierdzi¢
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15: Btad modutu bezpieczenstwa Modut bezpieczenstwa znajduje sie
w stanie btedu

17: Klasa btedu GRENZWERT Przekroczona wartosc¢ graniczna
funkcji bezpieczenstwa

18: Klasa btedu INNA Modut bezpieczenstwa znajduje sie
w stanie ostrzezenia lub
komunikatu

19: Nieprawidtowy adres FSoE Nieprawidtowy adres FSoE

modutu bezpieczenstwa

Tab. 212: Zdarzenie 50 — przyczyny i dziatania

Okresli¢ offset i indeks na podstawie aktywnego
kodu btedu (PASmotion Safety Configurator
Stos bteddw lub S02, S03) i podjgé odpowiednie
dziatania [P 314]

Okresli¢ offset i indeks na podstawie
aktywnego kodu btedu (PASmotion Safety
Configurator Stos btedéw lub S02, S03) i podijac
odpowiednie dziatania [P 314]

Okresli¢ offset i indeks na podstawie aktywnego
kodu btedu (PASmotion Safety Configurator
Stos bteddow lub S02, S03) i podjgé odpowiednie
dziatania [» 314]

Sprawdzi¢ adres FSoE podinstancji (prawidtowy
zakres wartosci: 1-254)
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191.5.21  Zdarzenie 51: Wirtualny programowy wytgcznik kraricowy master

Mozliwe skutki zalezg od ustawionego poziomu (U24).
= 0: Nieaktywny
= 1: Komunikat
= 3:Alarm

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 =0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive

lub

= AS540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzagdzenia CiA 402

Reakcja:

= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive

lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator

napedu

= Hamulce wtaczajg sie

Informacja

W stanie blokady witgczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszgce dla sygnatu

wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Zdarzenie 51: Wirtualny programowy wytacznik krarncowy master ma wptyw tylko na sterowanie osig przez urzadzenie. Za

pomoca G57 mozna rowniez wyzwoli¢ szybkie zatrzymanie wirtualnego mastera.

1: Wytacznik kranicowy Osiagnieto koniec zakresu ruchu
programowy dodatni,
2: Wytacznik krarncowy

Za maty zakres ruchu
programowy ujemny

3: +/- 31 osiggnieta granica Osiggnieta granica obliczeniowa
obliczeniowa bitow bitow

Tab. 213: Zdarzenie 51 — przyczyny i dziatania

Wykonac ruch w kierunku przeciwnym od
wytgcznika kraricowego do zakresu ruchu

Sprawdzi¢ pozycje programowych wytgcznikach
krancowych, w razie potrzeby skorygowac
(G146, G147)

Sprawdzi¢ sekwencje komend pod katem wielu
nastepujacych po sobie komend bez stopu
posredniego 3: MC_MoveAdditive oraz liczby
miejsc dziesietnych modelu osi, w razie
potrzeby zredukowac (G46)
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19.1.5.22 Zdarzenie 52: Komunikacja
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 =0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (Zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

4: Timeout PZD Brak danych procesowych Sprawdzi¢ czas cyklu w sterowniku i tolerowany czas
zaniku monitorowania komunikacji PZD w regulatorze
napedu, w razie potrzeby skorygowac (A109)

6: EtherCAT timeout PDO Brak danych procesowych Sprawdzi¢ czas cyklu zadania w MainDevice EtherCAT
oraz timeout w regulatorze napedu, w razie potrzeby
skorygowac (A258)

7: EtherCAT DC SYNCO Btad synchronizacji Sprawdzi¢ ustawienia synchronizacji w MainDevice

EtherCAT, w razie potrzeby skorygowac
Btad podtgczenia Sprawdzi¢ podtaczenie i ekrany, w razie potrzeby

skorygowac

14: Nieprawidtowe Nieprawidtowe mapowanie Sprawdzi¢ mapowanie pod katem parametréw

odwzorowanie parametréow niemozliwych do odwzorowania, w razie potrzeby

PZD skorygowac

15: Niewtasciwe Zaprojektowana charakterystyka Sprawdzi¢ zaprojektowang charakterystyke magistrali

oprogramowanie sprzetowe magistrali obiektowe;j i obiektowe;j i regulatora napedu, w razie potrzeby

dla aplikacji regulatora napedu sg niezgodne = wymieni¢ magistrale obiektowg (E59[2], E52[3])

16: Synchronizacja Sign-of-Life  Btad synchronizacji Przestrzega¢ wskazéwek w TIA Portal i w razie

PROFINET nie powiodta sie potrzeby zaktualizowa¢ plik GSD; sprawdzi¢ sterownik

lub obiekt technologiczny pod katem synchronizacji
zegara i w razie potrzeby skorygowac

Tab. 214: Zdarzenie 52 — przyczyny i dziatania
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191.5.23  Zdarzenie 53: Wytacznik kraricowy
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 =0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady witgczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszgce dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

1: Wytgcznik kraricowy Osiggnieto koniec zakresu Wykonac ruch w kierunku przeciwnym od wyfacznika
sprzetowy dodatni, ruchu krarncowego do zakresu ruchu

2: Wytacznik krancowy
sprzetowy ujemny

Btad podtgczenia Sprawdzi¢ podtaczenie i parametry zrédtowe, w razie
potrzeby skorygowac (1101, 1102)

Wadliwy kabel Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienié
3: Wytacznik krancowy Osiagnieto koniec zakresu Wykonac ruch w kierunku przeciwnym od wytgcznika
programowy dodatni, ruchu krancowego do zakresu ruchu
4: Wytacznik kraficowy Za maty zakres ruchu Sprawdzi¢ pozycje programowych wyfacznikow

programowy ujemny krancowych, w razie potrzeby skorygowac (Drive Based

150, 151 lub CiA A570[0], A570[1])

5:+/- 31 osiggnieta granica Osiggnieta granica Sprawdzi¢ sekwencje komend pod katem wielu

obliczeniowa bitow obliczeniowa bitéw nastepujacych po sobie komend bez stopu posredniego
3: MC_MoveAdditive oraz liczby miejsc dziesietnych
modelu osi, w razie potrzeby zredukowac (106)

6: Zakres ruchu silnika Os znajduje sie w odlegtosci Sprawdzi¢ model osi, w razie potrzeby skorygowa¢é
liniowego 200 m od punktu odniesienia

komutacji
7: Oba sprzetowe wytgczniki Btad podtgczenia Sprawdzi¢ podtaczenie i parametry zrédtowe, w razie
krancowe niepodtgczone potrzeby skorygowac (1101, 1102)

Wadliwy kabel Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienié

Tab. 215: Zdarzenie 53 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.24  Zdarzenie 54: Btad pozycjonowania

Mozliwe skutki zalezg od ustawionego poziomu (U22).
= 0: Nieaktywny
= 1: Komunikat
= 2:Ostrzezenie
= 3:Alarm
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wtaczajg sie

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:

= (Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wtaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Wybrane nieprawidtowe wartosci  Sprawdzi¢ ogdlne ograniczenie maszyny, w razie potrzeby skorygowac (C03, C05);
graniczne momentu obrotowego /  sprawdzi¢ ograniczenia aplikacji, w razie potrzeby skorygowadé (Drive Based/

sity PROFIdrive: C132, C133 i parametry eksploatacyjne; CiA 402: A559)

Za niski maks. dozwolony btad Sprawdzi¢ maks. dozwolony btad pozycjonowania, w razie potrzeby skorygowac

pozycjonowania (Drive Based/PROFIdrive: 121; CiA 402: A546)

Blokada mechaniczna Sprawdzi¢ odbidér napedu, w razie potrzeby usungé blokade

Hamulec zamkniety Sprawdzi¢ podtgczenie, napiecie zasilania i parametry, w razie potrzeby skorygowac
(FOO0)

Tab. 216: Zdarzenie 54 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.25 Zdarzenie 56: Overspeed
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:
= U30 = 0: Nieaktywny
Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wtaczajg sie
Regulator napedu wykonuje hamowanie awaryjne i przetgcza sie w stan alarmu, gdy:
= U30=1: Aktywny i

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= U30=1: Aktywny i

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:

= (Of$ jest zatrzymywana przez hamowanie awaryjne

= Hamulce wiaczajg sie

= Na koricu hamowania awaryjnego nastepuje zablokowanie modutu mocy i ruch osi nie jest juz sterowany przez
regulator napedu

Informacja

Hamowanie awaryjne jest mozliwe tylko w przypadku serwomotoréw synchronicznych, silnikéw Lean, silnikéw
momentowych i synchronicznych silnikdw liniowych.

Informacja

W stanie blokady wiaczenia, gotowosci do wigczenia i wiaczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Informacja

Zdarzenie pojawia sie tylko w przypadku naruszenia regut kontroli przy wtgczeniu zezwolenia.

1: Enkoder silnika, Za niska maksymalna Sprawdzi¢ maks. dozwolong predkos¢, w razie potrzeby zwiekszy¢

2: Enkoder pozycji, predkos¢ dozwolona  (110)zdarzenie jest wyzwalane, jesli rzeczywista predkos¢ > 110 x 1,111

3: Enkoder silnika i pozycji Regulacja Sprawdzi¢ predkos¢ aktualng poprzez pomiar Scope (Czas
powodujaca probkowania: 250 us, predkos¢ aktualna silnika: E15, E91; predkosc
oscylacje aktualna pozycji 188), w razie potrzeby zmniejszy¢ wzmocnienie

regulacji (120, C31)

1: Enkoder silnika, Nieprawidtowy Sprawdzi¢ offset komutacji za pomocg operacji Test faz (B40)
3: Enkoder silnika i pozycji offset komutacji

Btad enkodera Sprawdzi¢ wskaznik predkosci enkodera przy predkosci zerowej (E15,
silnika E91), w razie potrzeby wymieni¢ enkoder
2: Enkoder pozycji, Bfad enkodera Sprawdzi¢ wskaznik predkosci enkodera przy predkosci zerowej (188, ),
3: Enkoder silnika i pozycji  pozycji w razie potrzeby wymieni¢ enkoder

Tab. 217: Zdarzenie 56 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.26  Zdarzenie 57: Obcigzenie systemu operacyjnego

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (Zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

3: RT3, Przekroczenie czasu cyklu Sprawdzi¢ obcigzenie (E191), w razie potrzeby
4: RT4, podwyzszy¢ czas cyklu (A150)
5:RT5

Tab. 218: Zdarzenie 57 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.27 Zdarzenie 59: Za wysoka temperatura regulatora napedu i2t

Warto$¢ i%t regulatora napedu (E22) osiggneta 105%.
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzadzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wtaczajg sie

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:

= (Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koncu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wtaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wiaczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (Zzrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Nieprawidtowe dobranie Sprawdzi¢ dobor i w razie potrzeby zmienic typ regulatora napedu, alarm mozna
regulatora napedu potwierdzi¢ dopiero 30 s po usunieciu przyczyny

Zwiekszone lub zmniejszone tarcie = Sprawdzi¢ stan elementéw mechanicznych, w razie potrzeby wykona¢ prace

mechaniczne konserwacyjne, alarm mozna potwierdzi¢ dopiero 30 s po usunieciu przyczyny
Krotkie czasy opdznienia/ Sprawdzi¢ prad aktualny podczas hamowania za pomocg pomiaru Scope (E00); w
przyspieszenia razie potrzeby zmniejszy¢ wartosci opdznienia i przyspieszenia; alarm mozna

potwierdzi¢ dopiero 30 s po usunieciu przyczyny

Za wysoka czestotliwosé Sprawdzi¢ obcigzenie napedu, uwzgledniajac obnizenie parametréw znamionowych i

taktowania ustawiong czestotliwos¢ taktowania (E20, B24), w razie potrzeby zredukowac
ustawiong czestotliwos¢ taktowania lub wymienié regulator napedu; alarm mozna
potwierdzi¢ dopiero 30 s po usunieciu przyczyny

Tab. 219: Zdarzenie 59 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.28 Zdarzenie 60: Zdarzenie aplikacji O — zdarzenie 67:
Zdarzenie aplikacji 7

Mozliwe skutki zalezg od ustawionego poziomu (U100, U110, U120, U130, U140, U150, U160, U170):
= 0: Nieaktywny
= 1: Komunikat
= 2:Ostrzezenie
= 3:Alarm
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 =0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wtaczajg sie

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:

= (Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wtaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wiaczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

W zaleznosci od aplikacji W zaleznosci od aplikacji

Tab. 220: Zdarzenia 60 — 67 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.29 Zdarzenie 68: Alarm zewnetrzny 2

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (Zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

W zaleznosci od aplikacji W zaleznosci od aplikacji

Tab. 221: Zdarzenie 68 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.30 Zdarzenie 69: Podtgczenie silnika
Mozliwe skutki zalezg od ustawionego poziomu (U12).

= 0: Nieaktywny

= 3:Alarm
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 =0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wtaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:

= (Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koncu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wtaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

2: Brak podtaczonego silnika Btad podtgczenia Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby
skorygowacé
Wadliwy kabel zasilania Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic

Zbyt wysoka predkosé znamionowa Sprawdzi¢ predkosc silnika i w razie potrzeby

(silnik asynchroniczny) zmniejszy¢ wartosc (B13)
3: Btad Wake and Shake Zwiekszone lub zmniejszone tarcie = Sprawdzi¢ stan elementéw mechanicznych, w
(wyznaczenie komutacji poprzez mechaniczne razie potrzeby wykona¢ prace konserwacyjne

wake and shake" nie powiodto Blokada mechaniczna Sprawdzi¢ odbidér napedu, w razie potrzeby
sie) .
usung¢ blokade

0$ 0 duzym momencie Zwiekszy¢ minimalny czas oczekiwania miedzy

bezwtadnosci masy Wake a Shake (B33)
4: Hamulec Hamulec wiaczony Sprawdzi¢ sterowanie hamulcow i w razie
(wyznaczenie komutacji poprzez potrzeby podja¢ odpowiednie dziatania B50,
Wake and Shake nie powiodto sie) patrz Wyznaczenie komutacji [P 370]

Tab. 222: Zdarzenie 69 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.31

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu:

Zdarzenie 70: Spéjnos¢ parametréw
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Zachowanie hamulcow zalezy od konfiguracji modutu bezpieczenstwa

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszgce dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Informacja

Zdarzenie pojawia sie tylko w przypadku naruszenia regut kontroli przy wtgczeniu zezwolenia.

1: Nieprawidtowy typ enkodera

3: Za wysoki prad znamionowy
silnika

4: Liczba biegundw resolvera/
silnika

5: Poslizg ujemny

8: v-max (110) za wysoka (por. B83)

11: Utrzymanie referencji

12: Typ osi

13: Czujnik temperatury silnika

Nieodpowiedni typ enkodera do
trybu sterowania

Prad znamionowy silnika
przekracza prad znamionowy
regulatora napedu (4 kHz)

Nieobstugiwana kombinacja liczby
biegundw resolvera/silnika

Poslizg ujemny

Maks. dozwolona predkos¢
przekracza maksymalng predkos¢
silnika

Zbyt duza wartos$¢ parametru B83

Warunki do referencji bez
Sledzenia niespetnione

Model osi obrotowej
nieodpowiedni dla
synchronicznego silnika liniowego

Nieobstugiwane czujniki
temperatury

Sprawdzi¢ tryb sterowania, enkoder silnika i
enkoder, w razie potrzeby skorygowac (B20,
B26, parametry H)

Sprawdzi¢ prad znamionowy silnika wzgledem
150% pradu znamionowego regulatora napedu
przy czestotliwosci taktowania 4 kHz, w razie
potrzeby zmniejszy¢ prad znamionowy silnika
lub zmienic typ regulatora napedu (B12,
RO4[0])

Sprawdzi¢ liczbe biegundw resolvera i silnika, w
razie potrzeby skorygowac (H08, H148, B10)

Sprawdzi¢ predkos$¢ znamionowa, czestotliwos¢
znamionowa i liczbe biegunodw silnika, w razie
potrzeby skorygowac (B13, B15, B10)

Sprawdzi¢ maks. dozwolong predkosé i
maksymalng predkos¢ silnika, w razie potrzeby
skorygowac (110, B83)

W przypadku silnikdw Lean nalezy zmniejszy¢
B83 do maks. 6000 min™ (obr./min)

Sprawdzi¢ zachowanie referencji i pokrycie
zakresu ruchu przez zakres pomiarowy, w razie
potrzeby skorygowac (146, ograniczony zakres
ruchu 100: programowe wytgczniki kraricowe
muszg by¢ sparametryzowane; nieograniczony
zakres ruchu 100: zakres pomiarowy musi
odpowiada¢ dtugosci obiegowej Drive Based/
PROFIdrive 101 lub CiA 402 A568[1] lub
wielokrotnosci)

Skorygowac typ osi modelu osi (100)

Sprawdzi¢ typ czujnika temperatury silnika i
serie regulatora napedu, w razie potrzeby
wymieni¢ silnik lub zmienié¢ regulatora napedu
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14: Maksymalne przyspieszenie
111>B143

Opcja SY6:
15: Czas watchdoga
bezpieczenstwa

Opcja SU6:
15: Czas watchdoga
bezpieczenstwa

16:110 > C11

Maks. dozwolona predkosc
przekracza maksymalne
przyspieszenie silnika

Monitorowanie timeoutu PDO
wytgczone

Watchdog SyncManager =0

Za maty stosunek czasu watchdoga
FSoE do timeoutu PDO EtherCAT

Za maty stosunek czasu watchdoga
FSoE do watchdoga SyncManager
EtherCAT

Monitorowanie timeoutu PZD
wytaczone

Zbyt maty stosunek czasu
watchdog PROFlsafe do timeout
PZD

Maks. dozwolona predkos¢
przekracza maksymalng wejsciowa
predkos¢ obrotowa przektadni

Tab. 223: Zdarzenie 70 — przyczyny i dziatania

Sprawdzi¢ maks. dozwolong predkosc i
maksymalne przyspieszenie silnika, w razie
potrzeby skorygowac (Drive Based/PROFIdrive:
111; CiA 402: minimum A604 i A605, B143)

Sprawdzi¢ monitorowanie timeoutu PDO
EtherCAT w regulatorze napedu i w razie
potrzeby wiaczy¢ (A258 = 0 lub 65535)

Sprawdzi¢ watchdog SyncManager EtherCAT w
MainDevice EtherCAT, w razie potrzeby
zwiekszy¢ (A258 = 65534, A259[0])

Sprawdzi¢ czas watchdoga FSoE w
Mainlnstance FSoE oraz timeout PDO EtherCAT
w regulatorze napedu, w razie potrzeby
zwiekszy¢ czas watchdoga lub skrdcic¢ timeout
(warunek: czas watchdoga FSoE > timeout PDO
EtherCAT + czas cyklu FSoE + 26 ms; S27, A258,
S26)

Sprawdzi¢ czas watchdoga FSoE w FSoE
Mainlnstance i watchdoga SyncManager
EtherCAT w EtherCAT MainDevice, w razie
potrzeby zwiekszy¢ czas watchdoga lub
zmniejszy¢ czas watchdoga SyncManager
(warunek: czas watchdoga FSoE > watchdog
SyncManager EtherCAT + czas cyklu FSoE + 26
ms; S27, A258 = 65534, A259[0], S26)

Sprawdzi¢ timeout PZD w regulatorze napedu i
aktywowac go w razie potrzeby (A109 = 0 lub
65535)

Sprawdzi¢ czas watchdog PROFIsafe w TIA
Portal oraz timeout PZD w regulatorze napedu i
w razie potrzeby zwiekszy¢ czas watchdog lub
zmniejszy¢ timeout PZD (warunek: czas
watchdog PROFlsafe > timeout PZD + czas cyklu
magistrali danych PROFIsafe + 26 ms; S46 >
A109 + S44 + 26 ms)

Sprawdzi¢ maks. dozwolong predkosé i
maksymalng wejsciowa predkos¢ obrotowg
przektadni, w razie potrzeby skorygowac (110,
c11)
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19.1.5.32 Zdarzenie 71: Oprogramowanie sprzetowe

Przyczyna 1:

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu:

= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu

= Zachowanie hamulcéw zalezy od konfiguracji modutu bezpieczenstwa

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wiaczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu

wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Przyczyna 3:

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive

lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:

= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive

lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402

Reakcja:

= O§ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator

napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu

wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

1: Uszkodzone Uszkodzone oprogramowanie
oprogramowanie sprzetowe sprzetowe

Uszkodzony regulator napedu

3: Bfad CRC Uszkodzone oprogramowanie
sprzetowe

Uszkodzony regulator napedu

Tab. 224: Zdarzenie 71 — przyczyny i dziatania

Zaktualizowa¢ oprogramowanie sprzetowe; alarmu nie
mozna potwierdzi¢

Wymieni¢ regulator napedu, alarmu nie mozna potwierdzi¢

Zaktualizowac oprogramowanie sprzetowe; alarmu nie
mozna potwierdzi¢

Sprawdzi¢, czy po ponownym uruchomieniu nie powtarza
sie wyzwalanie zdarzenia; w razie potrzeby wymienic¢
regulator napedu
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191.5.33 Zdarzenie 76: Enkoder pozycji
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:
= U30 = 0: Nieaktywny i

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= U30=1: Aktywny i
= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= AS540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie
Regulator napedu wykonuje hamowanie awaryjne i przetacza sie w stan alarmu, gdy:
= U30 = 1: Aktywny i

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= U30=1: Aktywny i
= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:
= (Of$ jest zatrzymywana przez hamowanie awaryjne
= Hamulce wtaczajg sie
= Na koricu hamowania awaryjnego nastepuje zablokowanie modutu mocy i ruch osi nie jest juz sterowany przez

regulator napedu

Informacja
Hamowanie awaryjne jest mozliwe tylko w przypadku serwomotoréw synchronicznych, silnikéw Lean, silnikéw
momentowych i synchronicznych silnikdw liniowych.

Informacja

W stanie blokady wtgczenia, gotowosci do wtgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Referencja zostanie usunieta (186).
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1: Parametry <-> enkoder

2: Predkos$¢ maksymalna

6: X4 znaleziono enkoder EnDat

7: X4 tor A/inkrementalny

8: X4 nie znaleziono enkodera

9: Wyznaczenie referencji nie
powiodto sie

10: X4 tor A/CIk,
11: X4 tor B/Dat

13: Alarm X4-EnDat

14: X4 EnDat CRC,
15: X4 podwajna transmisja

16: X4 busy
17: Enkoder EBI staba bateria

Niespdjna parametryzacja

Przekroczona predkosc
maksymalna enkodera

Bfad podtaczenia

Stosunek bezwtadnosci masy
obcigzenia do silnika Lean

Regulacja dynamiczna silnika
Lean

Dynamiczne wartosci zadane dla
silnika Lean

Przyspieszenie dynamiczne
silnika Lean

Niespdjna parametryzacja

Bfad podtaczenia
Bfad podtaczenia
Wadliwy kabel enkodera

Nieprawidtowe napiecie
zasilania

Niespdjna parametryzacja

Ustawic referencje przy
nieaktywnym wyznaczeniu
pozycji silnika Lean

Wadliwy kabel enkodera

Uszkodzony enkoder EnDat

Btad podtgczenia

Zaktocenia elektromagnetyczne

Btad synchronizacji

Staby akumulator w module
akumulatorowym

Poréwnac specyfikacje podtgczonego enkodera z
odpowiednimi wartosciami parametréw H, w razie
potrzeby skorygowac

Sprawdzi¢ predkos¢ aktualng w czasie ruchu poprzez
pomiar Scope (188), w razie potrzeby dopasowac
dozwolong predkos¢ maksymalng enkodera (1297)

Sprawdzi¢ podtgczenie i ekrany, w razie potrzeby
skorygowac

Sprawdzi¢ ustawienie stosunku bezwtadnosci masy
(C30), w razie potrzeby skorygowac

Sprawdzi¢ ustawienia regulacji i w razie potrzeby
zmniejszy¢ wzmocnienia (C31, 120) oraz wydtuzy¢
czasy zdwojenia (C32)

Sprawdzi¢ dynamike wartosci zadanych aplikacji, w
razie potrzeby zmniejszy¢

Sprawdzi¢ predkosc¢ aktualng i predkosc¢ przetgczania
w czasie ruchu poprzez pomiar Scope (E15, E959), w
razie potrzeby zmniejszy¢ statg czasu filtra
przetgczania (B137)

Poréwnac podtaczony enkoder z enkoderem
sparametryzowanym. W razie potrzeby skorygowac
(HOO)

Sprawdzi¢ podtgczenie, w razie potrzeby skorygowaé
Sprawdzi¢ podtgczenie, w razie potrzeby skorygowac
Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic¢

Sprawdzi¢ napiecie zasilania enkodera i w razie
potrzeby skorygowac

Poréwnac podtaczony enkoder z enkoderem
sparametryzowanym. W razie potrzeby skorygowac
(HOO)

Sprawdzic¢ stan urzgdzenia (E48) i w razie potrzeby
wigczy¢ zezwolenie

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienié¢

Wymienic silnik; EnDat 2.1 cyfrowy, EnDat 2.2
cyfrowy, EnDat 3: Nie mozna potwierdzi¢ alarmu

Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby skorygowaé

Uwzglednic zalecenia EMC [P 106] i w razie potrzeby
zwiekszyc tolerancje btedu (1298)

Aktualizacja oprogramowania sprzetowego

Wymieni¢ akumulator, zdarzenie nie powoduje
usuniecia referencji
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18: Enkoder EBI wyczerpana
bateria

19: Bit alarmu

20: Nosnik resolvera,

21: Za niskie napiecie resolvera /
sin/cos,

22: Przepiecie resolvera / sin/cos

21: Za niskie napiecie resolvera /
sin/cos

24: Btad resolvera

48: X4 brak toru zerowego

49: X4 za maty odstep toru
zerowego

60: Hiperface synchronizacja,
61: Hiperface timeout,

62: Hiperface jako$¢ sygnatu,
63: Hiperface potaczenie

64: Limit czasu EnDat3,

65: Nieprawidtowe zgdanie
EnDat3,

66: Kontrola pozycji EnDat3

Wyczerpany akumulator w
module akumulatorowym

Pierwsze podtgczenie
Btad podtgczenia
Wadliwy kabel enkodera

Btad modutu akumulatorowego

Btad enkodera

Wadliwy kabel enkodera
Niekompatybilny enkoder

Niekompatybilny enkoder;
lokalizacja fazy lub pomiar
optymalnego wzbudzenia

resolvera nie powiodty sie

Wadliwy kabel enkodera
Wadliwy kabel enkodera
Btad podtgczenia

Za pbiny tor zerowy

Wadliwy kabel enkodera
Bfad podtaczenia

Przedwczesny tor zerowy

Wadliwy kabel enkodera
Bfad podtaczenia

Zaktdcenia elektromagnetyczne

Wadliwy kabel enkodera
Btad podtgczenia

Zaktocenia elektromagnetyczne

Tab. 225: Zdarzenie 76 — przyczyny i dziatania

Wymieni¢ akumulator

Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby skorygowacé
Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienié

Sprawdzi¢ modut akumulatorowy i w razie potrzeby
wymienic

Sprawdzi¢ specyfikacje enkodera w zakresie bitu
alarmu

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic

Poréwnac specyfikacje enkodera z odpowiednimi
wymaganiami STOBER i w razie potrzeby wymienic
enkoder lub silnik, alarmu nie mozna potwierdzi¢

Poréwnac specyfikacje enkodera z odpowiednia
specyfikacjg STOBER;

w razie potrzeby skalibrowac punkt poczatkowy do
kalibracji optymalnego wzbudzenia rezolwera i
wyszukiwania fazy (B40); nie mozna potwierdzi¢
alarmu

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienié
Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic
Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby skorygowad

Sprawdzic liczbe impulséow enkodera na obrot i w
razie potrzeby skorygowac (H02)

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienié
Sprawdzi¢ podtgczenie, w razie potrzeby skorygowaé

Sprawdzi¢ liczbe impulséw enkodera na obrot i w
razie potrzeby skorygowac (H02)

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienié
Sprawdzi¢ podtgczenie, w razie potrzeby skorygowaé

Uwzglednic zalecenia EMC [P 106] i w razie potrzeby
zwiekszyc tolerancje btedu (1298)

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymieni¢
Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby skorygowaé

Uwzglednic zalecenia EMC [P 106] i w razie potrzeby
zwiekszyc tolerancje btedu (1298)
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19.1.5.34  Zdarzenie 77: Enkoder master
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 =0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (Zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Referencja zostanie usunieta (G89).

1: Parametry <-> enkoder Niespdjna parametryzacja Poréwnac specyfikacje podtagczonego enkodera
z odpowiednimi wartosciami parametrow H, w
razie potrzeby skorygowac

2: Predkos$¢ maksymalna Przekroczona predkos¢ Sprawdzi¢ predkos¢ aktualng w czasie ruchu
maksymalna enkodera poprzez pomiar Scope (G105), w razie potrzeby
dopasowac dozwolong predkos¢ maksymalng
enkodera (G297)

Btad podtaczenia Sprawdzi¢ podtaczenie i ekrany, w razie
potrzeby skorygowac

6: X4 znaleziono enkoder EnDat Niespdjna parametryzacja Poréwnac podtaczony enkoder z enkoderem
sparametryzowanym. W razie potrzeby
skorygowac (HOO)

7: X4 tor A/inkrementalny Btad podtaczenia Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby
skorygowac
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8: X4 nie znaleziono enkodera

10: X4 tor A/CIk,
11: X4 tor B/Dat

13: Alarm X4-EnDat

14: X4 EnDat CRC,
15: X4 podwdjna transmisja

16: X4 busy
17: Enkoder EBI staba bateria

18: Enkoder EBI wyczerpana
bateria

19: Bit alarmu

20: Nosnik resolvera,

21: Za niskie napiecie resolvera /
sin/cos,

22: Przepiecie resolvera / sin/cos

21: Za niskie napiecie resolvera /
sin/cos

24: Btad resolvera

48: X4 brak toru zerowego

Btad podtgczenia

Wadliwy kabel enkodera

Nieprawidtowe napiecie zasilania

Niespdjna parametryzacja

Wadliwy kabel enkodera

Uszkodzony enkoder EnDat

Btad podtgczenia

Zaktdcenia elektromagnetyczne

Btad synchronizacji

Staby akumulator w module
akumulatorowym

Wyczerpany akumulator w module
akumulatorowym

Pierwsze podtgczenie

Bfad podtaczenia

Wadliwy kabel enkodera

Bfad modutu akumulatorowego

Btad enkodera

Wadliwy kabel enkodera

Niekompatybilny enkoder

Niekompatybilny enkoder;
lokalizacja fazy lub pomiar
optymalnego wzbudzenia

resolvera nie powiodty sie

Wadliwy kabel enkodera
Wadliwy kabel enkodera
Btad podtaczenia

Za pozny tor zerowy

Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby
skorygowac

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic

Sprawdzi¢ napiecie zasilania enkodera i w razie
potrzeby skorygowac

Poréwnac podtgczony enkoder z enkoderem
sparametryzowanym. W razie potrzeby
skorygowac (HOO)

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic

Wymienic silnik; EnDat 2.1 cyfrowy, EnDat 2.2
cyfrowy, EnDat 3: Nie mozna potwierdzic¢
alarmu

Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby
skorygowac

Uwzgledni¢ zalecenia EMC [P 106] i w razie
potrzeby zwiekszy¢ tolerancje btedu (G298)

Aktualizacja oprogramowania sprzetowego

Wymieni¢ akumulator, zdarzenie nie powoduje
usuniecia referencji

Wymieni¢ akumulator

Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby
skorygowac

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic

Sprawdzi¢ modut akumulatorowy i w razie
potrzeby wymienic

Sprawdzi¢ specyfikacje enkodera w zakresie
bitu alarmu

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymieni¢

Poréwnac specyfikacje enkodera z
odpowiednimi wymaganiami STOBER i w razie
potrzeby wymienic¢ enkoder lub silnik, alarmu
nie mozna potwierdzi¢

Porownac specyfikacje enkodera z
odpowiednig specyfikacjg STOBER;

w razie potrzeby skalibrowac punkt poczatkowy
do kalibracji optymalnego wzbudzenia
rezolwera i wyszukiwania fazy (B40); nie mozna
potwierdzi¢ alarmu

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic
Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic

Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby
skorygowac

Sprawdzi¢ liczbe impulséw enkodera na obroét i
w razie potrzeby skorygowac (H02)
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49: X4 za maty odstep toru
zerowego

60: Hiperface synchronizacja,
61: Hiperface timeout,

62: Hiperface jakos$¢ sygnatu,
63: Hiperface potaczenie

64: Limit czasu EnDat3,

65: Nieprawidtowe zadanie
EnDat3,

66: Kontrola pozycji EnDat3

Wadliwy kabel enkodera
Btad podtgczenia

Przedwczesny tor zerowy

Wadliwy kabel enkodera
Btad podtgczenia

Zaktocenia elektromagnetyczne

Wadliwy kabel enkodera
Btad podtgczenia

Zaktécenia elektromagnetyczne

Tab. 226: Zdarzenie 77 — przyczyny i dziatania

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic

Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby
skorygowac

Sprawdzi¢ liczbe impulséw enkodera na obroét i
w razie potrzeby skorygowac (H02)

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymieni¢

Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby
skorygowac

Uwzglednic¢ zalecenia EMC [P 106] i w razie
potrzeby zwiekszy¢ tolerancje btedu (G298)

Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic

Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby
skorygowac

Uwzgledni¢ zalecenia EMC [P 106] i w razie
potrzeby zwiekszy¢ tolerancje btedu (G298)
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19.1.5.35 Zdarzenie 78: Cykliczne ograniczenie pozycji
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 =0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (Zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

1: Niedozwolony kierunek Cykliczna pozycja zadana poza Sprawdzi¢ pozycje zadang w sterowaniu i
programowym wytgcznikiem programowym wytgczniku krancowym w
krarncowym regulatorze napedu, w razie potrzeby

skorygowac (PROFIdrive: 150, 151; CiA 402:
A570)
2: Pozycja zadana poza zakresem Cykliczna pozycja zadana poza Sprawdzi¢ pozycje zadang w sterowaniu i
przesuwu zakresem przesuwu zakresie ruchu w regulatorze napedu, w razie
potrzeby skorygowac (PROFIdrive: 101; CiA 402:
A568)

3: Przekroczenie czasu Brak aktualizacji cyklicznej pozycji  Sprawdzi¢ czas cyklu zadania w MainDevice

ekstrapolacji 1423 zadanej lub cyklicznej predkosci magistrali obiektowej sterowania oraz
zadanej maksymalng dozwolong ekstrapolacje w

regulatorze napedu, w razie potrzeby
skorygowac (1423)

Tab. 227: Zdarzenie 78 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.36  Zdarzenie 79: Wiarygodnos¢ enkodera silnika/pozycji

Mozliwe skutki zalezg od ustawionego poziomu (U28).
= 0: Nieaktywny
= 1: Komunikat
= 3:Alarm

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 =0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= AS540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzagdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wtaczajg sie

Informacja

W stanie blokady witgczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszgce dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Btad podtgczenia Sprawdzi¢ podtaczenie i ekrany, w razie potrzeby skorygowac

Poslizg Sprawdzi¢ elementy mechaniczne miedzy enkoderem silnika a enkoderem pozycji,
sprawdzi¢ maksymalny dozwolony poslizg, w razie potrzeby skorygowac (1291, 1292)

Uszkodzenie mechaniczne Sprawdzi¢ elementy mechaniczne miedzy enkoderem silnika a enkoderem pozycji, w
razie potrzeby usung¢ uszkodzenie

Tab. 228: Zdarzenie 79 — przyczyny i dziatania
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191.5.37 Zdarzenie 80: Nieprawidtowa operacja

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu

= Zachowanie hamulcow zalezy od konfiguracji modutu bezpieczenstwa

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszgce dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

1: Niedozwolona Nieobstugiwana przez tryb Sprawdzi¢ tryb sterowania, w razie potrzeby
sterowania skorygowac (B20)
2: Hamulec 0Os$ obcigzona Usung¢ obcigzenie osi i ponownie rozpoczgé
operacje

Tab. 229: Zdarzenie 80 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.38  Zdarzenie 81: Dobér silnika
Mozliwe skutki zalezg od ustawionego poziomu (U04):
= 0: Nieaktywny
= 1: Komunikat
= 3:Alarm
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu

= Zachowanie hamulcéw zalezy od konfiguracji modutu bezpieczenstwa

Informacja

W stanie blokady witaczenia, gotowosci do wiaczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

W zaleznosci od przyczyny z elektronicznej tabliczki znamionowej odczytywane sg dane dla silnika (w przypadku zmiany
silnika lub typu silnika), regulatora pradu (w przypadku zmiany typu silnika), hamulca (w przypadku zmiany hamulca lub
typu silnika), czujnika temperatury (w przypadku zmiany czujnika temperatury lub typu silnika) lub adaptera silnika,
przektadni i motoreduktora (w przypadku zmiany typu przektadni). S3 one wprowadzane do odpowiednich parametréw. W
przypadku zmiany silnika, typu silnika lub réwniez tylko komutacji resetowany jest offset komutacji (B05).

1: Zmieniony typ silnika Zmienione przypisanie Sprawdzi¢ zmiane przypisania silnika i
silnika W razie potrzeby zapisa¢ nowe
przypisanie silnika (A0O)

Zmienione przypisanie Sprawdzi¢ zmiane przypisania
przektadni przektadni i w razie potrzeby zapisaé
nowe przypisanie (A00)

32: Zmieniony silnik, Zmienione przypisanie Sprawdzi¢ zmiane przypisania silnika i
33: Zmieniony silnik i hamulec, silnika w razie potrzeby zapisa¢ nowe
34: Zmieniony silnik i czujnik temperatury, przypisanie (A0O)

35: Zmieniony silnik, hamulec i czujnik temperatury,
38: Zmieniony silnik, czujnik temperatury i
przektadnia,

64: Zmieniona komutacja,

65: Zmieniona komutacja i hamulec,

66: Zmieniona komutacja i czujnik temperatury,
67: Zmieniona komutacja, hamulec i czujnik
temperatury,

129: Zmieniony hamulec,

130: Zmieniony czujnik temperatury,

131: Zmieniony hamulec i czujnik temperatury

36: Zmieniony silnik i przektadnia Zmienione przypisanie Sprawdzi¢ zmiane przypisania silnika i
37: Zmieniony silnik, hamulec i przektadnia, silnika i przektadni przektadni i w razie potrzeby zapisaé
39: Zmieniony silnik, hamulec, czujnik temperatury i nowe przypisanie (A00)

przektadnia

150: Nieznany czujnik temperatury Silnik o nieznanym typie  Zaktualizowa¢ oprogramowanie
czujnika temperatury sprzetowe lub wymienic silnik

Tab. 230: Zdarzenie 81 — przyczyny i dziatania
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191.5.39 Zdarzenie 83: Zanik jednej/wszystkich faz
Po pojawieniu sie zdarzenia najpierw wyswietlane jest ostrzezenie, ktdre po czasie ostrzegawczym 10 s zmienia sie w alarm.
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzadzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wtaczajg sie

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:

= (Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koncu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wtaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wiaczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (Zzrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Zanik jednej lub wszystkich faz Sprawdzi¢ bezpiecznik sieciowy i przytgcze, w razie potrzeby skorygowac

Tab. 231: Zdarzenie 83 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.40 Zdarzenie 84: Zanik zasilania przy aktywnym module mocy

Zdarzenie jest wyzwalane, jesli regulator napedu nie moze natadowac sie wystarczajgco szybko przez rezystory tadowania
po awarii zasilania sieciowego, gdy zasilanie sieciowe zostanie przywrdcone.

Jesli przed przywrdceniem zasilania napiecie spadnie ponizej wartosci granicznej napiecia, wyzwolone zostanie zdarzenie
46: Za niskie napiecie, jesli przed przywrdceniem zasilania uptynie czas tolerancji 10 s, regulator napedu przejdzie w tryb
btedu ze zdarzeniem 83: Zanik jednej/wszystkich faz.

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:
= U30 = 0: Nieaktywny i

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= U30 = 1: Aktywny i
= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= AS540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie
Regulator napedu wykonuje hamowanie awaryjne i przetacza sie w stan alarmu, gdy:
= U30 =1: Aktywny i

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= U30 =1: Aktywny i

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzgdzenia CiA 402
Reakcja:

= (Of jest zatrzymywana przez hamowanie awaryjne

= Hamulce wtaczajg sie

= Na koricu hamowania awaryjnego nastepuje zablokowanie modutu mocy i ruch osi nie jest juz sterowany przez
regulator napedu

Informacja

Hamowanie awaryjne jest mozliwe tylko w przypadku serwomotordw synchronicznych, silnikéw Lean, silnikdw
momentowych i synchronicznych silnikow liniowych.
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Informacja

W stanie blokady witgczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Po przywrdceniu zasilania nie jest mozliwe szybkie zatrzymanie.

Spadek zasilania sieciowego przy Sprawdzi¢ stabilnos¢ obcigzenia napiecia sieciowego, w razie potrzeby ustabilizowac
przecigzeniu sie¢

Sporadyczne zaniki zasilania Sprawdzi¢ stabilnos$¢ napiecia sieciowego, w razie potrzeby ustabilizowac sie¢

Tab. 232: Zdarzenie 84 — przyczyny i dziatania
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191.5.41  Zdarzenie 85: Nadmierny skok wartosci zadanej
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 =0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (Zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

1: Pozycja Szybka zmiana pozycji zadanej Sprawdzi¢ aktualne przyspieszenie zadane
prowadzi do braku mozliwosci wzgledem maksymalnego dozwolonego
wykonania przyspieszenia przyspieszenia w regulatorze napedu (E64,

E69), w razie potrzeby zmniejszy¢ zmiane
wartosci zadanej w sterowniku lub zmienié typ

silnika
2: Predkos¢ Szybka zmiana predkosci zadanej Sprawdzi¢ aktualne przyspieszenie zadane
prowadzi do braku mozliwosci wzgledem maksymalnego dozwolonego
wykonania przyspieszenia przyspieszenia w regulatorze napedu (E64,

E69), w razie potrzeby zmniejszyé zmiane
wartosci zadanej w sterowniku lub zmienic typ
silnika

Tab. 233: Zdarzenie 85 — przyczyny i dziatania

309



19 | Diagnoza STOBER

19.1.5.42 Zdarzenie 86: Nieznany zestaw danych silnika Lean

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (Zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

1: Silnik Typ silnika nieobstugiwany przez Zaktualizowaé oprogramowanie sprzetowe lub
oprogramowanie sprzetowe wymieni¢ silnik (B100)
2: Dtugosé kabla Dtugosc kabla nieobstugiwana Zaktualizowa¢ oprogramowanie sprzetowe lub

przez oprogramowanie sprzetowe  wymienic kabel (B101)

Tab. 234: Zdarzenie 85 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.43 Zdarzenie 87: Utrata referencji

Utrata referencji jest sygnalizowana tylko w formie komunikatu.

Modut mocy wytgczony w czasie Ustawi¢ ponownie punkty referencyjne napedu, w razie potrzeby wytacza¢ modut
ruchu osi mocy wytgcznie po zatrzymaniu (1199)

Pozycja aktualna (silnik) zmieniona  Nie zmienia¢ pozycji aktualnej (silnik) przy wytaczonym module mocy, w razie
przy wytgczonym module mocy potrzeby wymienic na silnik z hamulcem (FOO0)

Tab. 235: Zdarzenie 87 — przyczyny i dziatania

19.1.5.44  Zdarzenie 88: Panel sterowniczy
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 =0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetacza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= AS540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do wigczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

Duze obcigzenie komputera do Sprawdzi¢ liczbe otwartych okien (DS6) oraz liczbe aktywnych programdw, w razie
uruchamiania i parametryzacji potrzeby zredukowa¢é

Btad podtgczenia Sprawdzi¢ podtaczenie, w razie potrzeby skorygowacé

Uszkodzony kabel sieciowy Sprawdzi¢ kabel i w razie potrzeby wymienic

Problem z potgczeniem z siecia Sprawdzi¢ ustawienia sieciowe oraz switch, router i potaczenia bezprzewodowe, w

razie potrzeby skorygowac je lub skontaktowad sie z administratorem sieci

Tab. 236: Zdarzenie 88 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.45 Zdarzenie 89: Prad maksymalny LM

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 = 0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (Zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

1:1-d, Za wysokie wzmocnienie Sprawdzi¢ cztony regulacji i wspo6tczynniki
2:1-q regulatora przy niskiej predkosci regulatora predkosci, w razie potrzeby
obrotowej zredukowad (119, C31, B146, B147)

Tab. 237: Zdarzenie 89 — przyczyny i dziatania
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19.1.5.46 Zdarzenie 90: Blok ruchu
Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu, gdy:

= A29 =0: Nieaktywny przy sterowniku urzadzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 0: Disable drive motor coasting przy sterowniku urzgdzenia CiA 402

Reakcja:
= Modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator napedu
= Hamulce wiaczajg sie

Regulator napedu przetgcza sie w stan alarmu poprzez szybkie zatrzymanie, gdy:

= A29 = 1: Aktywny przy sterowniku urzgdzenia Drive Based lub PROFIdrive
lub

= A540 = 2: Slow down on quick stop ramp przy sterowniku urzadzenia CiA 402
Reakcja:

= Of$ jest zatrzymywana przez szybkie zatrzymanie

= Hamulce pozostajg zwolnione podczas szybkiego zatrzymania

= Na koricu szybkiego zatrzymania modut mocy zostaje zablokowany, ruch osi nie jest juz sterowany przez regulator
napedu

= Hamulce wiaczajg sie

Informacja

W stanie blokady wigczenia, gotowosci do witgczenia i wigczenia (E48) spodziewane jest zbocze wznoszace dla sygnatu
wymuszenia zwolnienia (Zrédto: FO6), aby hamulec zostat zwolniony.

1: Brak kolejnego bloku ruchu Brak kolejnego bloku ruchu do Okresli¢ buforowany kolejny blok ruchu
bloku z predkoscig korncowa

2: Cel w kierunku przeciwnym przy = Pozycja zadana lezy w przeciwnym  Zmiana kierunku ruchu przez kolejny blok ruchu
komendzie buforowane;j kierunku jest niedozwolona dla blokéw z predkoscia
koricowa; dopasowac pozycje zadang

Pozycja zadana niemozliwa bez Sprawdzi¢ wartosci ograniczajace predkosci,
zmiany kierunku opOznienia i zrywu, w razie koniecznosci
skorygowac

Tab. 238: Zdarzenie 90 — przyczyny i dziatania
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19.2 Modut bezpieczenstwa SX6

W przypadku wystgpienia usterki, dwa parametry diagnostyczne S02 i SO3 dostarczajg szczegdtowych informacji o rodzaju
usterki lub powigzanej przyczynie za pomocg kodéw btedow.

19.21 Parametr

Nastepujagce parametry sg dostepne do diagnostyki bezpieczernstwa funkcjonalnego w potaczeniu z modutem
bezpieczenstwa SX6.

= S00 Kod statusu osi
= S01 Kod statusu
= S02 Kod btedu kanatu A

= 503 Kod btedu kanatu B

19.2.2  Kody btedéw
Modut bezpieczenstwa SX6 posiada zaawansowany wewnetrzny system diagnostyczny.

W tabeli wymienione s3 tylko kody btedéw, na ktére mozna wptywac. Btedy wewnetrzne, na ktdére uzytkownik nie ma
wptywu, mozna skasowac tylko poprzez ponowne uruchomienie regulatora napedu. Jesli taki btad bedzie sie powtarzat,
prosimy o kontakt z pomocg techniczna.

Informacja

Upewnic sie, ze system EtherCAT dziata bez btedéw. Jesli to konieczne, najpierw usunac btedy, ktére majg wptyw na system
EtherCAT (patrz Stan EtherCAT [P 251]).

Kod podany w kolumnie 1 odpowiada pierwszym czterem cyfrom kodu btedu.

0101 hex SS1 — Naruszenie wartosci granicznej Sprawdzi¢ skonfigurowany btad pozycji do
skonfigurowanego monitorowania rampy monitorowania rampy hamowania
hamowania

0201 hex SS2 — Naruszenie wartosci granicznej = Sprawdzi¢ skonfigurowane okno pozycji
skonfigurowanego monitorowania zatrzymania zatrzymania

= Nie dopusci¢ do ruchéw, jesli jest aktywna
funkcja SOS

0202 hex SS2 — Naruszenie wartosci granicznej Sprawdzi¢ skonfigurowany btad pozycji do
skonfigurowanego monitorowania rampy monitorowania rampy hamowania
hamowania

0301 hex SOS — Naruszenie wartosci granicznej = Sprawdzi¢ skonfigurowane okno pozycji
skonfigurowanego monitorowania zatrzymania zatrzymania

= Nie dopusci¢ do ruchdw, jesli jest aktywna
funkcja SOS
0401 hex SLS — Naruszenie wartosci granicznej = Sprawdzi¢ skonfigurowana warto$¢

skonfigurowanej predkosci lub zakresu graniczna predkosci i czasu tolerancji (t,)

tolerancji (czas tolerancji)
= Upewnic sie, ze aktualna predkosc¢ osi nie

przekracza wartosci granicznej
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Kod
0402 hex

0403 hex

0406 hex

0408 hex

0501 hex

0502 hex

0503 hex

0601 hex

0602 hex

0701 hex

0702 hex

SLS — Naruszenie wartosci granicznej
skonfigurowanego zakresu tolerancji (okres
tolerancji)

SLS — Naruszenie wartosci granicznej
skonfigurowanego zakresu tolerancji (okno
tolerancji)

SLI — Naruszenie wartosci granicznej wielkosci
kroku

SLP — Naruszenie wartosci granicznej
skonfigurowanego zakresu pozycji

SSR — Naruszenie wartosci granicznej
skonfigurowanego zakresu predkosci lub
zakresu tolerancji (czas tolerancji)

SSR — Naruszenie wartosci granicznej
skonfigurowanego zakresu tolerancji (okresu
tolerancji)

SSR — Naruszenie wartosci granicznej
skonfigurowanego zakresu tolerancji (okno
tolerancji)

SDI — Naruszenie wartosci granicznej kierunku
ruchu (dodatni)

SDI — Naruszenie wartosci granicznej kierunku
ruchu (ujemny)

SBT — Naruszenie wartosci granicznej pozycji
zatrzymania BD1/BD2 (hamulec 1)

SBT — Naruszenie wartosci granicznej pozycji
zatrzymania SBC+/- (hamulec 2)

= Sprawdzi¢ skonfigurowany okres tolerancji

(t;)
Upewnic sie, ze aktualna predkosc osi nie
przekracza czasu tolerancji

Sprawdzi¢ skonfigurowane okno tolerancji
(TOIWin)

Upewnic sie, ze aktualna predkosc osi nie
przekracza okna tolerancji

Sprawdzi¢ skonfigurowang dolng i gérna
wartos¢ graniczna potozenia

Upewnic sie, ze wielkos¢ kroku silnika nie
przekracza wartosci granicznej

Sprawdzi¢ skonfigurowang dolng i gérng
wartos¢ graniczng potozenia

Sprawdzi¢ pozycje bezwzgledna silnika
Sprawdzi¢ skonfigurowang dolng i gérna
wartosc¢ graniczng predkosci i czas tolerancji
(t,)

Upewnic sie, ze aktualna predkosc¢ osi nie
opuszcza zdefiniowanego zakresu predkosci

Sprawdzi¢ skonfigurowany okres tolerancji (t,)

Sprawdzi¢ skonfigurowane okno tolerancji
(Tolwin)

Sprawdzi¢ kierunek ruchu silnika
Monitorowac wymagany kierunek ruchu

Sprawdzi¢ skonfigurowane okno pozycji
zatrzymania

Sprawdzi¢ kierunek ruchu silnika
Monitorowa¢ wymagany kierunek ruchu

Sprawdzi¢ skonfigurowane okno pozycji
zatrzymania

Upewnic sie, ze hamulec dziata prawidtowo

Upewnic sie, ze prad testowy jest ustawiony
prawidtowo

Upewnic sie, ze hamulec dziata prawidtowo

Upewnic sie, ze prad testowy jest ustawiony
prawidfowo
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Kod
0703 hex

0704 hex

0705 hex

0706 hex
0707 hex

0708 hex

0709 hex

070A hex

0708B hex

0801 hex

0802 hex

SBT — Naruszenie wartosci granicznej pozycji
zatrzymania (np. czas oczekiwania)

SBT — Naruszenie wartosci granicznej
skonfigurowanego pradu testowego w kroku
testowym

SBT — Nieprawidtowy stan hamulcow

SBT — Przerwanie testu hamulcow

SBT — Przerwanie testu hamulca przez regulator
napedu

SBT — Przekroczenie czasu skonfigurowanego
terminu testu

SBT — Przekroczenie czasu skonfigurowanego
czasu catkowitego

SBT — Przekroczenie czasu podczas komunikacji
z regulatorem napedu

SBT — Test hamulca nie zostat skonfigurowany

SBC — Przekroczenie skonfigurowanego czasu
Feedback Control (FBK)

SBC — Nieprawidtowy status potwierdzenia

Upewnic sie, ze hamulce sg prawidtowo
podtaczone

Upewnic sie, ze hamulce dziatajg
prawidfowo

Upewnic sie, ze regulator napedu przetgcza
hamulec zgodnie z oczekiwaniami

Upewnic sie, ze okablowanie silnika jest
prawidtowe

Sprawdzi¢ ustawienia regulatora napedu
(np. parametry pradu i predkosci)
Upewnic sie, ze hamulce sg prawidtowo
podtaczone

Sprawdzi¢ ustawienia funkcji SBC i testu
hamulcéw

Sprawdzi¢ ustawienia regulatora napedu
(np. parametry pradu i predkosci)

Wykonac¢ ponownie test hamulca

Wykonac¢ ponownie test hamulca

Sprawdzi¢ ustawienia regulatora napedu
(np. parametry pradu i predkosci)

Sprawdzi¢ termin testu i czas toleranc;ji

Wykonac test hamulca

Sprawdzi¢ konfiguracje testu hamulcéw
Sprawdzi¢ ustawienia regulatora napedu
(np. parametry pradu i predkosci)

Sprawdzi¢ konfiguracje testu hamulcéw

Sprawdzi¢ ustawienia regulatora napedu
(np. parametry pradu i predkosci)

Sprawdzi¢ ustawienia testu hamulcéw pod
katem aktywowanych krokéw testu

Sprawdzi¢ skonfigurowane opdznienie
wtgczenia (Ton), opdznienie wytgczenia
(toff) Feedback Control

Sprawdzi¢ prawidtowe podtgczenie wyjscia
hamulca i sygnatu sprzezenia zwrotnego
Sprawdzi¢ ustawienia funkcji
bezpieczenstwa SBC pod katem
prawidtowego typu (1: normalnie otwarty
(NO), 2: normalnie zamkniety (NC))

Sprawdzi¢ prawidtowe podtgczenie wyjscia
hamulca i sygnatu sprzezenia zwrotnego
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Kod
1201 hex

1202 hex

1203 hex

1301 hex

1302 hex

1303 hex

1305 hex

Btad podczas sprawdzania prawidtowosci
enkodera silnika przez sygnat pragdowy

Bfad podczas sprawdzania prawidtowosci
enkodera silnika przez sygnat pradowy

Bfad podczas sprawdzania prawidtowosci
enkodera silnika przez sygnat pradowy
(kierunek ruchu)

Bfad podczas sprawdzania prawidtowosci
zewnetrznego enkodera

Bfad spowodowany przepetnieniem sygnatu w
enkoderze silnika lub enkoderze zewnetrznym

Btad podczas sprawdzania prawidtowosci
predkosci

Btad podczas sprawdzania prawidtowosci
zewnetrznego enkodera

Sprawdzi¢ ustawienia pradu biernego

Sprawdzi¢ ustawienia regulatora napedu
(np. parametry pradu i predkosci)

Sprawdzi¢ system pod katem mozliwych
czestotliwosci zaktocen (zasilacz,
transformator itp.) i prawidtowego
ekranowania

Unika¢ zewnetrznych wptywow na system,
ktére mogtyby na przyktad spowodowac
wytgczenie silnika i szczytowe wartosci

pradu

Sprawdzi¢ prawidtowe dziatanie enkodera
silnika

Sprawdzi¢ ustawienia pradu biernego

Sprawdzi¢ ustawienia regulatora napedu
(np. parametry pradu i predkosci)

Sprawdzi¢ system pod katem mozliwych
czestotliwosci zaktocen (zasilacz,
transformator itp.) i prawidtowego
ekranowania

Unika¢ zewnetrznych wptywow na system,
ktore mogtyby na przyktad spowodowac
wyfaczenie silnika i szczytowe wartosci
pradu

Sprawdzi¢ prawidtowe dziatanie enkodera
silnika

Sprawdzi¢ ustawienia regulatora napedu
(np. parametry pradu i predkosci)

Sprawdzi¢ ustawienia profili ruchu i
przyspieszenia (kierunek ruchu moze
zmieniac sie zbyt szybko)

Sprawdzi¢ prawidtowe dziatanie enkodera
silnika

Sprawdzi¢ ustawienia i dziatanie zewnetrznego
enkodera

Poréwnaé mechaniczny zakres ruchu i
dopuszczalny zakres wartosci enkodera

= Sprawdzi¢ ustawienia modutu

bezpieczenstwa (silnik, enkoder, ...)

= Sprawdzi¢ prawidtowe dziatanie enkodera

silnika

Sprawdzi¢ ustawienia i dziatanie zewnetrznego
enkodera
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Kod
1308 hex

1309 hex

130A hex

1401 hex

1402 hex

1403 hex

1404 hex

1501 hex

1502 hex

1503 hex

1504 hex

1505 hex

1506 hex

1507 hex

1508 hex

1509 hex

150A hex
150B hex

150C hex
150E hex
150F hex

Btad podczas sprawdzania prawidtowosci
predkosci zewnetrznego enkodera

Btad podczas sprawdzania prawidtowosci
pozycji absolutnej zewnetrznego enkodera

Btad w ustawieniach zewnetrznego enkodera

Brak zgodnosci liczby biegundw silnika

Brak zgodnosci typu silnika

Brak zgodnosci hamulca silnika

Brak zgodnosci liczby osi napedu

Btedny plik konfiguracyjny; nie mozna otworzyc
pliku

Btedny plik konfiguracyjny; nie mozna otworzyé
pliku

Btedny plik konfiguracyjny; plik ma
nieprawidtowy format

Nieprawidtowy plik konfiguracyjny; brak
parametréw

Btedny plik konfiguracyjny; nieprawidtowy
parametr

Btedny plik konfiguracyjny; sprawdzanie
parametrow nie powiodto sie

Btedny plik konfiguracyjny; nieprawidtowa
liczba funkcji bezpieczenstwa

Btedny plik konfiguracyjny; przekroczenie
maksymalnej liczby funkcji bezpieczenstwa

Btedny plik konfiguracyjny; sprawdzanie
parametrow nie powiodto sie

Btedny plik konfiguracyjny; plik nie istnieje

Przekroczenie czasu pobierania pliku
konfiguracyjnego

Btedny plik konfiguracyjny; plik jest zbyt duzy
Btedny plik konfiguracyjny; brak opisu modutu

Btedny plik konfiguracyjny; kilka opisow
modutow

= Sprawdzi¢ ustawienia i dziatanie
zewnetrznego enkodera

= Sprawdzi¢ ustawienia modutu
bezpieczenstwa (silnik, enkoder, ...)

= Sprawdzi¢ ustawienia i dziatanie
zewnetrznego enkodera

= Sprawdzi¢ ustawienia modutu
bezpieczenstwa (silnik, enkoder, ...)

= Sprawdzi¢ ustawienia i dziatanie
zewnetrznego enkodera

= Sprawdzi¢ ustawienia regulatora napedu i
modutu bezpieczenstwa

Sprawdzi¢ liczbe biegundw silnika w
konfiguracji modutu bezpieczenstwa i
regulatora napedu

Sprawdzi¢ typ silnika w konfiguracji modutu
bezpieczenstwa i regulatora napedu

Sprawdzi¢ ustawienia hamulca modutu
bezpieczenstwa i regulatora napedu

= Sprawdzi¢ projekt

= Sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczenstwa

Sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczenstwa

Sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczenstwa

Sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczenstwa

Sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczenstwa

Sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczerstwa

Sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczenstwa

Sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczeristwa

Sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczenstwa

Sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczerstwa

Pobrac konfiguracje

Sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczeristwa

Sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczenstwa
Sprawdzi¢ opis modutu

Sprawdzi¢ opis modutu
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Kod
1510 hex

1511 hex

1512 hex

1513 hex

1514 hex

1515 hex

1516 hex

1601 hex
1607 hex

160A hex

1704 hex

1901 hex

1902 hex

1903 hex

1904 hex
1A14 hex

1A16 hex

1D01 hex

1D02 hex

1D03 hex

1D04 hex

1DO05 hex

Btedny plik konfiguracyjny; nieprawidtowa
suma kontrolna

Btedny plik konfiguracyjny; nieprawidtowa
suma kontrolna

Wymiana urzadzenia nie powiodta sie

Przekroczenie czasu wymiany urzadzenia; brak
potwierdzenia uzytkownika w wymaganym
czasie

Nieprawidtowe dane wprowadzone przez
uzytkownika podczas wymiany urzgdzenia

Przerwanie wymiany urzadzenia po
potwierdzeniu uzytkownika

Btedny plik konfiguracyjny; nieprawidtowa
pozycja funkcji bezpieczenstwa

Wystapit kolejny btad

Nieprawidtowy numer materiatu lub numer
seryjny

Btad podczas uruchamiania modutu
bezpieczenstwa

Btedna synchronizacja z regulatorem napedu

Bfad podczas zapisu do pamieci (FLASH)
Btad podczas kasowania pamieci (FLASH)
Bfad podczas zapisu do pamieci (EEPROM)
Btad podczas odczytu z pamieci (EEPROM)

Nieprawidfowy adres podinstancji FSoE

Btad podczas komunikacji FSoE; wystgpit btgd
FSoE

Bfad wejscia cyfrowego

Bfad wyjscia cyfrowego

Btad podczas odczytu wyjscia cyfrowego

Bfad wyjscia SBC

Btad podczas odczytu wyjscia SBC

Sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczeristwa

Sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczenstwa

Powtdrzyé operacje, postepujgc doktadnie
zgodnie z instrukcjami

Powtérzy¢ operacje i potwierdzi¢ wymiane
urzadzenia w okreslonym czasie

Powtdrzy¢ operacje, postepujac doktadnie
zgodnie z instrukcjami

Powtérzyc¢ operacje i nie przerywaé wymiany
urzadzenia

Pobrac konfiguracje

Usunac btad, ktéry wystapit jako pierwszy
= Pobrac ponownie

= Sprawdzi¢ numer materiatu i numer seryjny

Uruchomi¢ ponownie

Sprawdzi¢, czy jest dostepne prawidtowe
oprogramowanie sprzetowe regulatora napedu
(E52[3]).

Powtérz operacje
Powtérz operacje
Powtérz operacje
Powtérz operacje

Sprawdzi¢ adres FSoE podinstancji (prawidtowy
zakres wartosci: 1-254)

Sprawdzi¢ czas watchdog FSoE

Upewnic sie, ze okablowanie przytgczeniowe
wejscia jest wykonane prawidfowo
= Upewnic sie, ze w okablowaniu
przytgczeniowym wejscia nie ma zwarcia lub
przerwanego przewodu

= Uruchomi¢ ponownie

Upewnic sie, ze w okablowaniu
przytgczeniowym wejscia nie ma zwarcia lub
przerwanego przewodu

Upewnic sie, ze w okablowaniu
przytgczeniowym wejscia nie ma zwarcia lub
przerwanego przewodu

Upewnic sie, ze w okablowaniu
przytaczeniowym wejscia nie ma zwarcia lub
przerwanego przewodu
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1D06 hex

1D07 hex

1D08 hex
1D09 hex

1DOA hex

1D0C hex

Nieprawidtowe napiecie zasilania
Nieprawidtowe napiecie zasilania

Brak napiecia zasilania wyjs¢ cyfrowych

Test napiecia zasilania dla wyjs¢ cyfrowych nie
powiddt sie

Nieprawidtowe napiecie zasilania

Nieprawidtowe napiecie zasilania

Tab. 239: Lista btedéw modutu bezpieczeristwa SX6

Sprawdzi¢ napiecie zasilania modutu
bezpieczenstwa

Sprawdzi¢ napiecie zasilania modutu
bezpieczenstwa

Sprawdzi¢ napiecie zasilania wyjs$¢

Sprawdzi¢ napiecie zasilania wyj$¢

Sprawdzi¢ napiecie zasilania modutu
bezpieczenstwa

Sprawdzi¢ napiecie zasilania modutu
bezpieczenstwa
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19.3 Potwierdzanie btedéw

Istniejg rézne mozliwosci potwierdzania btedow. Potwierdzenie jest przesytane zawsze rowniez do modutu bezpieczenstwa.

Niezaleznie od aplikacji

Niezaleznie od zastosowania btedy mozna potwierdzac na panelu sterowania w DriveControlSuite.

Aplikacja Drive Based

W aplikacji Drive Based w DriveControlSuite dostepne sg nastepujgce mozliwosci potwierdzenia:
= Poprzez zdefiniowanie zrédta sygnatu w A61 (zrédto: wejscie cyfrowe lub bajt sterujacy A180, bit 1)
= Przez dodatkowe zezwolenie przez A60 (zrédto: wejscie cyfrowe lub bajt sterujgcy A180, bit 0)

Regulator napedu ma w aplikacji Drive Based parametryzowanga funkcje ponownego uruchomienia (A34).

/\ OSTRZEZENIE!

Obrazenia ciata i szkody materialne z powodu niespodziewanego uruchomienia silnika!

Aktywacja funkcji jest dozwolona tylko wtedy, gdy normy i przepisy obowigzujgce dla danego systemu lub maszyny
pozwalajg na bezposrednig zmiane statusu urzadzenia na Gotowosc¢ do wtgczenia.

= Zgodnie z normg EN 61800-5-1 nalezy wyraznie oznakowa¢ aktywowany Autostart na instalacji oraz w dokumentacji
systemu.

Aplikacja CiA 402

W aplikacji CiA 402 btedy mozna potwierdza¢ w DriveControlSuite poprzez stowo sterujgce A515, bit 3 (Enable operation)
lub bit 7 (Fault reset).

Aplikacja PROFldrive

W aplikacji PROFIdrive potwierdzanie btedow odbywa sie w DriveControlSuite poprzez stowo sterujgce M515, bit 3 (Enable
operation) lub bit 7 (Fault acknowledge).
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Scope i Multiaxis Scope to dwa narzedzia DriveControlSuite do analizy, pomocne przy uruchamianiu pojedynczych osi lub

catych maszyn oraz przy diagnostyce btedow.

Do pomiaru mozna wybra¢ maks. dowolnych 12 parametréw regulatora napedu. Czas prébkowania mozna ustawi¢ w

zakresie od 250 s do kilku sekund, aby méc obserwowac zaréwno operacje o duzej dynamice, jak i operacje o niskiej

predkosci. Podobnie jak w przypadku oscyloskopu istnieje wiele réznych mozliwosci wyzwolenia oraz wiele funkcji do

analizy statycznej zmierzonych danych (warto$¢ minimalna, wartos¢ maksymalna, sSrednia,wartos¢ skuteczna, odchylenie

standardowe itp.).

Scope Utworzenie kilku pomiaréw jednego regulatora napedu w
réznym czasie.

Utworzenie kilku pomiarow o identycznych ustawieniach
(Kanaty, Wyzwalacz, Wyzwalacz wstepny, Czas
prébkowania), lecz z réznymi wartosciami dla
poszczegblnych parametrow.

Potaczenie kilku pomiaréw do analizy.
Utworzenie tymczasowego pomiaru bezposredniego.

Multiaxis Scope Utworzenie pojedynczych pomiaréw kilku regulatoréw
napedu lub osi w tym samym czasie.

Utworzenie pojedynczego pomiaru o identycznych lub
indywidualnych ustawieniach (dla kazdej osi lub dla
pojedynczych osi).

Tab. 240: Zastosowanie Scope i Multiaxis Scope

Optymalizacja lub
diagnostyka regulatora
napedu

Sprawdzenie obcigzenia
maszyny lub diagnostyka w
trybie synchronicznym
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20.1 Scope i Multiaxis Scope

W oknach Scope i Multiaxis Scope mozna utworzyé pomiary do celéw diagnostycznych dla jednego lub kilku regulatoréow
napedu, jesli jest aktywne potaczenie online.

Informacja

Okno Scope otwiera sie za pomocg przycisku w menu projektu, jesli w drzewie projektu jest wybrany regulator napedu.

Okno Multiaxis Scope otwiera sie za pomocg przycisku w menu projektu, jesli w drzewie projektu jest wybrany projekt.

Scope- A1:5D6 EC - M1: Modul 1

llustr. 71: Scope i Multiaxis Scope: interfejs programu

1 Obszar operacji W obszarze operacji mozna okresli¢ ustawienia pomiaru, rozpoczac i zatrzymac pomiar
oraz sprawdzi¢ informacje na temat stanu, postepu pomiaru oraz pozostatego czasu
pomiaru.

2 Pomiary W obszarze Pomiary mozna otwierac, usuwac, zmieniaé¢ nazwe, komentowac lub

eksportowac wykonane pomiary. W Scope dostepne s3 takze zaktadki Pomiary potgczone
oraz Pomiar bezposredni.
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Obszar operacji: Przyciski

Start Scope,
Multiaxis Scope

Stop Scope,
Multiaxis Scope

Ustawienia Scope,
Multiaxis Scope

Pomiary: Przyciski

Rozpoczyna pomiar (warunek: potgczenie online).

Zatrzymuje pomiar (warunek: potgczenie online).

Otwiera okno Ustawienia, w ktérym mozna ustawic¢ dla
pomiaru np. warunek wyzwalacza, konfiguracje kanatéw,
czas probkowania, a w przypadku Multiaxis Scope takze
uczestnikéw.

@ Otwiera okno dialogowe do zapisania komentarza do pomiaru.

Wyswietla/ukrywa obszar dolny.

Informacja

Aby dowiedzied sie wiecej o okreslonym pomiarze, nalezy klikng¢ na odpowiedni pomiar. Ewentualne komentarze oraz

wtasciwosci pomiaru zostang wyswietlone w dolnej czesci okna. Dolny obszar mozna wyswietli¢ za pomocg przycisku w

zaktadce Pomiary lub Kombinacje.

Zamknij wszystkie okna Zamyka wszystkie otwarte pomiary i kombinacje.
Usun wszystkie pomiary Usuwa wszystkie pojedyncze pomiary, pomiary taczone sg zachowywane (zaktadka:
Pomiary).

Usun wszystkie kombinacje  Usuwa wszystkie potagczone pomiary, pojedyncze pomiary pozostajg zachowane (zaktadka:

Kombinacje).
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Pomiary: Menu kontekstowe

Pomiary Scope

Multiaxis Scope

Pomiary potgczone Scope

Pomiar bezposredni Scope

W zaktadce Pomiary znajduje ® Otworz
sie lista gotowych pomiaréw
po odczycie z regulatora
napedu. Pomiar otwiera sig = Zmien nazwe
poprzez dwukrotne klikniecie
myszg. W przypadku
utworzenia kilku pomiaréw i = Eksportuj
ich wybrania, mozna je
potaczyé w menu
kontekstowym i otworzyc.

= Usun

= Skomentuj

= Pofacziotworz

W zaktadce Pomiary znajduje  ® Otworz
sie lista gotowych pomiaréw
po odczycie z regulatora
napedu. Pomiar otwiera sie = Zmien nazwe
poprzez dwukrotne
klikniecie mysza.

= Usun

= Skomentuj

= Eksportuj

W zaktadce Pomiary = Otworz
potaczone znajduje sie lista

. = Usun
pomiaréw potgczonych,
ktére mozna otworzy¢ = Zmien nazwe
dwukrotnym kliknieciem
= Skomentuj
myszy.

= Eksportuj

W zaktadce Pomiar —
bezposredni mozna
utworzy¢ pomiar
tymczasowy, ktory jest
usuwany wraz z
rozpoczeciem nastepnego
pomiaru, oraz dokonac
optymalizacji kaskady
regulacyjnej za pomoca
generatora wartosci
zadanych.
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2011 Ustawienia Scope

W oknie Ustawienia mozna zdefiniowac ustawienia pomiaru i wyzwalacza przed rozpoczeciem pomiaru. Ustawienia
pomiaru mozna znalez¢ w zaktadce Konfiguracja kanatéw, ustawienia wyzwalacza w zaktadce Warunek wyzwalacza (Scope)
lub Elementy uczestniczgce i warunek wyzwalacza (Multiaxis Scope).

Informacja

Do okna Ustawienia dla pomiaréw Scope mozna przej$¢ za pomocg przycisku Ustawienia w oknie Scope lub Multiaxis Scope.

Konfiguracja kanatéw Scope, W ustawieniach pomiaru w zaktadce Konfiguracja kanatow
Multiaxis Scope okresla sie, ktére dane z danej osi majg by¢ rejestrowane w

pomiarze, w jakich odstepach czasu dane sg odczytywane i
jaki okres jest rejestrowany przed zadziataniem wyzwalacza.

Warunek wyzwalacza Scope Za pomocg ustawien wyzwalacza w zaktadce Warunek
wyzwalacza mozna okresli¢, jakie zdarzenie powoduje
wyzwolenie pomiaru.

Elementy uczestniczace i Multiaxis Scope Za pomocg ustawien wyzwalacza w zaktadce Warunek

warunek wyzwalacza wyzwalacza mozna okresli¢, jakie zdarzenie powoduje
wyzwolenie pomiaru i dla ktérych osi pomiar ma by¢
rejestrowany.

Przyktad: Ustawienia wyzwalacza i pomiaru

Ustawienia wyzwalacza * Wyzwalacz prosty Warunek wyzwalacza jest spetniony, gdy wartos$¢ parametru

» 7rédio: E15 Enkoder E15 Enkoder silnika v jest wieksza niz 50 min™.

silnika v
= Warunek: wieksza niz

= Wartos¢ poréwnawcza:
50 min™

Ustawienia pomiaréw * Nagrane kanaty: 1 Czas pomiaru obliczony na podstawie liczby kanatéw i czasu
prébkowania wynosi 6,6 s. 2,2 s (33%) s3 rejestrowane

= (Czas probkowania: 1 ms . .
przed zadziataniem wyzwalacza, a 4,4 s po tym.

= Wyzwalacz wstepny: 33%

Informacja

Dodatkowe ustawienia pomiaréw Scope mozna wprowadzi¢ za pomocg parametréw T25 Rozpocznij automatycznie i T26
Pomiar seryjny.
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20111 Ustawienia wyzwalacza

Za pomocg ustawien wyzwalacza w zaktadce Warunek wyzwalacza (Scope) lub Elementy uczestniczgce i warunek
wyzwalacza (Multiaxis Scope) mozna okresli¢, jakie zdarzenie powoduje wyzwolenie pomiaru. W tym celu nalezy
zdefiniowa¢ wyzwalacz dla kazdej osi oraz, w razie potrzeby warunek wyzwalania. Wybér wyzwalacza ma wptyw na to,
ktore z opisanych ponizej ustawien beda dostepne.

Informacja

Do okna Ustawienia dla pomiaru mozna przejs$¢ za pomoca przycisku Ustawienia w oknie Scope lub Multiaxis Scope. W
przypadku Scope ustawienia wyzwalania mozna znalez¢ bezposrednio w zaktadce Warunek wyzwalacza, w przypadku
Multiaxis Scope ustawienia wyzwalacza dla poszczegdlnych osi mozna otworzy¢ za pomocg przycisku Ustawienia w zaktadce

Elementy uczestniczace i warunek wyzwalacza.

Recznie przy zatrzymaniu Wyzwalanie odbywa sie za pomocg przycisku Stop bez uwzglednienia czasu wyzwalacza
wstepnego.

Natychmiast po Wyzwolenie odbywa sie za pomoca przycisku Start, gdy tylko uptynie czas wyzwalacza

uruchomieniu wstepnego.

Wyzwalacz prosty Wyzwalacz jest uruchamiany automatycznie po spetnieniu warunku wyzwolenia i uptywie

czasu wyzwalacza wstepnego.

Wyzwalacz logiczny Wyzwalacz jest wyzwalany automatycznie po spetnieniu warunkéw logicznych wyzwalania i
uptywie czasu wyzwalacza wstepnego.

Warunki wyzwalacza

Wyzwalacz prosty sktada sie z jednego warunku wyzwolenia, natomiast wyzwalacz logiczny sktada sie z 2 warunkéw
wyzwolenia potgczonych operatorem logicznym. Warunek wyzwolenia sktada sie ze zrédta, warunku i wartosci

poréwnawcze;j.
Nieaktywny Wartos¢ domysina, gdy jesli wyzwalacz wybrano Recznie przy zatrzymaniu.
Natychmiast po Wartos$¢ domysina, jesli jako wyzwalacz wybrano Natychmiast po uruchomieniu.

uruchomieniu

Parametry Jako zrodto dla wyzwalacza okresla parametr, ktéry wprowadza sie za pomocg przycisku
[...] w oknie dialogowym Dodaj parametr lub z podaniem wspdtrzednej, nazwy oraz ew.
numeru osi bezposrednio w polu tekstowym z autouzupetnianiem (przyktad: 1.180 Pozycja
aktualna).

Nazwa sygnatu Okresla jako zrédto wyzwalacza sygnat, dla ktérego w programowaniu graficznym nadano
nazwe sygnatu na wejsciu lub wyjsciu bloku. Jesli w programowaniu graficznym nie zostata
jeszcze nadana nazwa sygnatu, lista jest pusta.

Adres fizyczny Jako Zrodto dla wyzwalacza okres$la adres fizyczny w pamieci regulatora napedu. Adresy
fizyczne moga by¢ przypisywane w ramach rozszerzonej diagnostyki i musza by¢ okreslone
za pomocg powigzanego typu danych.

Informacja

W razie rejestrowania wartosci parametru lub uzywania parametru jako zrédta wyzwalania, mozna wyswietli¢ opis

powigzanego parametru jako podpowiedz w ustawieniach pomiaru i wyzwalania (przycisk: ®).
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Warunek Warunek wyzwalacza, za pomoca ktérego poréwnywane jest zrédto i wartosc
poréwnawcza.

" mniejsza
= mniejsza lub réwna
= wieksza

= wieksza lub réwna

= réwna

= nieréwna
Wartos¢ poréwnawcza Wartos¢ poréwnawcza dla warunku wyzwalacza, z ktérym poréwnywane jest zrédto.
Czas minimalny Czas w ps, w ktorym warunek musi by¢ co najmniej spetniony, aby warunek wyzwalacza

zostat uznany za spetniony.

Wynik Opcja Wynik umozliwia ignorowanie znaku podczas poréwnywania zrodta i wartosci porownawcze;j.
Maska Opcja Maska umozliwia ocene tylko jednego bitu zrddta.
Zbocze Opcja Zbocze wigcza/wytacza wykrywanie zbocza.

Informacja

W razie potrzeby mozna przetgczaé wyswietlanie opcji Maska miedzy widokiem szesnastkowym i binarnym. Maska jest
wyswietlana z zerami wiodgcymi zgodnie z typem danych lub szerokoscig danych wybranego parametru.

AND Wyzwalacz logiczny jest spetniony, gdy spetnione sg oba warunki wyzwalacza.

OR Wyzwalacz logiczny jest spetniony, gdy spetniony jest jeden lub oba warunki wyzwalacza.

XOR Wyzwalacz logiczny jest spetniony, jesli spetniony jest jeden z dwdch warunkéw wyzwalacza, a nie oba.

NAND Wyzwalacz logiczny jest spetniony, jesli spetniony jest jeden lub zaden z dwdéch warunkéw wyzwalacza,
a nie oba.

NOR Wyzwalacz logiczny jest spetniony, jesli nie jest spetniony zaden z obu warunkéw wyzwalacza.

XNOR Wyzwalacz logiczny jest spetniony, jesli nie jest spetniony zaden lub s3 spetnione oba warunki
wyzwalacza.

Wyzwalacz 1 Wyzwalacz logiczny jest spetniony, gdy jest spetniony pierwszy warunek wyzwalacza.

Wyzwalacz 2 Wyzwalacz logiczny jest spetniony, gdy jest spetniony drugi warunek wyzwalacza.

Eksportuj Eksportuje wszystkie ustawienia (ustawienia wyzwalacza i pomiaru) do pliku tekstowego (*.txt).

Importuj Importuje wszystkie ustawienia z pliku tekstowego (*.txt).

Zamknij Zamyka okno. Wszystkie ustawienia zostang zapisane.

Informacja

Eksport ustawien umozliwia ponowne wykorzystanie tych samych lub podobnych ustawien w innych projektach. Mozna
rowniez zaimportowac istniejgce ustawienia i dopasowac je.
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20.11.2 Ustawienia pomiaréw

W ustawieniach pomiaru w zakfadce Konfiguracja kanatow okresla sie, ktére dane z danej osi maja by¢ rejestrowane w
pomiarze, w jakich odstepach czasu dane sg odczytywane i jaki okres jest rejestrowany przed zadziataniem wyzwalacza. Dla
kazdej osi nalezy zdefiniowaé konfiguracje kanatéw, czas prébkowania oraz wyzwalacz wstepny.

Informacja

Do okna Ustawienia dla pomiaru mozna przej$¢ za pomocg przycisku Ustawienia w oknie Scope lub Multiaxis Scope. W
przypadku Scope i Multiaxis Scope ustawienia pomiaru znajduja sie w zaktadce Konfiguracja kanatow.

Informacja

W przypadku Multiaxis Scope nalezy najpierw wybrac co najmniej 2 elementy uczestniczace, zanim bedzie mozna
wprowadzi¢ ustawienia w zaktadce Konfiguracja kanatow. Konfiguracje kanatéw dla wszystkich osi mozna ustawic
identycznie lub zapisac rozne ustawienia dla kazdej osi za pomoca opcji Indywidualne. Obliczenie czasu trwania pomiaru
oraz czasu wyzwalacza wstepnego odnosi sie do osi o najkrotszym czasie pomiaru.

Konfiguracja kanatow Nieaktywny W przypadku wybrania opcji Nieaktywne w pomiarze dla
tego kanatu nie jest rejestrowana zadna wartosé.

Parametry Wybranie opcji Parametr powoduje zapisanie wartosci
parametru w pomiarze dla danego kanatu.

Nazwy sygnatow Wybdr Nazwa sygnatu zapisuje wartos$¢ sygnatu w pomiarze
dla kanatu, dla ktérego zdefiniowano nazwe sygnatu w
programowaniu graficznym na wejsciu lub wyjsciu modutu.

Adres fizyczny Po wybraniu opcji Adres fizyczny, wartos¢ adresu fizycznego
jest zapisywana w pamieci regulatora napedu w pomiarze
dla kanatu.

Czas probkowania 250 ps — 100 ms Za pomoca ustawienia Czas probkowania okresli¢ czas

probkowania sygnatéw do pomiaru.

Wyzwalacz wstepny 0% — 100% Za pomocg ustawienia Wyzwalacz wstepny okresla sie
procent pamieci Scope, ktéry musi by¢ zajety, aby os byta
gotowa do wyzwolenia, a tym samym procent czasu
pomiaru przed wyzwoleniem.

Informacja

W razie rejestrowania wartosci parametru lub uzywania parametru jako zrédta wyzwalania, mozna wyswietli¢ opis

Fra
powigzanego parametru jako podpowiedZ w ustawieniach pomiaru i wyzwalania (przycisk: '@).

Informacja

W pamieci Scope mozna zapisa¢ ok. 32 KB danych dla pomiaru. Czas pomiaru jest obliczany na podstawie czasu
probkowania, liczby mierzonych kanatéw i dostepnego miejsca w pamieci. Im wieksza jest liczba mierzonych kanatéw i im
czesciej sg one probkowane, tym szybciej zajmowane jest dostepne miejsce w pamieci i tym krétszy jest pomiar.

Czas wyzwalacza wstepnego jest obliczany na podstawie ustawionego wyzwalacza wstepnego i czasu pomiaru.
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Informacja

Jesli w przypadku dtugiego pomiaru wprowadzi sie wysokg wartos¢ wyzwalacza wstepnego, po rozpoczeciu pomiaru moze
on pozostaé przez pewien czas w stanie Rozpoczety do czasu spetnienia warunku wyzwalacza wstepnego i sygnalizacji
gotowosci do pomiaru poprzez stan Wyzwalacz gotowy. Stan i postep pomiaru sg wyswietlane w DriveControlSuite.
Nastepnie nalezy odczyta¢ pomiar z regulatora napedu i przestac¢ go do DriveControlSuite.

Eksportuj Eksportuje wszystkie ustawienia (ustawienia wyzwalacza i pomiaru) do pliku
tekstowego (*.txt).

Importuj Importuje wszystkie ustawienia z pliku tekstowego (*.txt).

Zamknij Zamyka okno. Wszystkie ustawienia zostang zapisane.

Informacja

Eksport ustawien umozliwia ponowne wykorzystanie tych samych lub podobnych ustawien w innych projektach. Mozna
réwniez zaimportowac istniejgce ustawienia i dopasowac je.
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20.1.2 Edytor pomiaréw

W edytorze pomiaru znajdujg sie wszystkie funkcje potrzebne do edycji pomiaréw Scope.

Informacja

Dostep do edytora pomiaru mozna uzyskac przez dwukrotne klikniecie pomiaru Scope lub przez menu kontekstowe danego

pomiaru.

B Combination Test 1 and 2 - T1 : Drive controller 1 - M1 : Module 1

B et K
1| 180 Current position  Streifen 1 v
I E15 v-motor-encoder Streifen 1 v

B Test2

1.180 Current position | Streifen 2 v
1 E15 v-motor-encoder Streifen 2 v

<
|

[ [-=- sl

Name Messwert Kanal Aufnshme
v Streifen 1

[ | 180 Current position 1 Testt

21 I E15 v-motor-encoder 2 Test 1
v Streifen 2

B4 1180 Current positio 3 1 Test2

2 [ E15 v-motor-encod: 2 Test2

E15v-motor-encoder (Test 1)

100 Upm/div
y
[~ 4
[se|[ o[ €[> wo17msiav
Messgrofe E15 v-motor-encoder
Intervall -47.50 ms - 504.75 ms (552.25 ms)
Wert Markierung A 0031 Upm
Wert Markierung B 0041 Upm
‘Wertdifferenz Markierungen B - A 0.010 Upm.
Steigung 0012 Upm/s
Mittelwert Jom
Integral 5 oms
Minimalwert om
Maximalwert 182,941 Upm
‘Wertdifferenz max. - min.. 183.059 Upm
Effektivwert 129522 Upm
Standardabweichung. 70.546 Upm
] e

Offine!

llustr. 72: Scope i Multiaxis Scope: edytor pomiaréw

1 Przypisanie kanatu do
paska

2 Pomiar

3 Wybér kanatu

4 Ustawienia kanatéw

5 Wartosci pomiarowe

Przypisanie kanatu do paska

Do pomiaréw potgczonych lub pomiaréw Multiaxis Scope mozna w obszarze Kanaty i paski
zmienic dla kazdego kanatu przypisanie do fragmentu pomiaru (= pasek).

W obszarze Pomiar jest wyswietlany wykres zmierzonych i widocznych kanatéw.
W obszarze Wybor kanatu zarzadza sie paskami i kanatami pomiaru.
W obszarze Ustawienia kanatow mozna zmieni¢ wyglad kanatow.

W obszarze Wartosci pomiarowe sg wyswietlane dla wybranego kanatu wartosci do
réznych wielkosci pomiarowych z punktami pomiarowymi A i B. Dla pomiaréw Scope
istnieje dodatkowo opcja wykonania analizy czestotliwosci.

Ten obszar jest dostepny tylko w przypadku pomiaréw taczonych lub pomiaréw Multiaxis Scope. Standardowo kazdy pomiar

z kanatami jest przypisywany do jednego paska. Kazdy kanat (parametr, nazwa sygnatu lub adres fizyczny) mozna ukry¢ lub

za pomocag listy wyboru zmienié¢
kanatu.

przypisanie do paska. Nowe paski nalezy jednak utworzy¢ uprzednio w obszarze \Wybor
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Pomiar

Pomiar przedstawia wykresy zmierzonych i widocznych kanatow.

AAE Klikniecie lewym przyciskiem myszy linii pomiarowej AlubB —
umozliwia dowolne przesuniecie linii w lewo lub prawo.

[Prawy przycisk myszy] Klikniecie prawym przyciskiem myszy w dowolnym miejscu = Ustaw znak A tutaj

pomiaru otwiera menu kontekstowe. .
= Ustaw znak B tutaj

= Przejdz do znaku A

= Przejdz do znaku B

[Lewy przycisk myszy] Klikniecie lewym przyciskiem myszy w dowolnym miejscu —
pomiaru aktywuje szybki pomiar. Wartosci sg wyswietlane
w obszarze Wybor kanatu w kolumnie Wartos¢ pomiarowa.

Oznaczenie linii zerowej kanatu. —

Oznaczenie linii wyzwalacza. -

(I
]
{g} Otwiera ustawienia edytora pomiaru dotyczgce kolorystyki powierzchni rysowania i

kanatow.
Otwiera okno dialogowe do zapisania komentarza do pomiaru.
Otwiera liste pomiaréw do zastosowania skalowania kanatu z dopasowanego juz pomiaru.

Przycisk jest dostepny do pomiaréw Scope, lecz nie do pomiaréw taczonych lub pomiaréw
Multiaxis Scope.

Wybor kanatu

W obszarze Wybor kanatu zarzadza sie paskami i przypisanymi do nich kanatami. Mozna tu usunac istniejgce paski lub
utworzy¢ nowe. Mozna aktywowac lub dezaktywowac wyswietlanie kanatu. Do kazdego kanatu jest wyswietlany numer
kanatu oraz nazwa pomiaru. Klikniecie w dowolnym miejscu w obrebie pomiaru powoduje wyswietlenie wartosci

pomiarowe;j.
Pasek Fragment zapisu = Usun pasek
= Utworz nowy pasek
Kanat Zarejestrowany parametr, nazwa sygnatu lub = Ukryj kanat

adres fi n
zyeany = Pokaz tylko ten kanat

= Pokaz wszystkie kanaty
= Odwrdéc¢ wskaznik kanatow

= Utwdrz nowy pasek
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Ustawienia kanatow

Ustawienia kanatéw umozliwiajg dopasowanie wykresow kanatéw i pomiaru. W polu nad przyciskami widac kolor, petng

nazwe oraz skalowanie wybranego kanatu. Za pomoca przyciskow mozna zmieni¢ wyswietlanie kanatu lub osi czasu. W polu

obok przyciskdw dla osi czasu wyswietlane jest aktualne skalowanie osi x.

s

e || 4

OFF

INV

GMD

e

-+

Wyswietlanie kanatu

Ustawienia kanatow

Ustawienia osi czasu

Otwiera palete koloréw do zmiany koloru kanatu.

Przesuwa krzywa aktywnego kanatu o jeden odstep do gory
lub w dot:

= [Shift] + [przycisk]: przesuniecie krzywej o jeden piksel do
gory lub w dot
= [Ctrl] + [przycisk]: przesuniecie krzywej do nastepnej linii
rastra do gory lub w dét
= [Shift] + [Ctrl] + [przycisk]: wysrodkowanie krzywej w
pionie
Powieksza lub zmniejsza skalowanie kanatu (punkt staty =
srodek poziomy):
= [Shift] + [przycisk]: automatyczne skalowanie

Wyswietla lub ukrywa kanat.

Odwraca wyswietlanie kanatu.

Pokazuje linie zerowa kanatu.

Otwiera liste sygnatow parametru do wyboru pojedynczych
bitow. Przycisku mozna uzywac tylko przy parametrach
bedacych liczbg catkowita bez miejsc po przecinku (typ
danych BYTE, WORD lub DWORD), lecz nie przy
parametrach wyboru.

Zmniejsza lub powieksza skalowanie osi x:

= [Ctrl] + [przycisk]: automatyczne skalowanie

Przesuwa pomiar o jeden odstep w lewo lub w prawo:

= [Shift] + [przycisk]: przesuniecie pomiaru o jeden piksel
lewo lub w prawo

= [Ctrl] + [przycisk]: przesuniecie pomiaru do nastepnej linii
rastra w lewo lub w prawo

= [Shift] + [Ctrl] + [przycisk]: wysrodkowanie pomiaru w
poziomie
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Informacja

Za pomocg przyciskdw w ustawieniach kanatu mozna skalowac zaréwno kanat (0$ y), jak i 0$ czasu (0$ x). Alternatywnie
mozna dowolnie skalowac obie osie, wprowadzajac zadany wspdtczynnik skalowania bezposrednio w odpowiednim polu.
Zdefiniowad réwniez jednostke dla osi czasu (ns, pus/us, ms, s).

Swobodne skalowanie kanatéw zapewnia lepszg poréwnywalnos¢ kanatéw lub parametréw o réznym skalowaniu, np. w
celu poréwnania wartosci zadanych i rzeczywistych. Aby dokona¢ przeliczenia miedzy wielkosciami silnika i uzytkownika,
mozna wyswietli¢ wspdtczynnik skalowania w parametrze 1240 lub uzy¢ kalkulatora skalowania (asystent: Os: skalowanie).

Wartosci pomiarowe

W obszarze Wartosci pomiarowe sg wyswietlane dla wybranego kanatu wartosci do réznych wielkosci pomiarowych z
punktami pomiarowymi A i B. Do pomiaréw Scope istnieje dodatkowo opcja wykonania tymczasowej analizy czestotliwosci
w postaci dyskretnej transformacji Fouriera (DFT). Podczas zamykania edytora pomiaréw obliczenia DFT sg usuwane.

Scope Scope, Multiaxis Scope W zaktadce Scope sg wyswietlane dla wybranego kanatu
wartosci do réznych wielkosci pomiarowych odnoszace sie
do punktéw pomiarowych A i B.

Analiza czestotliwosci Scope W zaktadce Analiza czestotliwosci mozna dokonad
transformacji Fouriera pomiardéw.
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201.3 Analiza czestotliwosci

W edytorze pomiaru, zaktadka Analiza czestotliwosci miedzy dwoma punktami pomiarowymi A i B jest widoczne niebieskie,
przezroczyste okno, dla ktérego mozna przeprowadzi¢ dyskretng transformacje Fouriera. Wyswietlana jest czestotliwos¢ i
wartosci pomiarowe (= liczba punktéw préobkowania miedzy A i B).

Informacja

Analize czestotliwosci mozna przeprowadzi¢ w edytorze pomiaru Scope w obszarze Wartosci pomiarowe > zaktadka Analiza

czestotliwosci.

Funkcja okna Hamming Minimalizuje przeciek widmowy przy transformacji Fouriera.
Bez wspofczynnika Obliczenie bez korekcji.
korygujacego
Oblicz DFT DFT zostanie obliczona i otwarta w osobnym oknie.
Okno DFT

Obliczona DFT otworzy sie w osobnym oknie. Przy zamknieciu okna obliczenie zostanie usuniete. Widok mozna zmienic:
= [Ctrl] + [lewy przycisk myszy]: powiekszenie wycinka

= [Ctrl] + [prawy przycisk myszy]: przywrdcenie wartosci wyjsciowej widoku (100%)

OFF Wyswietla lub ukrywa wybrany kanat.
Log Skaluje logarytmicznie o$ y lub x.
Lin Skaluje liniowo o$ y lub x.

20.2 Pomiar Scope
Pomiary Scope sktadajg sie z 3 krokdw:

= Przygotowanie pomiaru w DriveControlSuite
e Nawigzanie potaczenie online
e Ustawienie kanatéw uczestniczacej osi
e Zdefiniowanie ustawien wyzwalacza
e Rozpoczecie pomiaru
= Zarejestrowanie danych w regulatorze napedu
* Przebieg komunikacji wyzwalacza (niezaleznie od DriveControlSuite)
e Monitorowanie pomiaru przez DriveControlSuite
= QOdczyt i wyswietlenie pomiaru
e Odczyt pomiaru z regulatora napedu

e Wyswietlenie pomiaru w DriveControlSuite
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20.21 Utworzenie pomiaru Scope

Utworzy¢ pomiar, wprowadzajac ustawienia pomiaru i wyzwalania, a nastepnie rozpocza¢ pomiar przy potgczeniu online.

Informacja

Aby utworzy¢ pomiar za pomocg Scope lub Multiaxis Scope, potrzebne jest potgczenie online miedzy DriveControlSuite a
regulatorem napedu. Pofgczenie online mozna nawigzac¢ przed lub po zdefiniowaniu ustawien pomiaru i wyzwalania.

Zdefiniowanie ustawien pomiaru i wyzwalacza
Przed rozpoczeciem pomiaru nalezy zdefiniowac ustawienia pomiaru i wyzwalacza.
1. Zaznaczy¢ odpowiedni regulator napedu w drzewie projektu i klikngé Scope w menu projektu.
= Otworzy sie okno Scope.

2. Obszar operacji:

Aby zdefiniowaé ustawienia pomiaru, klikng¢ Ustawienia.

= Otworzy sie okno Ustawienia.

3. Zaktadka Warunek wyzwalacza:

Zdefiniowad, jakie zdarzenie ma wyzwala¢ pomiar.

3.1.  Wybrac¢ Recznie przy zatrzymaniu, aby wyzwala¢ wyzwalacz za pomoca przycisku Stop (bez wyzwalacza

wstepnego).

3.2.  Wybra¢ Natychmiast po uruchomieniu, aby wyzwala¢ wyzwalacz za pomoca przycisku Start (z wyzwalaczem

wstepnym).
3.3.  Wybraé¢ Wyzwalacz prosty, aby wyzwalacz byt wyzwalany automatycznie po wystgpieniu warunku wyzwolenia.

3.4. Wybra¢ Wyzwalacz logiczny, aby wyzwalacz byt wyzwalany automatycznie po wystapieniu dwdch warunkdéw

logicznych.

4. Zaktadka Warunek wyzwalania:
Jesli wybrano opcje Wyzwalacz prosty lub Wyzwalacz logiczny, nalezy zdefiniowaé Zrédto, Warunek oraz Warto$é

porownawczg dla warunku wyzwalacza.
4.1. Jesli wybrano opcje Wyzwalacz prosty, nalezy zdefiniowac warunek pojedynczego wyzwalania.

4.2. Jesli wybrano opcje Wyzwalacz logiczny, nalezy zdefiniowac oba warunki wyzwalania i operator warunku

logicznego.

5. Zaktadka Konfiguracja kanatow:

Wybrag¢, ktére dane majg by¢ zapisywane podczas pomiaru.

5.1. Parametr:
Aby zapisa¢ wartos¢ parametru, wprowadzi¢ wspoétrzedng, nazwe i ewentualnie numer osi parametru,
korzystajac z dialogu Dodaj parametr poprzez ... lub wpisujac bezposrednio w pole tekstowe i korzystajac z

autouzupetniania (przyktad: 1.180 Pozycja aktualna).

5.2.  Nazwa sygnatu:

Aby zapisaé wartos¢ sygnatu, wybrac sygnat, dla ktérego w programowaniu graficznym nadano nazwe sygnatu.

5.3. Adres fizyczny:

Aby zapisa¢ warto$¢ adresu fizycznego w pamieci regulatora napedu, wybraé typ danych i podac adres.

6. Zaktadka Konfiguracja kanatéw, wybor Czas probkowania:

Wybrac¢ odstep czasu, w jakim kanat ma by¢ odczytywany.
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7.

8.

Zaktadka Konfiguracja kanatéw, wybor Wyzwalacz wstepny:

Okreslenie procentowego udziatu czasu pomiaru przed wyzwoleniem.
= Obliczony czas pomiaru i czas wyzwalacza wstepnego zostang wyswietlone.

Potwierdzi¢ ustawienia przyciskiem Zamknac.

Utworzenie pomiaru Scope

Rozpoczaé pomiar danych w regulatorze napedu i odczytaé pomiar do DriveControlSuite zgodnie z ustawieniami pomiaru i

wyzwalania.
v' Uzytkownik znajduje sie w oknie Scope, zaktadka Pomiary.
v’ Zostaty wprowadzone ustawienia pomiaréw.
v' Pomiedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu istnieje potgczenie online.
1. Obszar operacji:
Aby rozpocza¢ pomiar danych w regulatorze napedu, klikna¢ Start.
= Regulator napedu zapisuje dane w pamieci Scope zgodnie z ustawieniami pomiaru.
= W DriveControlSuite w obszarze operacji wyswietlane sg informacje o statusie pomiaru.
2. Klikng¢ Stop, jesli uzywa sie ustawienia wyzwalacza Recznie przy zatrzymaniu lub aby zakonczy¢ wczesniej pomiar
przed uptywem czasu pomiaru.
= Po wyzwoleniu wyzwalacza DriveControlSuite odczytuje dane z pamieci Scope zgodnie z ustawieniami pomiaru.
= Gotowy pomiar znajduje sie na liscie w zaktadce Pomiary i mozna go otworzy¢ dwukrotnym kliknieciem myszy.

20.2.2 taczenie pomiardéw Scope

Pomiary Scope mozna ze sobg taczy¢ w celu tatwego poréwnania zarejestrowanych danych.

v

v’

Uzytkownik znajduje sie w oknie Scope, zaktadka Pomiary.

Utworzono kilka pomiaréw Scope dla regulatora napedu.

Zaktadka Pomiary:

Zaznaczy¢ pomiary do potgczenia i wybra¢ w menu kontekstowym Pofgcz i otworz.

Zaktadka Pomiary potgczone:

Potaczony pomiar znajduje sie na liscie w zaktadce Pomiary potgczone i jest otwierany w edytorze pomiaréw.
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20.2.3  Utworzenie pomiaru bezposredniego

Utworzy¢ pomiar, wprowadzajac ustawienia pomiaru i wyzwalania, a nastepnie rozpocza¢ pomiar przy potgczeniu online.

Informacja

Aby utworzy¢ pomiar za pomocg Scope lub Multiaxis Scope, potrzebne jest potgczenie online miedzy DriveControlSuite a
regulatorem napedu. Pofgczenie online mozna nawigzac¢ przed lub po zdefiniowaniu ustawien pomiaru i wyzwalania.

Zdefiniowanie ustawien pomiaru i wyzwalacza
Przed rozpoczeciem pomiaru nalezy zdefiniowac ustawienia pomiaru i wyzwalacza.
1. Zaznaczy¢ odpowiedni regulator napedu w drzewie projektu i klikngé Scope w menu projektu.
= Otworzy sie okno Scope.

2. Obszar operacji:

Aby zdefiniowaé ustawienia pomiaru, klikng¢ Ustawienia.

= Otworzy sie okno Ustawienia.

3. Zaktadka Warunek wyzwalacza:

Zdefiniowad, jakie zdarzenie ma wyzwala¢ pomiar.

3.1.  Wybrac¢ Recznie przy zatrzymaniu, aby wyzwala¢ wyzwalacz za pomoca przycisku Stop (bez wyzwalacza

wstepnego).

3.2.  Wybra¢ Natychmiast po uruchomieniu, aby wyzwala¢ wyzwalacz za pomoca przycisku Start (z wyzwalaczem

wstepnym).
3.3.  Wybraé¢ Wyzwalacz prosty, aby wyzwalacz byt wyzwalany automatycznie po wystgpieniu warunku wyzwolenia.

3.4. Wybra¢ Wyzwalacz logiczny, aby wyzwalacz byt wyzwalany automatycznie po wystapieniu dwdch warunkdéw

logicznych.

4. Zaktadka Warunek wyzwalania:
Jesli wybrano opcje Wyzwalacz prosty lub Wyzwalacz logiczny, nalezy zdefiniowaé Zrédto, Warunek oraz Warto$é

porownawczg dla warunku wyzwalacza.
4.1. Jesli wybrano opcje Wyzwalacz prosty, nalezy zdefiniowac warunek pojedynczego wyzwalania.

4.2. Jesli wybrano opcje Wyzwalacz logiczny, nalezy zdefiniowac oba warunki wyzwalania i operator warunku

logicznego.

5. Zaktadka Konfiguracja kanatow:

Wybrag¢, ktére dane majg by¢ zapisywane podczas pomiaru.

5.1. Parametr:
Aby zapisa¢ wartos¢ parametru, wprowadzi¢ wspoétrzedng, nazwe i ewentualnie numer osi parametru,
korzystajac z dialogu Dodaj parametr poprzez ... lub wpisujac bezposrednio w pole tekstowe i korzystajac z

autouzupetniania (przyktad: 1.180 Pozycja aktualna).

5.2.  Nazwa sygnatu:

Aby zapisaé wartos¢ sygnatu, wybrac sygnat, dla ktérego w programowaniu graficznym nadano nazwe sygnatu.

5.3. Adres fizyczny:

Aby zapisa¢ warto$¢ adresu fizycznego w pamieci regulatora napedu, wybraé typ danych i podac adres.

6. Zaktadka Konfiguracja kanatéw, wybor Czas probkowania:

Wybrac¢ odstep czasu, w jakim kanat ma by¢ odczytywany.
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7. Zaktadka Konfiguracja kanatow, wybdr Wyzwalacz wstepny:

Okreslenie procentowego udziatu czasu pomiaru przed wyzwoleniem.
= Obliczony czas pomiaru i czas wyzwalacza wstepnego zostang wyswietlone.

8. Potwierdzi¢ ustawienia przyciskiem Zamknac.

Utworzenie pomiaru bezposredniego

Rozpoczaé pomiar danych w regulatorze napedu i odczytaé pomiar do DriveControlSuite zgodnie z ustawieniami pomiaru i
wyzwalania.

v' Uzytkownik znajduje sie w oknie Scope, zaktadka Pomiar bezposredni.
v’ Zostaty wprowadzone ustawienia pomiaréw.

v' Pomiedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu istnieje potgczenie online.

1. Obszar operacji:

Aby rozpocza¢ pomiar danych w regulatorze napedu, klikna¢ Start.
= Regulator napedu zapisuje dane w pamieci Scope zgodnie z ustawieniami pomiaru.

= W DriveControlSuite w obszarze operacji wyswietlane sg informacje o statusie pomiaru.

2. Klikng¢ Stop, jesli uzywa sie ustawienia wyzwalacza Recznie przy zatrzymaniu lub aby zakonczy¢ wczesniej pomiar
przed uptywem czasu pomiaru.

= Po wyzwoleniu wyzwalacza DriveControlSuite odczytuje dane z pamieci Scope zgodnie z ustawieniami pomiaru.

= Gotowy pomiar jest wyswietlany w zaktadce Pomiar bezposredni.
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20.3 Pomiary Multiaxis Scope
Pomiary Multiaxis Scope sktadajg sie z 3 krokdw:

= Przygotowanie pomiaréw w DriveControlSuite
¢ Nawigzanie potfaczen online
e Wybor osi uczestniczacych i zdefiniowanie ustawien dla osi wyzwalajgcych
e Ustawienie kanatéw uczestniczacych osi
e Rozpoczecie pomiaréow
= Zarejestrowanie danych w regulatorach napedu
* Przebieg komunikacji wyzwalacza (niezaleznie od DriveControlSuite)
e Monitorowanie poszczegdlnych pomiaréw przez DriveControlSuite
= Odczyt i wyswietlenie pomiaréw
e Odczyt pomiardw z regulatoréw napedu

e Wyswietlenie pomiaréw w DriveControlSuite

20.3.1 Warunki

Do wyszukiwania regulatoréw napedu w sieci i ich komunikacji miedzy poprzez broadcast muszg by¢ spetnione nastepujace

warunki:

= Sie¢ obstuguje Limited Broadcast IPv4

= Wszystkie regulatory napedu znajduja sie w tej samej podsieci (domena broadcastu)
= WSszystkie regulatory napedu sg potgczone przez ztgcze serwisowe X9 ze switchem

= Komputer z zainstalowanym oprogramowaniem do uruchamiania DriveControlSuite jest rowniez pofaczony ze

switchem

= QOpcjonalnie: Sterownik oparty na EtherCAT synchronizuje pomiary poprzez Distributed Clocks

Ponizsza ilustracja przedstawia schemat sieci do pomiaréw Multiaxis Scope.

llustr. 73: Multiaxis Scope: schemat sieci
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20.3.2 Utworzenie pomiaru Multiaxis Scope

Utworzy¢ pomiar, wprowadzajac ustawienia pomiaru i wyzwalania, a nastepnie rozpocza¢ pomiar przy potgczeniu online.

Informacja

Aby utworzy¢ pomiar za pomocg Scope lub Multiaxis Scope, potrzebne jest potgczenie online miedzy DriveControlSuite a
regulatorem napedu. Pofgczenie online mozna nawigzac¢ przed lub po zdefiniowaniu ustawien pomiaru i wyzwalania.

Okreslanie osi uczestniczacych i wyzwalajgcych
Okresli¢, ktére osie sg przeznaczone do pomiaru Multiaxis Scope i ktdre z nich moga wyzwala¢ pomiar.
1. Zaznaczy¢ projekt w drzewie projektu i klikng¢ Multiaxis Scope w menu projektu.
= Otworzy sie okno Multiaxis Scope.

2. Obszar operacji:

Aby zdefiniowaé ustawienia pomiaru, klikng¢ Ustawienia.

= Otworzy sie okno Ustawienia.

3. Zaktadka Elementy uczestniczace i warunek wyzwalacza, kolumna Elementy uczestniczace:

Aktywowac wszystkie osie do pomiaru Multiaxis Scope.

4. Zaktadka Elementy uczestniczgce i warunek wyzwalacza, kolumna Rozdziat wyzwalacza:

Aktywowac wszystkie osie, dla ktérych ma by¢ zdefiniowany wyzwalacz dla wszystkich uczestniczacych osi.

=  Przycisk Ustawienia jest wyswietlany dla kazdej wyzwalanej osi.

Informacja

W przypadku zdefiniowania wiecej niz jednego wyzwalacza dla pomiaru Multiaxis Scope, pomiar jest wyzwalany dla
wszystkich uczestniczacych osi, gdy tylko wystgpi jeden z warunkéw wyzwolenia (warunek logiczny OR).
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Zdefiniowanie ustawien pomiaru i wyzwalacza

Przed rozpoczeciem pomiaru nalezy zdefiniowac ustawienia pomiaru i wyzwalacza.

v" Uzytkownik znajduje sie w oknie Multiaxis Scope > okno Ustawienia.

1.

Zaktadka Elementy uczestniczgce i warunek wyzwalacza:

Aby zdefiniowaé warunek wyzwalacza, klikng¢ obok odpowiedniej osi wyzwalajacej na Ustawienia.
= Otworzy sie okno Ustawienia.

Zaktadka Elementy uczestniczace i warunek wyzwalacza > Ustawienia:

Okresli¢ dla kazdej osi wyzwalajacej, jakie zdarzenie powoduje wyzwolenie pomiaru.

2.1.  Wybrac Recznie przy zatrzymaniu, aby wyzwala¢ wyzwalacz za pomocg przycisku Stop (bez wyzwalacza
wstepnego).

2.2.  Wybraé¢ Natychmiast po uruchomieniu, aby wyzwala¢ wyzwalacz za pomoca przycisku Start (z wyzwalaczem
wstepnym).

2.3.  Wybra¢ Wyzwalacz prosty, aby wyzwalacz byt wyzwalany automatycznie po wystgpieniu warunku wyzwolenia.

2.4. Wybra¢ Wyzwalacz logiczny, aby wyzwalacz byt wyzwalany automatycznie po wystgpieniu dwdch warunkéw

logicznych.

Zaktadka Elementy uczestniczace i warunek wyzwalacza > Ustawienia:
Jesli wybrano opcje Wyzwalacz prosty lub Wyzwalacz logiczny, nalezy zdefiniowaé Zrédto, Warunek oraz Wartosé

poréwnawczg dla warunku wyzwalacza.
3.1. Jesli wybrano opcje Wyzwalacz prosty, nalezy zdefiniowa¢ warunek pojedynczego wyzwalania.

3.2. Jesli wybrano opcje Wyzwalacz logiczny, nalezy zdefiniowaé oba warunki wyzwalania i operator warunku
logicznego.
Potwierdzi¢ ustawienia przyciskiem Zamknac.

= Okno Ustawienia zostanie zamkniete.

Zaktadka Elementy uczestniczace i warunek wyzwalacza:

Jesli zdefiniowano wiecej niz jedng o$ wyzwalajgca, powtdrzy¢ procedure dla pozostatych osi wyzwalajacych.
Zaktadka Konfiguracja kanatow:

Wybrac¢, ktére dane majg by¢ zapisywane podczas pomiaru.

6.1. Parametr:
Aby zapisaé warto$¢ parametru, wprowadzi¢ wspotrzedng, nazwe i ewentualnie numer osi parametru,
korzystajac z dialogu Dodaj parametr poprzez ... lub wpisujgc bezposrednio w pole tekstowe i korzystajac z

autouzupetniania (przyktad: 1.180 Pozycja aktualna).

6.2. Nazwa sygnatu:

Aby zapisa¢ wartosé sygnatu, wybrac sygnat, dla ktérego w programowaniu graficznym nadano nazwe sygnatu.

6.3. Adres fizyczny:

Aby zapisa¢ wartos¢ adresu fizycznego w pamieci regulatora napedu, wybrac typ danych i poda¢ adres.

Zaktadka Konfiguracja kanatow, wybor Czas probkowania:

Wybra¢ odstep czasu, w jakim kanat ma by¢ odczytywany.

Zaktadka Konfiguracja kanatow, wybér Wyzwalacz wstepny:

Okreslenie procentowego udziatu czasu pomiaru przed wyzwoleniem.

= Obliczony czas pomiaru i czas wyzwalacza wstepnego zostang wyswietlone.

Potwierdzi¢ ustawienia przyciskiem Zamknac.
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Informacja

W pomiarze Multiaxis Scope mozna okresli¢ dla kazdego kanatu, czy dla wszystkich uczestniczacych osi majg by¢
rejestrowane te same dane, czy rozne dane dla kazdej osi. W tym celu nalezy aktywowac opcje Indywidualnie w zaktadce
Konfiguracja kanatow, klikngé¢ na Otworz ustawienia i zdefiniowac dane, ktére maja by¢ rejestrowane dla poszczegdlnych osi
w danym kanale.

Utworzenie pomiaru Multiaxis Scope

Rozpoczaé pomiar danych w regulatorze napedu i odczytaé pomiar do DriveControlSuite zgodnie z ustawieniami pomiaru i
wyzwalania.

v' Uzytkownik znajduje sie w oknie Multiaxis Scope.
v’ Zostaty wprowadzone ustawienia pomiaréw.

v" Pomiedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu istnieje potgczenie online.

1. Obszar operacji:

Aby rozpoczaé pomiar danych w regulatorze napedu, klikngé Start.
= Regulator napedu zapisuje dane w pamieci Scope zgodnie z ustawieniami pomiaru.

= W DriveControlSuite w obszarze operacji wyswietlane sg informacje o statusie pomiaru.

2. Klikng¢ Stop, jesli uzywa sie ustawienia wyzwalacza Recznie przy zatrzymaniu lub aby zakorczy¢ wczesniej pomiar
przed uptywem czasu pomiaru.

= Po wyzwoleniu wyzwalacza DriveControlSuite odczytuje dane z pamieci Scope zgodnie z ustawieniami pomiaru.

= Gotowy pomiar znajduje sie na liscie w zaktadce Pomiary i mozna go otworzy¢ dwukrotnym kliknieciem myszy.

20.4 Parametry
Za pomocg ponizszych parametrow mozna dokonac dalszych ustawien pomiaréw:
= T25 Rozpocznij automatycznie

= T26 Pomiar seryjny
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21 Wymiana

W ponizszych rozdziatach opisano wymiane regulatora napedu oraz dostepnych elementéw wyposazenia.

21.1 Wskazdwki dotyczgce konfiguracji bezpieczenstwa

Regulator napedu o zaawansowanych funkcjach bezpieczenstwa funkcjonalnego z modutem bezpieczeristwa SX6 musi
posiadaé prawidtowa konfiguracje bezpieczenstwa. W razie jej braku pojawi sie komunikat btedu.

Sumy kontrolne konfiguracji bezpieczeristwa sg wyswietlane w parametrze S09 Konfiguracja bezpieczenstwa CRC.

Konfiguracja bezpieczeristwa modutu bezpieczeristwa ma unikalng sume kontrolng CRC, w ktérej jest zaszyfrowany miedzy
innymi numer seryjny modutu bezpieczenstwa (S09[1]). Jesli rézne moduty bezpieczeristwa majg identyczng konfiguracje
bezpieczenstwa, sumy kontrolne funkcji bezpieczerstwa sg zgodne (S09[2]).

Konfiguracja bezpieczenstwa jest przechowywana w module bezpieczerstwa i razem z konfiguracjg regulatora napedu w
wewnetrznej pamieci konfiguracyjnej regulatora napedu. Jesli dostepna jest karta SD, kopia konfiguracji regulatora napedu
jest zapisywana na karcie SD podczas zapisywania. S09[0] zawiera sume kontrolng konfiguracji bezpieczenstwa z biezgcej
konfiguracji regulatora napedu.

Informacja

W przypadku uzywania regulatora napedu z zaawansowanym bezpieczeristwem funkcjonalnym za posrednictwem modutu
bezpieczenstwa SX6, nalezy uzy¢ karty SD w celu przeniesienia konfiguracji do zamiennego regulatora napedu w przypadku
koniecznosci wymiany.

21.2 Wymiana regulatora napedu

/\ OSTRZEZENIE!

Napiecie elektryczne! Smiertelne niebezpieczeristwo porazenia pradem!

Na zaciskach przytaczeniowych i podtgczonych do nich przewodach moga wystepowac niebezpieczne napiecia.
= Przed przystgpieniem do jakichkolwiek prac przy urzgdzeniach odtgczy¢ wszystkie napiecia zasilajgce!

= Przestrzegac czasu roztadowania kondensatoréw obwodu posredniego podanego w ogdlnych danych technicznych.
Dopiero po uptywie tego czasu mozna przyja¢ brak wystepowania napiecia.

UWAGA!
Utrata pozycji bezwzglednej!

W przypadku odtgczenia kabla enkodera od modutu baterii nastepuje utrata pozycji absolutnej w enkoderze.

= Podczas prac serwisowych nie odtgczac¢ kabla enkodera od AES! Odtaczy¢ AES od regulatora napedu.

Informacja

Karta SD wymienianego regulatora napedu moze by¢ uzyta ponownie wytacznie do regulatoréw napedu tej samej serii.
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Narzedzia i materiaty

S3 potrzebne:

= Narzedzie do odkrecenia i dokrecenia srub mocujacych

Wymagania i wymiana

v

v

10.

Mozna wymieniac ze sobg regulatory napedu tej samej serii i mocy.

Wersje magistrali obiektowej oprogramowania sprzetowego nowego i wymienianego regulatora napedu sg
identyczne.

Sprzet i oprogramowanie sprzetowe montowanego regulatora napedu majg wersje identyczng lub nowsza niz wersja
wymienianego regulatora.

Jest dostepna karta SD wymienianego regulatora napedu, na ktoérej jest zapisany oryginalny projekt. Lub: Jesli modut
sterowania wymienianego regulatora napedu dziata prawidtowo, przed wymontowaniem regulatora napedu nalezy
skopiowac projekt oryginalny na karte SD.

Opcjonalnie: Jesli wystepuje modut akumulatorowy AES, nalezy odtaczy¢ AES od regulatora napedu.
Odtaczy¢ wszystkie zaciski od regulatora napedu.

Zdja¢ przewdd ochronny ze sworznia uziemienia.

Odkreci¢ sruby mocujace i wyjac regulator napedu z szafy sterownicze;j.

Whtozy¢ karte SD z projektem oryginalnym do nowego regulatora napedu.

Opcjonalnie: W przypadku uzywania modutu bezpieczenstwa SY6, SU6 lub SX6, nalezy przestac jego unikalny adres w
sieci FSoE lub PROFIsafe ze starego na nowy regulator napedu (przetgcznik DIP S12), aby zapewnic¢ jednoznaczna

identyfikacje modutu w sieci. Dalsze informacje znajduja sie w instrukcji odpowiedniego modutu bezpieczenstwa.
Zamontowac nowy regulator napedu w szafie sterowniczej.

Podtaczy¢ ponownie odtgczony wezesniej przewdd ochronny.

Podtaczyc¢ z powrotem zaciski.

Opcjonalnie: Jesli zamontowany byt modut akumulatorowy AES, nalezy podtaczy¢ go kablem enkodera do nowego

regulatora napedu. Dokrecic sruby radetkowane, aby przymocowac AES dobrze do regulatora napedu.

Wymiana jest zakoriczona. Nastepnie uruchomi¢ nowy regulator napedu.
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21.3 Uruchomienie regulatora napedu po wymianie urzgdzenia

Jesli karta SD z oryginalnym projektem jest wtozona, dane sg fadowane z wtozonej karty SD po wigczeniu nowego
regulatora napedu. Nastepnie zapisa¢ dane w pamieci regulatora napedu. W przypadku regulatorow napedu z
zaawansowanym bezpieczenstwem funkcjonalnym za posrednictwem modutu bezpieczeristwa SX6, przed zapisaniem
wymagane jest Swiadome potwierdzenie prawidtowego przypisania konfiguracji bezpieczernstwa do modutu

bezpieczenstwa.

Informacja

Referencja jest réwniez przesytana do regulatora napedu za pomoca karty SD. Informacja jest zapisywana réwniez na karcie
SD podczas wykonywania akcji AOO Zapisywanie wartosci dla bazowanej osi.

Regulator napedu bez opcji SX6 (zaawansowane bezpieczenstwo funkcjonalne)

v' Karta SD z oryginalnym projektem jest wtozona.

1. Wiaczyc zasilanie 24 V. regulatora napedu.
= Rozpocznie sie autotest regulatora napedu.
= Zielona dioda mignie 1 raz.
= Rozpocznie sie przesytanie danych konfiguracji z karty SD.
= Zielona dioda bedzie miga¢ rownomiernie.
2. Nacisnac przycisk obstugi S1 przez 3 sekundy lub wykona¢ operacje AQO, np. przez DriveControlSuite.
= Zielona dioda zacznie miga¢ szybko.
= Wszystkie dane sg przechowywane w pamieci regulatora napedu i na karcie SD.
= Nastepnie diody powrdcg do normalnego stanu roboczego.

3. Uruchomi¢ ponownie regulator napedu, aby aktywowac konfiguracje na regulatorze napedu.

= Uruchomienie nowego regulatora napedu zostato zakoriczone.
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Regulator z opcjg SX6 (zaawansowane bezpieczenstwo funkcjonalne)

v

1.

7.

=

Karta SD z oryginalnym projektem jest wtozona.

Wiaczy¢ zasilanie 24 V, regulatora napedu.

= Rozpocznie sie autotest regulatora napedu.

= Zielona dioda mignie 1 raz.

= Rozpocznie sie przesytanie danych konfiguracji z karty SD.

= Czerwona dioda miga 2 razy, gdy tylko konfiguracja bezpieczerstwa musi zosta¢ aktywowana.
Nacisng¢ i przytrzymac przycisk obstugi S1 przez 30 sekund, aby aktywowac¢ konfiguracje bezpieczenstwa.
= Czerwona dioda mignie 2 raz odwrotnie.

= Konfiguracja bezpieczestwa zapisana na karcie SD zostanie zapisana w module bezpieczenstwa.
= Wszystkie diody migaja 3 razy.

= Konfiguracja bezpieczenstwa jest aktywowana.

= Po pomysinej aktywacji zielona dioda mignie 2 razy.

Pusci¢ przycisk obstugi S1.

= Wystapit btagd regulatora napedu z powodu aktywacji konfiguracji bezpieczenstwa (50: Modut bezpieczenstwa,
przyczyna 11).

= Czerwona dioda mignie 1 raz odwrotnie.
Potwierdzi¢ zdarzenie btedu.
= Diody powrdcg do normalnego stanu roboczego.

Sprawdzi¢, czy suma kontrolna funkcji bezpieczeristwa zapisana w dokumentacji maszyny dla wymienionego

regulatora napedu jest zgodna z sumg kontrolng nowego regulatora napedu:

5.1. Pordwnanie reczne: Sprawdzi¢ sume kontrolng nowego regulatora napedu w DriveControlSuite w parametrze

S09(2].

5.2.  Pordwnanie automatyczne: Monitowac sume kontrolng funkcji bezpieczenstwa w systemie sterowania

(509[2]). Jesli suma kontrolna nie spetnia oczekiwan, maszyna nie moze by¢ uzywana.
Nacisngé przycisk obstugi S1 i przytrzymacd go przez 3 sekundy.
= Zielona dioda zacznie migac¢ szybko.
= Wszystkie dane sg przechowywane w pamieci regulatora napedu i na karcie SD.

= Nastepnie diody powrdcg do normalnego stanu roboczego.
Uruchomi¢ ponownie regulator napedu, aby aktywowa¢ konfiguracje na regulatorze napedu.

Uruchomienie nowego regulatora napedu zostato zakorczone.
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21.4 Wymiana karty SD

STOBER zaleca stosowanie kart o pojemnosci od 2 do 4 GB. Karty wymagajg formatowania w systemie FAT32 (patrz takze
X700: gniazdo na karte SD [» 132]).

Przygotowanie
Aby przygotowad nowg, sformatowang karte do pracy w regulatorze napedu, wykona¢ nastepujace czynnosci:
1. Wigczy¢ zasilanie 24 V,c modutu sterowania.
2. Witozy¢ sformatowang karte SD.
3.  Wykonac operacje A00 i poczekaé, az zakonczy sie zapisywanie danych.
=  Przygotowanie karty SD zostato zakoriczone.

Jezeli podczas uruchamiania regulatora napedu wiozona jest karta SD, to jest on uruchamiany z tej karty. Wszelkie
konfiguracje w pamieci wewnetrznej regulatora napedu sg ignorowane. Jesli na karcie SD nie ma konfiguracji lub jest ona
nieprawidtowa, regulator napedu uruchamia sie w trybie awaryjnym. W przypadku regulatoréw napedu z
oprogramowaniem sprzetowym w wersji 6.5-A lub nowszej, dla ztgcza serwisowego X9 w trybie awaryjnym uzywany jest
staty adres IP 192.168.3.2 oraz stata maska podsieci 255.255.255.0.

W trybie awaryjnym nie mozna odczytac konfiguracji wewnetrznej. Jesli potrzebna jest kopia zapasowa danych z pamieci
wewnetrznej regulatora napedu, nalezy zapisac informacje o adresie IP, masce podsieci oraz przydzielonym adresie na
karcie SD (patrz Uruchomienie regulatora napedu w trybie awaryjnym [P 182]).

21.5 Aktualizacja oprogramowania sprzetowego

Regulatory napedu maja z reguty zainstalowang fabrycznie najnowsza wersje oprogramowania sprzetowego. Za pomocg
oprogramowania do uruchamiania DriveControlSuite mozna zaktualizowaé oprogramowanie sprzetowe jednego lub
jednoczesnie kilku regulatorow napedu i nastepnie skontrolowac, czy aktualizacja zostata wykonana prawidtowo. Jesli w
miejscu montazu regulatora napedu nie ma komputera podtgczonego do sieci, aktualng wersje oprogramowania
sprzetowego mozna wgrac alternatywnie za pomoca karty SD.

21.51 Aktualizacja oprogramowania sprzetowego przez DS6

Jesli jest potrzebna inna wersja oprogramowania sprzetowego lub w celu aktualizacji oprogramowania sprzetowego
regulatora napedu mozna zmieni¢ oprogramowanie sprzetowe za pomocg oprogramowania do uruchamiania
DriveControlSuite. Aktualizacje oprogramowania sprzetowego online mozna przygotowac podczas pracy regulatora napedu
i maszyny. Aktualizacja nastgpi dopiero po ponownym uruchomieniu. Dzieki trzymaniu oprogramowania sprzetowego w
dwdch miejscach zapobiega sie utracie oprogramowania sprzetowego lub awarii, poniewaz np. w razie przerwania
potgczenia mozliwy jest dostep do istniejagcego oprogramowania sprzetowego.
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Aktualizacja oprogramowania sprzetowego

Zaktualizowa¢ oprogramowanie sprzetowe regulatoréw napeddw do najnowszej wersji, aby korzystac z petnego zakresu

funkcji DriveControlSuite.

v

v

1.

Uzytkownik znajduje sie w oknie Funkcje online, zaktadka Aktualizacja oprogramowania sprzetowego online.

Dodano bezposrednie potgczenie miedzy DriveControlSuite a regulatorami napedu.

Zaktadka Aktualizacja oprogramowania sprzetowego online:

Klikng¢ na Przyporzgdkuj wersje standardowg do wszystkich regulatoréw napedu.

= Do regulatoréw napedu zostanie przypisana aktualna wersja oprogramowania sprzetowego.
Klikng¢ przycisk Rozpocznij aktualizacje oprogramowania sprzetowego online.

Pojawi sie komunikat bezpieczeristwa, ktéry nalezy potwierdzi¢ przyciskiem OK.

= Wersja oprogramowania sprzetowego zostanie pobrana i instalowana przy nastepnym ponownym uruchomieniu
regulatora napedu.

Aby aktywowac aktualizacje oprogramowania sprzetowego, klikng¢ przycisk Uruchom ponownie wszystkie regulatory

napedu.
Potwierdzi¢ ponowne uruchomienie przyciskiem Tak.

Komunikacja w magistrali obiektowej i potgczenie miedzy DriveControlSuite a regulatorami napedu zostang

przerwane.

Wszystkie podtgczone regulatory napedu zostang ponownie uruchomione.

Informacja

Wersja oprogramowania sprzetowego dostepna do aktualizacji w systemie standardowym zalezy od uzywanej wersji

DriveControlSuite. Zainstalowa¢ najnowszg wersje DriveControlSuite, aby zaktualizowa¢ oprogramowanie sprzetowe

regulatorow napedu do najnowszej wersji i korzystac z petnego zakresu funkcji.
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Aktualizacja oprogramowania sprzetowego (wersja alternatywna)

Aby zaktualizowaé oprogramowanie sprzetowe regulatoréw napedu do wersji innej niz uzywana przez DriveControlSuite,

nalezy postepowac zgodnie z ponizszym opisem.

v' Uzytkownik znajduje sie w oknie Funkcje online, zaktadka Aktualizacja oprogramowania sprzetowego online.

v" Dodano bezposrednie potgczenie miedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu.

1.

Zaktadka Aktualizacja oprogramowania sprzetowego online:

Klikng¢ Dodaj nowga wersje oprogramowania sprzetowego.

= Otworzy sie okno dialogowe Aktualizacja oprogramowania sprzetowego online.

Przejs¢ do pliku oprogramowania sprzetowego (*.fli), za pomocg ktérego ma zostac przeprowadzona aktualizacja.
Potwierdzi¢ przyciskiem Otworz.

= Wersja oprogramowania sprzetowego jest dostepna w DriveControlSuite.

Obszar Przypisanie, wybér Aktualizacja oprogramowania sprzetowego:

Wybra¢ Wersja alternatywna.

Obszar Przypisanie, wybdr Wersja oprogramowania sprzetowego:

Wybrac¢ wersje oprogramowania sprzetowego do aktualizacji online.
Klikng¢ przycisk Rozpocznij aktualizacje oprogramowania sprzetowego online.

Pojawi sie komunikat bezpieczenstwa, ktéry nalezy potwierdzi¢ przyciskiem OK.

= Wersja oprogramowania sprzetowego zostanie pobrana i instalowana przy nastepnym ponownym uruchomieniu
regulatora napedu.

Aby aktywowac aktualizacje oprogramowania sprzetowego, klikngé¢ przycisk Uruchom ponownie wszystkie regulatory

napedu.
Potwierdzi¢ ponowne uruchomienie przyciskiem Tak.

Komunikacja w magistrali obiektowej i potgczenie miedzy DriveControlSuite a regulatorami napedu zostang
przerwane.

Wszystkie podtgczone regulatory napedu zostang ponownie uruchomione.

350

11/2024 | ID 443272.09



11/2024 | ID 443272.09

STOBER

21 | Wymiana

21.5.2 Aktualizacja oprogramowania sprzetowego z karty SD

Aby zaktualizowaé oprogramowanie sprzetowe regulatora napedu, nie posiadajgc dostepu do komputera podtgczonego do
sieci, aktualng wersje oprogramowania sprzetowego mozna wgra¢ do regulatora napedu za pomoca karty SD.

Informacja

Wersji magistrali obiektowej oprogramowania sprzetowego (EC lub PN) nie mozna zmienic¢. Wersja magistrali obiektowej
oprogramowania sprzetowego na karcie SD musi by¢ zgodna z wersjg magistrali obiektowej oprogramowania sprzetowego
regulatora napedu.

Przygotowanie

Przygotowac karte SD z najnowszg wersja oprogramowania sprzetowego. Informacje o kompatybilnych kartach SD patrz
X700: gniazdo na karte SD [» 132].

v’ Oprogramowanie sprzetowe regulatora napedu ma wersje co najmniej 6.4-A.

v" Nowa wersja DriveControlSuite jest zainstalowana na komputerze.
1. Utworzy¢ na karcie SD folder firmware.

2. Zapomocg Eksploratora Windows skopiowa¢ plik firmware. s1f z folderu instalacji DriveControlSuite (C:\Program
Files (x86)\STOBER\DriveControlSuite\Suite) do folderu na karcie SD.

Informacja

Starszg wersje oprogramowania sprzetowego mozna réwniez przenies¢ do regulatora napedu z oprogramowaniem
sprzetowym w wersji 6.5-H lub wyzszej.

Aktualizacja oprogramowania sprzetowego

Informacja

Podczas przenoszenia pliku z oprogramowaniem sprzetowym za pomocg karty SD migaja trzy diody w réznych
kombinacjach i z r6zng czestotliwoscia. Wiecej informacji na ten temat patrz Stan regulatora napedu [P 248].

Aby zaktualizowaé oprogramowanie sprzetowe regulatora napedu za pomoca karty SD, nalezy wykonac opisane ponizej
czynnosci.

v' Przygotowana karta SD jest dostepna.
1. Podfaczyé przygotowang karte SD do regulatora napedu.

2. Uruchomic regulator napedu.
= Rozpocznie sie przesytanie pliku z oprogramowaniem sprzetowym.
= Kopiowanie jest zakoriczone, gdy zielona dioda regulatora napedu zacznie migac 1-krotnie.

3. Po przestaniu wyjac karte SD.

4. Po przestaniu pliku do ukonczenia aktualizacji oprogramowania sprzetowego konieczne jest ponowne uruchomienie

regulatora napedu.
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21.6 Zmiana wersji magistrali obiektowej

Komunikacja w magistrali obiektowej jest okreslana za pomocg oprogramowania sprzetowego. Regulator napedu SC6 jest
dostarczany z zainstalowang wersjg oprogramowania sprzetowego w odpowiedniej wersji magistrali obiektowej. Magistrale
obiektowg mozna zmieni¢ w pdzniejszym czasie przy uzyciu oprogramowania do uruchamiania DriveControlSuite, o ile nie
uzywa sie modutu bezpieczenstwa przeznaczonego specjalnie do tej magistrali.

Informacja

Magistrale obiektowa mozna zmieni¢ w pdzniejszym czasie tylko w przypadku regulatoréw napedu z opcja SZ6 (bez
bezpieczenstwa funkcjonalnego) lub opcja SR6 (STO przez zaciski).

Ze wzgledow gwarancyjnych podczas zmiany magistrali obiektowej jest wyswietlany komunikat o koniecznosci
powiadomienia naszego serwisu o zmianie na adres replace@stoeber.de. Wymagane informacje mozna przestac¢

bezposrednio z DriveControlSuite do uzywanego programu pocztowego.

Informacja

Zmiana wersji magistrali obiektowej regulatora napedu bez poinformowania naszego serwisu powoduje utrate gwarancji.

Zmiana wersji magistrali obiektowej
v' Uzytkownik znajduje sie w oknie Funkcje online, zaktadka Aktualizacja oprogramowania sprzetowego online.

v" Dodano bezposrednie potgczenie miedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu.

1. Obszar Przypisanie, wybor Aktualizacja oprogramowania sprzetowego online:

Wybrac¢ Zmien magistrale obiektowg dla odpowiedniego regulatora napedu.
= Ponizej wyboru wyswietlany jest przycisk Wybierz i uruchom wersje magistrali obiektowej.
2. Klikngé Wybierz i uruchom wersje magistrali obiektowej.
3. Pojawi sie komunikat bezpieczenstwa, ktéry nalezy potwierdzi¢ przyciskiem OK.
= Otworzy sie okno Wybierz i uruchom magistrale obiektowa.
4. Wybrac¢ wersje magistrali obiektowej zgodnie z wersjg oprogramowania sprzetowego.
5. Aby zachowad gwarancje, nalezy poinformowac serwis STOBER o zmianie wersji magistrali obiektowe;j.
6. Aktywowacd opcje Wiadomosc zostata wystana.
7. Klikna¢ przycisk Rozpocznij aktualizacje oprogramowania sprzetowego online.

= Wersja oprogramowania sprzetowego zostanie pobrana i instalowana przy nastepnym ponownym uruchomieniu
regulatora napedu.

8. Aby aktywowac aktualizacje oprogramowania sprzetowego, klikng¢ przycisk Uruchom ponownie wszystkie regulatory

napedu.
9. Potwierdzi¢ ponowne uruchomienie przyciskiem Tak.

= Komunikacja w magistrali obiektowej i potgczenie miedzy DriveControlSuite a regulatorami napedu zostang
przerwane.

= Wszystkie podtgczone regulatory napedu zostang ponownie uruchomione.
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21.7 Wymiana silnika

Przy wymianie serwomotoru synchronicznego z enkoderem EnDat i elektroniczng tabliczkg znamionowg regulator napedu
wykrywa przy wtgczeniu wymiane silnika (warunek: BO4 = 64: Aktywne).

W reakcji regulator napedu odczytuje zmienione dane z elektronicznej tabliczki znamionowej, przesyta te dane do
odpowiednich parametréow i sygnalizuje operacje btedem typu 81: Dobdr silnika. Na podstawie przyczyny usterki mozna
stwierdzié, co zostato zmienione.

Aby zapisac trwale zmienione dane na karcie SD, nalezy wykonac operacje Zapisywanie wartosci w parametrze A0O.

W przeciwnym razie przy nastepnym wtgczeniu regulatora napedu elektroniczna tabliczka znamionowa zostanie odczytana
ponownie, a zmienione dane zostang zasygnalizowane btedem typu 81: Dobdr silnika.
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22 Serwis

Ten rozdziat zawiera wazne informacje na temat naszych ustug serwisowych.

22.1 Informacje na temat produktu

Informacje na temat produktu mozna znalezé w internecie na stronie: https://id.stober.com.

W polu wyszukiwania nalezy wpisa¢ numer seryjny produktu, numer dowodu dostawy lub numer faktury.

Alternatywnie mozna zeskanowac kod QR umieszczony z przodu urzadzenia za pomoca odpowiedniego urzadzenia
mobilnego, aby przej$¢ bezposrednio do materiatéw dostepnych online.

22.2 Serwis elektroniczny STOBER

Aby uzyskaé pomoc, prosimy o kontakt z naszym serwisem (patrz Doradztwo, serwis, adres [P 414]).

Przygotowac opisane ponizej informacje, aby umozliwi¢ nam szybka i fachowa pomoc.

Zamodwienie urzadzenia zamiennego
Aby zamoéwic urzadzenie zamienne, nalezy podac nastepujgce dane w zgtoszeniu do supportu:

= Numer MV i numer seryjny wymienianego regulatora napedu (patrz Wersja materiatowa [ 31])

= |nformacje na temat wprowadzonych zmian (np. wymiana modutéw opcji, aplikacji lub oprogramowania sprzetowego)

Numer MV okresla zamdwiong i dostarczong wersje urzadzenia, tzn. specjalng kombinacje komponentow sprzetowych i
programowych. Numer seryjny umozliwia okreslenie danych klienta. Oba numery sg zapisane w systemie STOBER, co
ufatwia zamdwienie kolejnych regulatoréw napedu.

Zgtoszenie serwisowe

Aby uzyska¢ pomoc lub odpowiedz na pytania dot. uruchomienia, nalezy utworzy¢ najpierw dokumentacje zwrotng
projektu. Utatwi to naszemu supportowi odpowiedz na zgtoszenie.

22.3 Dokumentacja zwrotna

W przypadku pytan dotyczacych uruchomienia mozna kontaktowac sie z naszym serwisem. W tym celu nalezy utworzy¢
najpierw dokumentacje zwrotng i przestaé jg na adres e-mail naszego supportu (patrz Doradztwo, serwis, adres [P 414]).

Podczas tworzenia dokumentacji zwrotnej DriveControlSuite tworzy migawke wartosci parametréw w regulatorze napedu
przed roztgczeniem potgczenia online. Dzieki dokumentacji zwrotnej w DriveControlSuite w trybie offline dostepne sa
réwniez wartosci parametrow, ktére normalnie sa widoczne tylko przy istniejacym potgczeniu online z regulatorem napedu.
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22.3.1 Tworzenie dokumentacji zwrotne;j

W przypadku pytan dotyczacych uruchomienia projektu napedu mozna kontaktowac sie z naszym serwisem. W tym celu
nalezy utworzy¢ najpierw dokumentacje zwrotna, aby umozliwic¢ skuteczng pomoc.

Informacja

Jesli podczas roztaczania potaczenia online zostanie utworzona dokumentacja zwrotna wartosci w regulatorze napedu,
przypisana konfiguracja w drzewie projektu DriveControlSuite bedzie chroniona przed zapisem do momentu usuniecia

R
dokumentacji zwrotnej. To, czy regulator napedu zawiera dokumentacje zwrotng, mozna rozpoznac po symbolu I-' w
drzewie projektu.

Tworzenie dokumentacji zwrotnej (pojedynczo)
v' Uzytkownik znajduje sie w oknie Funkcje online, zaktadka Online.

v Istnieje potgczenie online miedzy DriveControlSuite a regulatorami napedu.

1. Obszar Przypisanie, regulator napedu:
Klikngé Ustaw offline dla odpowiedniego regulatora napedu.

= Zostanie otwarte okno dialogowe Dokumentacja zwrotna.
2. Potwierdzi¢ przyciskiem Tak.

= Zostanie utworzona dokumentacja zwrotna, a regulator napedu zostanie oznaczony w drzewie projektu jako tylko do

odczytu.

= Pofaczenie online miedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu zostanie roztgczone.

Informacja

Jesli kilka regulatoréw napedu SD6 zostato potaczonych w sie¢ za posrednictwem magistrali IGB-Motionbus, mozna
utworzy¢ dokumentacje zwrotnga dla catego modutu lub wybranych regulatoréw napedu modutu podczas roztaczania
potgczenia, roztaczajac potgczenie karty sieciowej w obszarze przypisywania.

Tworzenie dokumentacji zwrotnej (wszystkie)
v" Uzytkownik znajduje sie w oknie Funkcje online, zaktadka Online.

v’ Istnieje potgczenie online miedzy DriveControlSuite a regulatorami napedu.

1. Zaktadka Online:

Klikng¢ Ustaw wszystkie regulatory napedu offline (z dokumentacjg zwrotng).

= Zostanie utworzona dokumentacja zwrotna, a regulatory napedu zostang oznaczone w drzewie projektu jako tylko do

odczytu.

= Pofaczenia online miedzy DriveControlSuite a regulatorami napedu zostang roztaczone.
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2232 Usuniecie dokumentacji zwrotnej

Usunac¢ dokumentacje zwrotne, ktore nie sg juz potrzebne, aby usung¢ ochrone przed zapisem regulatora napedu w
drzewie projektu i méc go ponownie edytowac.

Informacja

Jesli podczas roztaczania potaczenia online zostanie utworzona dokumentacja zwrotna wartosci w regulatorze napedu,
przypisana konfiguracja w drzewie projektu DriveControlSuite bedzie chroniona przed zapisem do momentu usuniecia

R
dokumentacji zwrotnej. To, czy regulator napedu zawiera dokumentacje zwrotng, mozna rozpoznac po symbolu I-' w
drzewie projektu.

Usuniecie dokumentacji zwrotnej

Wyczysci¢ projekt z dokumentacji zwrotnej, ktéra nie jest juz potrzebna.

v" Utworzono jedng lub wiecej dokumentacji zwrotnych.

1. Usunaé dokumentacje zwrotng(regulator napedu):
Zaznaczy¢ odpowiedni regulator napedu w drzewie projektu i w menu kontekstowym wybra¢ Usun dokumentacje

zwrotna.

2. Usung¢ wszystkie dokumentacje zwrotne (modut):
Zaznaczy¢ odpowiedni modut w drzewie projektu i w menu kontekstowym wybra¢ Usun wszystkie dokumentacje

zwrotne.

3. Usungac wszystkie dokumentacje zwrotne (projekt):

Zaznaczy¢ projekt w drzewie projektu i w menu kontekstowym wybrac Usun wszystkie dokumentacje zwrotne.
Dokumentacja zwrotna wybranych regulatoréw napedu zostanie usunieta.

Ochrona przed zapisem wybranych regulatorow napeddow zostanie usunieta.

UWAGA!

Utrata danych w wyniku usuniecia

Po usunieciu dokumentacji zwrotnej z projektu DriveControlSuite nie jest w stanie jej pdzniej przywraocic.

= Usuwac z projektu tylko te dokumentacje, ktére nie sg juz potrzebne.
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23 Zatgcznik

23.1 Masa

Opis Typ Nrid. Masa bez Masa z
opakowania [g] | opakowaniem [g]

Regulator dwuosiowy wielk. 0

Regulator dwuosiowy wielk. 1

Regulator jednoosiowy wielk. 2

Zestaw zaciskdéw do regulatora napedu

Quick DC-Link dla regulatora napedu, wielkos$¢ 0

Quick DC-Link dla regulatora napedu, wielkos¢ 1
lub 2 (regulator jednoosiowy)

Pokrywa do Quick DC-Link DL6B10

Pokrywa do Quick DC-Link DL6B11

Quick DC-Link Element koricowy izolacji

Modut opcji bez bezpieczenstwa funkcjonalnego
Modut bezpieczeristwa — STO przez zaciski

Modut bezpieczenstwa — STO i SS1 przez
PROFlsafe

Modut bezpieczenstwa — STO i SS1 przez FSoE

Modut bezpieczenstwa — zaawansowane
bezpieczenstwo funkcjonalne przez FSoE

Kabel EtherCAT ok. 0,25 m

Kabel EtherCAT ok. 0,5 m

Kabel do potaczenia z komputerem
Adapter Ethernet USB 2.0

Rezystor hamowania

Dtawik wyjsciowy

Modut akumulatora
Adapter HTL na TLL

Adapter interfejsu

Tab. 241: Masa SC6 i akcesoria

SC6A062
SC6A162
SC6A261
Wszystkie
DL6B10
DL6B11

QDL6C10
QDL6C11
SZ6
SR6
Su6

SYé
SX6

FZMU 400x65
FZZMU 400%65
GVADU 210x20
GBADU 265x30
GBADU 335x30
TEP3720-0ES41
TEP3820-0CS41
TEP4020-0RS41

AES
HT6
AP6A00
AP6A01

56690
56691
56692
Rézne
56655
56656

5050128
5050129
56659
56660
56661
56696

56662
5050185

49313
49314
49857
49940
49010
53895
55441
55442
55443
53188
53189
53190
55452
56665
56498
56522

3600
5300
5200
100
440
560

130
190
50
50
50
50

50
50

15
20
190
50
2200
4170
300
930
1200
2900
5900
8800
60
30
30
30

5200
6700
6400
100
480
600

130
190
50
50
50
50

50
50

15
20
190
50
2200
4170
300
930
1200
2900
5900
8800
60
30
30
30
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23.2 Specyfikacje zaciskow
Ponizsze rozdziaty zawierajg wazne informacje na temat projektowania przewoddw przytgczeniowych.

Norma EN 60204-1 zawiera podstawowe zalecenia, ktdre nalezy uwzgledni¢ przy wyborze przewoddw. W rozdziale
,Przewody i kable” jest okreslona maksymalna obcigzalnos¢ pragdowa zyt w zaleznosci od sposobu utozenia. Sg tam rowniez
podane informacje dotyczgce zmniejszenia obcigzalnosci np. w przypadku podwyzszonej temperatury otoczenia lub
przewoddw o kilku obcigzonych zytach.

/\ OSTRZEZENIE!

Niebezpieczenstwo obrazen i szkéd materialnych wskutek porazenia pragdem elektrycznym i przecigzenia
termicznego!

= Konce przewoddw przygotowac zgodnie ze specyfikacjami zaciskow.

= W przypadku gotowych kabli i przewoddw sprawdzi¢ ich korice i w razie potrzeby odpowiednio je dopasowad.

23.2.1 Widok ogdlny

Ponizsze tabele zawierajg specyfikacje obowigzujgce dla poszczegdinych ztgczy w zaleznosci od typu regulatora napedu i
wyposazenia.

Regulator napedu

SC6A062 BCF3,81180 GFKC2,5 @ BLDF5.08 = GFKC25 GFKIC 2,5 ISPC 5 FMC 1,5
SN [P 359] -ST-7,62 180 SN -ST-7,62 -ST-7,62 | -STGCL-7,62  -ST-3,5
[» 361] [» 359] [» 361] [» 361] [» 362] [» 360]
SC6A162 SPC5 SPC5 ISPC 5 ISPC 16
SCEA261 -ST-7,62 -ST-7,62 | -STGCL-7,62 = -ST-10,16
[» 363] [» 363] [» 362] [» 362]

Tab. 242: Specyfikacje zaciskéw dla urzagdzenia podstawowego

Bezpieczenstwo funkcjonalne

Typ X12
SR6 BCF 3,81 180 SN [P 359]

Tab. 243: Specyfikacje zaciskow bezpieczenstwa funkcjonalnego

Rezystory hamowania

i

FZMU, FZZMU G 10/2 [» 360

Tab. 244: Specyfikacja zaciskdw rezystoréw hamowania
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23.2.2 BCF3,81180 SN

Raster — 3,81 mm
Prad znamionowy przy 9,,, = 40°C — CE/UL/CSA: 16 A/10 A/
11A
Maks. przekrdj przewodu Linka bez koncéwki tulejkowej 1,5 mm?
Linka z korncéwka tulejkowa nieizolowana 1,0 mm?
Linka z koncowka tulejkows izolowang 1,0 mm?

2 linki z podwdjng koncéwka tulejkows izolowang —

AWG wg UL/CSA 16
Min. przekrdj przewodu Linka bez koncéwki tulejkowe;j 0,14 mm?

Linka z koncowka tulejkowa nieizolowang 0,25 mm?

Linka z koncowka tulejkows izolowang 0,25 mm?

2 linki z podwdjng koncéwka tulejkowg izolowang —
AWG wg UL/CSA 26
Dtugosc¢ odizolowania — 10 mm

Moment dokrecenia — —

Tab. 245: Specyfikacja BCF 3,81 180 SN BK

23.23 BLDF5.08180 SN

Raster — 5,08 mm
Prad znamionowy przy §,,, = 40°C — CE/UL/CSA: 14 A/10 A/
10A
Maks. przekréj przewodu Linka bez koncéwki tulejkowe;j 2,5 mm?
Linka z korcowka tulejkowaq nieizolowang 2,5 mm?
Linka z korcowka tulejkowg izolowang 2,5 mm?

2 linki z podwéjng korcéwka tulejkows izolowang —

AWG wg UL/CSA 12
Min. przekrdéj przewodu Linka bez koncéwki tulejkowe;j 0,2 mm?

Linka z koncéwka tulejkowg nieizolowana 0,2 mm?

Linka z koncéwka tulejkowq izolowang 0,25 mm?

2 linki z podwdjng korcowka tulejkowg izolowang —
AWG wg UL/CSA 26
Dtugos¢ odizolowania — 10 mm

Moment dokrecenia — -

Tab. 246: Specyfikacja BLDF 5.08 180 SN
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23.2.4 FMC15-ST-3,5

Raster — 3,5mm

Prad znamionowy przy 9,,, = 40°C — CE/UL/CSA: 8 A

Maks. przekréj przewodu Linka bez koncéwki tulejkowe;j 1,5 mm?
Linka z korcowka tulejkowaq nieizolowang 1,5 mm?
Linka z korcowka tulejkowq izolowang 0,75 mm?

2 linki z podwdéjng koncéwka tulejkows izolowang —

AWG wg UL/CSA 16
Min. przekréj przewodu Linka bez koAcowki tulejkowej 0,2 mm?

Linka z koncéwka tulejkowa nieizolowana 0,25 mm?

Linka z koncéwka tulejkowq izolowang 0,25 mm?

2 linki z podwdjng koncéwka tulejkowa izolowang —

AWG wg UL/CSA 24
Dtugos¢ odizolowania — 10 mm
Moment dokrecenia — -
Tab. 247: Specyfikacja FMC 1,5 -ST-3,5
23.2.5 G10/2
Raster — 17,5 mm
Prad znamionowy przy 9,,, = 40°C — CE/UL/CSA: 57 A/65 A/
65 A
Maks. przekrdj przewodu Linka bez koncéwki tulejkowej 10,0 mm?
Linka z koncéwka tulejkowa nieizolowana 16,0 mm?
Linka z koncéwka tulejkowg izolowang 16,0 mm?
2 linki z podwdjng koricowka tulejkowg izolowana 6,0 mm?
AWG wg UL/CSA 6
Min. przekréj przewodu Linka bez koncéwki tulejkowej 0,5 mm?
Linka z koncéwka tulejkowa nieizolowana 0,5 mm?
Linka z koncéwka tulejkowa izolowang 0,5 mm?
2 linki z podwdjng koricowka tulejkowa izolowana 0,5 mm?
AWG wg UL/CSA 24
Dtugos¢ odizolowania — 12 mm
Moment dokrecenia — 1,5-1,8Nm

Tab. 248: Specyfikacja G 10/2
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23.26  GFKC2,5-ST-7,62

Raster

Prad znamionowy przy 9,,,, = 40°C

Maks. przekrdj przewodu

Min. przekrdj przewodu

Dtugosc¢ odizolowania

Moment dokrecania (dla zaciskow ze
$rubg)

Tab. 249: Specyfikacja GFKC 2,5 -ST-7,62

23.2.7

GFKIC 2,5 -5T-7,62

Linka bez koncéwki tulejkowej

Linka z korncéwka tulejkowa nieizolowana

Linka z koncowka tulejkows izolowang

2 linki z podwdjng koncéwka tulejkows izolowang
AWG wg UL/CSA

Linka bez koncéwki tulejkowe;j

Linka z koncowka tulejkowa nieizolowang

Linka z koncowka tulejkows izolowang

2 linki z podwdjng koncéwka tulejkowg izolowang
AWG wg UL/CSA

7,62 mm

CE/UL/CSA: 12 A/10 A/

10A

2,5 mm?
2,5 mm?
2,5 mm?
1,5 mm?

12
0,2 mm?
0,25 mm?
0,25 mm?
0,5 mm?

24

10 mm

0,3-0,7Nm

Raster

Prad znamionowy przy 9,,,, = 40°C

Maks. przekrdj przewodu

Min. przekrdj przewodu

Dtugosc¢ odizolowania

Moment dokrecania (dla zaciskow ze
$rubg)

Tab. 250: Specyfikacja GFKIC 2,5 -ST-7,62

Linka bez kocéwki tulejkowej

Linka z korncéwka tulejkowa nieizolowana

Linka z koncéwka tulejkowa izolowang

2 linki z podwdjng koncéwka tulejkows izolowang
AWG wg UL/CSA

Linka bez koncéwki tulejkowe;j

Linka z koncéwka tulejkowaq nieizolowang

Linka z koncowka tulejkows izolowang

2 linki z podwdjng koncéwka tulejkowg izolowang
AWG wg UL/CSA

7,62 mm

CE/UL/CSA: 12 A/10 A/

10A

2,5 mm?
2,5 mm?
2,5 mm?
1,0 mm?

12
0,2 mm?
0,25 mm?
0,25 mm?
0,5 mm?

26

10 mm

0,3-0,7Nm
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23.2.8 ISPC5-STGCL-7,62

Raster — 7,62 mm
Prad znamionowy przy 9,,, = 40°C — CE/UL/CSA: 32 A/35 A/
35A
Maks. przekrdj przewodu Linka bez koncéwki tulejkowej 6,0 mm?
Linka z korncéwka tulejkowa nieizolowana 6,0 mm?
Linka z koncowka tulejkows izolowang 4,0 mm?
2 linki z podwdjng koncéwka tulejkows izolowang 1,5 mm?
AWG wg UL/CSA 8
Min. przekrdj przewodu Linka bez koncéwki tulejkowe;j 0,2 mm?
Linka z koncowka tulejkowa nieizolowang 0,25 mm?
Linka z koncowka tulejkows izolowang 0,25 mm?
2 linki z podwdjng koncéwka tulejkowg izolowang 0,25 mm?
AWG wg UL/CSA 24
Dtugosc¢ odizolowania — 15 mm

Moment dokrecenia — —

Tab. 251: Specyfikacja ISPC 5 -STGCL-7,62

23.29 ISPC16-5T-10,16

Raster — 10,16 mm
Prad znamionowy przy §,,, = 40°C — CE/UL/CSA: 55 A/66 A/
66 A
Maks. przekréj przewodu Linka bez koncéwki tulejkowe;j 16,0 mm?
Linka z korcowka tulejkowaq nieizolowang 16,0 mm?
Linka z korcowka tulejkowg izolowang 10,0 mm?
2 linki z podwéjng korcéwka tulejkows izolowang 4,0 mm?
AWG wg UL/CSA 4
Min. przekrdéj przewodu Linka bez koncéwki tulejkowe;j 0,75 mm?
Linka z koncéwka tulejkowg nieizolowana 0,75 mm?
Linka z koncéwka tulejkowq izolowang 0,75 mm?
2 linki z podwdjng korcowka tulejkowg izolowang 0,75 mm?
AWG wg UL/CSA 20
Dtugos¢ odizolowania — 18 mm

Moment dokrecenia — -

Tab. 252: Specyfikacja SPC 16 -ST-10,16
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23.210 SPC5-ST-7,62

Raster

Prad znamionowy przy 9,,,, = 40°C

Maks. przekrdj przewodu

Min. przekrdj przewodu

Dtugosc¢ odizolowania

Moment dokrecania (dla zaciskow ze
$rubg)

Tab. 253: Specyfikacja SPC 5 -ST-7,62

Linka bez koncéwki tulejkowej

Linka z korncéwka tulejkowa nieizolowana

Linka z koncowka tulejkows izolowang

2 linki z podwdjng koncéwka tulejkows izolowang
AWG wg UL/CSA

Linka bez koncéwki tulejkowe;j

Linka z koncowka tulejkowa nieizolowang

Linka z koncowka tulejkows izolowang

2 linki z podwdjng koncéwka tulejkowg izolowang
AWG wg UL/CSA

7,62 mm

CE/UL/CSA: 32 A/35 A/
35A

6,0 mm?
6,0 mm?
4,0 mm?
1,5 mm?
8
0,2 mm?
0,25 mm?
0,25 mm?
0,25 mm?
24
12-15 mm
0,3-0,7Nm
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23.3 Przyktady podtgczenia

W ponizszych rozdziatach przedstawiono przyktadowe schematy podtgczenia.

Informacja

Zgodnie z wymaganiami UL, ztgcza oznaczone jako PE s3 przeznaczone wytgcznie o uziemienia funkcyjnego.

23.31 Tryb stand-alone z bezposSrednim sterowaniem hamulcem

Ponizszy schemat przedstawia przyktad podtgczenia w trybie stand-alone SC6 z bezposrednim sterowaniem hamulcem.

Nalezy przestrzegaé wskazdwek dotyczacych instalacji zgodnej z normami EMC (patrz Zalecenia EMC [P 106]).

L1 L2 L3 PE 24V, <@ -
A

R
KK |
2 ][] Kl

1) b

e f

R1

1— — 1
Tl% | [

1[2]3]4 i3] [af2f3]a]l s |6 | 7|8 1]3
L1|L2L3|PE +|-| | ST | °I° |GND St [GND| Ve +| -

X10 X11 X12 opcja SR6 X300

SC6

X21 X2A X20A X4A X2A
RB | RB 1TP1 | 1TP2 ufv|w|rE D-Sub 1BD1|1BD2
1|2 7 8 1]2[3]4 15p 5 6
rTTTT7T rTT°707
e e
| | | |
T T B
\Nl__1/ AN I /

Bezposrednie
sterowanie
hamulcem

llustr. 74: Przyktadowe potgczenie z bezposrednim sterowaniem hamulcem

F1-F4 Bezpiecznik

K1 Przekaznikowy modut bezpieczenstwa
L1-13 Zasilanie tréjfazowe

M Potencjat odniesienia

M1 Silnik

R1 Rezystor hamowania

T1 Regulator napedu

1 Zfacze opcjonalne
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Aby zapewni¢ zgodnos¢ z UL:

Uziemienie ochronne silnikdw podtgczonych do regulatoréw napedu nie moze by¢ realizowane przez zaciski X20A i X20B.
Podtaczenie przewodu ochronnego silnika musi byé zgodne z obowigzujgcymi normami elektrycznymi.

23.3.2 Potaczenie w obwodzie posrednim

Ponizsza ilustracja przedstawia podtaczenie kilku regulatoréw napedu SC6 na bazie potgczenie w obwodzie posrednim z
Quick DC-Link DL6B.

Nalezy przestrzega¢ wskazdwek dotyczgcych instalacji zgodnej z normami EMC (patrz Zalecenia EMC [P 106]).

bt _"““'?T‘ ___________ P S —

=
000 o l i

L1]L2[13{pe| @ L1]L2|3]Pe @ L1|23|pe @ @ @

X10 X10 X10

SCé SCé SC6 SCé SC6

X22 X21 X22  X21 X22  X21 X22  X21 X22  X21

D—|D+ RBlRB D—|D+ RBlRB D- [D+||RB|RB D—|D+ RBlRB nes D-|D+|[RB|RB

i Il il

-ttt — - ——— e — = — —_— 1t — |t ———

DL6B DL6B DL6B DL6B DL6B

llustr. 75: Przyktad potaczenia z Quick DC-Link

Grupa 1
Grupa 2
Stycznik

Zabezpieczenie zwarciowe

1
2
3
4 Zabezpieczenie przed przecigzeniem
5
6 Rezystor hamowania

7

Styk sprezynowy miedzy DL6B i SC6
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23.4 Wykaz komponentéw sprzetowych

Regulator napedu jest dostarczany bez zaciskow. Odpowiednie zestawy zaciskow nalezy zamowi¢ osobno dla kazdej
wielkosci.
Informacja

Regulator napedu w wersji standardowej nie posiada funkcji bezpieczenstwa (opcja SZ6). Aby regulator napedu posiadat
wbudowane funkcje bezpieczenstwa, nalezy zamoéwic je wraz z regulatorem. Moduty bezpieczeristwa sg integralnym

elementem regulatora napedu i nie wolno ich modyfikowac.

Regulator napedu Bezpieczenstw Zestaw Quick DC-Link (opcjonalnie)
o funkcjonalne zaciskow
I R N N
[mm]
SC6A062 56690 56660° 138652 DL6B10 56655
56696"
56662
5050185
56661° 138680
SC6A162 56691 56660° 138653 DL6B11 56656 65
56696"
56662°
5050185
56661° 138681
SC6A261 56692 56660” 138654 DL6B11 56656 65
56696"
56662°
50501857
56661° 138682

Tab. 254: Wykaz komponentow sprzetowych z nr id.

a) opcja SZ6: bez bezpieczenstwa funkcjonalnego

b) modut bezpieczenstwa SU6: STO i SS1 poprzez PROFIsafe

¢) modut bezpieczenstwa SY6: STO i SS1 przez FSoE

d) Modut bezpieczeristwa SX6: zaawansowane bezpieczeristwo funkcjonalne przez FSoE
e) modut bezpieczenstwa SR6: STO przez zaciski

W zamoéwieniu urzadzenia podstawowego w potgczeniu z opcjg SZ6 lub SR6 nalezy podac rodzaj magistrali obiektowej
(EtherCAT lub PROFINET), poniewaz sposdb komunikacji jest okreslony w oprogramowaniu sprzetowym.

Dodatkowo na kazdg grupe urzadzen wymagane sg dwa elementy korncowe izolacji montowane na lewym i prawym koricu
modutéw Quick DC-Link (nr ID 56659, 2 sztuki).

Zakres dostawy Quick DC-Link obejmuje klamry szybkomocujgce do przymocowania szyn miedzianych oraz tgcznik izolacji.

Wszystkie dostarczane komponenty (regulatory napedu i akcesoria) sa oznakowane, aby umozliwic tatwa identyfikacje
powigzanych komponentow, takich jak zestaw zaciskow do regulatora napedu lub modutu zasilania.
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Szyny miedziane

Kazda grupa wymaga 3 szyn miedzianych (DC+, DC-, uziemienie). Szyny miedziane (EATON CU12X5 034121 lub Siemens
8WC5051) o standardowej dtugosci 1500 mm nalezy zamawia¢ w firmie STOBER pod nr ID 56676.

Wiecej informacji na temat akcesoriéw, patrz Wyposazenie [ 34].

23.5 Enkoder SSI

W kolejnych rozdziatach przedstawiono szczegétowe informacje na temat ustawiania enkoderdw SSI za pomoca
oprogramowania do uruchamiania DriveControlSuite.

23.5.1 SSI: Analiza w X4 z dowolnym ustawieniem (HOO = 78)

W przypadku zastosowania X4 do podtaczania enkoderéw SSI i dowolnego ustawienia dla funkcji enkodera, nalezy
przestrzegac¢ opisanych ponizej wskazowek.

Informacja

Dowolne ustawianie enkoderdw SSI jest obstugiwane przez regulatory napedu z oprogramowaniem sprzetowym 6.5-G lub
nowszym.

Analiza enkodera

Aby przeanalizowac¢ enkoder podtaczony do X4, nalezy wprowadzi¢ nastepujgce ustawienia w DriveControlSuite.

Obrotowy enkoder Obrotowy enkoder Enkoder translacyjny
jednoobrotowy wieloobrotowy
HOO Funkcja 78: SSI dowolne ustawienie = 78: SSI dowolne ustawienie  78: SSI dowolne ustawienie
H14 Bit danych Suma bitu Suma bitu Suma bitu pozycji i bitu
jednoobrotowego i bitu jednoobrotowego, bitu alarmu
alarmu wieloobrotowego i bitu
alarmu
HO1 Wartosc 1 obrét 1 obrét Zakres pomiarowy, np. 200
mechaniczna mm
HOZ Wa rtOS'é 2Iiczha bitéw jednoobrotowych 2Iiczba bitéw jednoobrotowych LiCZba jednostek Zakresu
nieprzetworzon pomiarowego
a enkodera

Tab. 255: Analiza enkodera SSI przy X4 przy dowolnym ustawieniu

Interpretacja

Interpretacja bitu danych jako pozycji odbywa sie za pomocg parametréw HO1 i HO2.

Zalezno$¢ miedzy rozdzielczoscia, czestotliwoscig taktowania i podwdjng transmisjg dla enkoderéw SSI
W idealnym przypadku w kazdym cyklu regulacji jest dostepna nowa, prawidtowa wartos¢ pozycji o wysokiej rozdzielczosci.

Im wyzsza rozdzielczo$¢ wartosci pozycji, tym wieksza ilos¢ danych do przestania (H14), a tym samym dtuzszy czas
transmisji. To samo dotyczy sytuacji, gdy w celu zwiekszenia bezpieczerstwa danych pozycja jest odczytywana dwukrotnie,
aby lepiej wykrywac btedy transmisji (H11).

Czas transmisji wartosci pozycji nie powinien przekraczac czasu cyklu regulacji. Aby skompensowaé wydtuzenie czasu
transmisji, mozna przesytac bity z wiekszg czestotliwoscig taktowania (H15), o ile enkoder SSI obstuguje te funkcje. Od
czestotliwosci ok. 600 kHz nie sg juz mozliwe kable o dtugosci 100 m.
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23.5.2  SSl: Analiza w X4 ze statym ustawieniem (HOO = 65)

W przypadku zastosowania X4 do podtaczania enkoderdw SSI i statego ustawienia dla funkcji enkodera, nalezy przestrzegac
opisanych ponizej wskazéwek.

Informacja

Zasada przy ustawianiu opcji bitu danych (H10):

Jesli zadna z dostepnych opcji bitdw danych nie pasuje do liczby lub sumy bitéw enkodera, nalezy uzy¢ kolejnej wiekszej
opcji bitow danych. Jesli liczba lub suma bitéw enkodera jest wieksza niz najwieksza dostepna opcja bitu danych, nalezy
uzy¢ najwiekszej dostepnej opcji bitu danych.

Analiza enkodera

Aby przeanalizowac¢ enkoder podtaczony do X4, nalezy wprowadzi¢ nastepujgce ustawienia w DriveControlSuite.

Obrotowy enkoder Obrotowy enkoder Enkoder translacyjny
jednoobrotowy wieloobrotowy
HOO Funkcja 65: SSI 65: SSI 65: SSI
H10 Bit danych Liczba bitéw Suma bitu jednoobrotowego Liczba bitéw pozycji
jednoobrotowych i bitu wieloobrotowego
HO1 Wartosc 1 obrét 1 obrot Bit pozycji < bit danych:
mechaniczna Odcinek na 1 LSB

Bit pozycji > bit danych:

Odcinek na 2Liczba bitéw pozycji — liczba

bitéw danych LSB

HOZ Wa rtoéé 2Liczba bitow danych 2Liczba bitéw danych — liczba bitéw Blt pOZiji < blt danych:

wieloobrotowych z\iczba bitéw danych - liczba bitéw pozycji

nieprzetworzon

aenkodera Bit pozycji 2 bit danych:

1

Tab. 256: Analiza enkodera SSI w X4 zprzy statym ustawieniu

Interpretacja

Interpretacja bitu danych jako pozycji odbywa sie za pomocg parametréw HO1 i HO2.

Zalezno$¢ miedzy rozdzielczoscia, czestotliwoscig taktowania i podwaéjng transmisjg dla enkoderéw SSI
W idealnym przypadku w kazdym cyklu regulacji jest dostepna nowa, prawidtowa wartos¢ pozycji o wysokiej rozdzielczosci.

Im wyzsza rozdzielczo$¢ wartosci pozycji, tym wieksza ilos¢ danych do przestania (H10), a tym samym dtuzszy czas
transmisji. To samo dotyczy sytuacji, gdy w celu zwiekszenia bezpieczenstwa danych pozycja jest odczytywana dwukrotnie,
aby lepiej wykrywac btedy transmisji (H11).

Czas transmisji wartosci pozycji nie powinien przekraczac czasu cyklu regulacji. Aby skompensowaé wydtuzenie czasu
transmisji, mozna przesytac bity z wiekszg czestotliwoscig taktowania (H06), o ile enkoder SSI obstuguje te funkcje i pozwala
na to dtugos¢ kabla.
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Przyktady dla enkoderéw obrotowych

Liczba bitéw
jednoobrotowych

Do 12
13
14-23
24

25

0d 26
12

13

14

13

13

Liczba bitéw

wieloobrotowych

12
12
12
13
14

Wartosc orientacyjna Wartosc orientacyjna Wartosc orientacyjna

e ||| IN|IN

: 13 krotki

: 13 krotki

24
24
25
25
24
25
25
25

125

Tab. 257: Przyktady dla enkoderéw obrotowych SSI w X4

Przyktady enkoderéw obrotowych

Liczba bitéw pozycji Wartos¢ orientacyjna H10 Wartosc orientacyjna HO1 Wartos¢ orientacyjna HO2

13
14
15
24
25
26

Tab. 258: Przyktady enkoderéw obrotowych SSI w X4

: 13 krotki

: 13 krétki
124

24
24

: 25
125

e S e e . = s

mm na 1 LSB
mm na 1 LSB 1

mm na 1 LSB

8192 = 2%

8192 = 2%

16 777 216 = 2%
16 777 216 = 2%
33554432 = 2%
33554432 = 2%
4096 =2%*"12°12
8192 = 2% =8
8192 = 2% =8
4096 = 22573712
2048 = 2% =1

213 12=1

1024 = 224—14:10

mm na 1 LSB 512 = 2% 13=9
mm na 1 LSB 1
mm na 1 LSB 1

mm na 2 LSB (2%°%°1=2) 1
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23.6 Wyznaczenie komutacji

W przypadku trybow sterowania 48: SSM — Sterowanie wektorowe, enkoder inkrementalny lub 70: SLM — sterowanie
wektorowe do serwomotoréw synchronicznych lub synchronicznych silnikéw liniowych nalezy przestrzegac¢ opisanych
ponizej wskazowek dotyczgcych wyznaczenia komutacji.

Ponizsza tabela zawiera przeglad:

Tryb sterowania Wyznaczenie komutacji

48: SSM — Sterowanie wektorowe, Enkoder inkrementalny Wake and Shake
enkoder inkrementalny

70: SLM — sterowanie wektorowe Enkoder liniowy (enkoder Wake and Shake
inkrementalny)

70: SLM — sterowanie wektorowe Enkoder liniowy (enkoder absolutny) Operacja B40

Tab. 259: Wyznaczenie komutacji przy trybie sterowania B20 = 48 lub 70

Wyznaczenie komutacji poprzez Wake and Shake

A NIEBEZPIECZENSTWO!

Zagrozenie zycia przez obcigzong grawitacyjnie o$ pionow3g!

Osie obcigzone grawitacyjnie moga opas¢ w czasie wyznaczania komutacji poprzez ,wake and shake”, poniewaz do
wyznaczenia komutacji konieczne jest zwolnienie hamulca.

= Trybu sterowania 48: SSM — Sterowanie wektorowe, enkoder inkrementalny i 70: SLM — sterowanie wektorowe
uzywac w potaczeniu z wyznaczeniem komutacji poprzez ,,wake and shake” tylko do osi nieobcigzonych grawitacyjnie.

= Do osi obcigzonych grawitacyjnie stosowac silniki z enkoderem absolutnym.

Enkoder inkrementalny

W przypadku enkoderéw inkrementalnych wyznaczenie komutacji poprzez Wake and Shake odbywa sie automatycznie po
wtgczeniu modutu sterowania i pierwszym zezwoleniu modutu mocy. Dla tego pierwszego zezwolenia wybrac jako tryb
regulacji regulacje predkosci (G90 = 2: Regulacja predkosci; alternatywnie: Wybrac polecenie z regulacja predkosci jako
pierwsze polecenie ruchu, jesli G90 = 0: Nieaktywny).

Enkoder inkrementalny w potaczeniu z hamulcem

W przypadku enkoderéw inkrementalnych w potgczeniu z hamulcem, automatyczne wykrywanie komutacji za pomoca
funkcji Wake and Shake po wiaczeniu nie jest mozliwe, poniewaz hamulec nie jest w tym przypadku zwalniany (zdarzenie
69: Podtaczenie silnika, przyczyna: 4: Hamulec).

Operacje B50 nalezy wykonywa¢ po kazdym wiaczeniu modutu sterowania. Podczas operacji 0o$ przesuwa sie o maksymalnie
jedna podziatke.

Wyznaczenie komutacji poprzez operacje B40
Enkoder absolutny

W przypadku enkoderéw absolutnych wyznaczenie komutacji nalezy rozpocza¢ poprzez operacje B40 Test faz przy osi
bazowanej. Nastepnie wykonac¢ operacje A0O Zapisywanie wartosci.
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23.7 Adresowanie urzadzen

Adres MAC

Adres MAC sktada sie z czesci statej i czesci zmiennej. Czesc stata okresla producenta, a cze$¢ zmienna rozréznia
poszczegdlne urzadzenia w sieci i musi by¢ unikalna na skale globalna.

Adresy MAC interfejséw sg nadawane przez STOBER i nie mozna ich zmienic.

Informacja

Zakres adresow MAC sprzetu STOBER to 00:11:39:00:00:00 — 00:11:39:FF:FF:FF

Adres IP — zakres wartosci

Adres IPv4 sktada sie zawsze z 4 liczb dziesietnych oddzielonych kropkg z zakresu wartosci 0 — 255. Adres musi by¢ unikalny
w obrebie jednej (pod)sieci.

Podsieci i maska podsieci — zakres wartosci

Tworzenie podsieci ma na celu zapewnienie niezaleznych sieci z wtasnym zakresem adreséw: kazdy adres IP dzieli sie na
adres sieci i adres hosta. Maska podsieci okresla, w ktérym miejscu nastepuje ten podziat.

Analogicznie do adresu IP maska podsieci sktada sie z 4 liczb dziesietnych oddzielonych kropka z zakresu wartosci 0 — 255.

Przydzielanie przy potaczeniu bezposrednim

W stanie fabrycznym zaréwno adres IP, jak i maska podsieci sg przydzielane automatycznie przez DriveControlSuite lub
przez DHCP przy potaczeniu rownolegtym. Alternatywnie za pomocg parametru A166 mozna przestawic¢ na konfiguracje
reczna.

Aktywny adres jest wyswietlany w parametrze A157, a aktywna maska podsieci w parametrze A158.

Przydzielanie przy potaczeniu przez magistrale obiektowg

W przypadku potgczenia za posrednictwem magistrali obiektowej adres IP oraz maska podsieci sg przydzielane przez
sterownik.
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23.8 DriveControlSuite

Oprogramowanie do uruchamiania DriveControlSuite prowadzi krok po kroku przez proces instalacji za pomocg asystentow.
Blizsze informacje na temat wymagan systemowych oraz instalacji znajdujg sie w ponizszych rozdziatach.

23.8.1 Wymagania systemowe

Do instalacji i uzywania oprogramowania do uruchamiania DriveControlSuite wraz ze zintegrowanym narzedziem
PASmotion Safety Configurator do konfiguracji modutu bezpieczenstwa SX6 obowigzujg nastepujgce minimalne
wymagania systemowe komputera:

= System operacyjny: Windows 10 (32-bitowy, 64-bitowy *) lub Windows 11 (32-bitowy, 64-bitowy *)
= Procesor: Intel Pentium 4 (2 GHz, Dual Core) lub réwnorzedny

= Pamiec operacyjna: 2 GB

= Wolna pamie¢ na dysku twardym: 1 GB

= Karta graficzna: rozdzielczos¢ 1024 x 768 pikseli, 65536 koloréw

= Rozmiar czcionki: 100% (standard)

= Interfejsy: Ethernet 100 Mb (Fast Ethernet, miedziany)

= Wyswietlanie dokumentacji: Adobe Acrobat Reader od wersji 7.1.0 **

*)  Tylko DriveControlSuite

**)  Tylko PASmotion Safety Configurator

23.8.2 Rodzaje instalacji

Aby zainstalowaé oprogramowanie do uruchamiania DriveControlSuite, nalezy wybra¢ jeden z dwéch sposobdéw instalacji.

Instalacja standardowa

Ten rodzaj instalacji nalezy wybraé, aby zainstalowac najnowszg wersje DriveControlSuite. Oprogramowanie
DriveControlSuite jest instalowane w folderze niezaleznym od wersji .../Programy/STOBER/DriveControlSuite/. W czasie
instalacji nie trzeba wykonywac¢ zadnych dalszych czynnosci.

Po podtaczeniu do Internetu przed instalacjg system sprawdzi, czy jest dostepna nowsza wersja oprogramowania. Jesli jest
dostepna nowsza wersja, zostanie ona pobrana zamiast uruchomionej wersji i zainstalowana.

Jesli na komputerze jest zainstalowana starsza wersja oprogramowania, zostanie ona usunieta przed instalacja. Jesli
natomiast na komputerze jest juz zainstalowana najnowsza wersja, nie zostanie ona zainstalowana ponownie.

Instalacja niestandardowa

Ten sposdb instalacji nalezy wybraé, aby zainstalowaé okreslong wersje DriveControlSuite lub jesli zainstalowana juz na
komputerze starsza wersja jest nadal potrzebna. Ten sposéb instalacji umozliwia zmiane domysinego katalogu
instalacyjnego oraz zarzgdzanie folderami docelowymi zaleznymi od wersji.

Kontrola aktualnosci wersji oprogramowania przed instalacja jest opcjonalna.
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23.8.3 Instalacja DriveControlSuite

Aktualne wersje oprogramowania do uruchomienia DriveControlSuite mozna znalez¢ w naszym centrum pobierania plikdw
na stronie:
http://www.stoeber.de/en/downloads/.

Informacja

W przypadku uzywania zaawansowanego bezpieczenstwa funkcjonalnego przez modut bezpieczeristwa SX6,
potrzebny jest dodatkowo komponent PASmotion Safety Configurator zintegrowany w DriveControlSuite. Na koricu
instalacji DriveControlSuite uruchomi sie kreator instalacji PASmotion Safety Configurator. Instalacje narzedzia do
konfiguracji bezpieczeristwa mozna wykona¢ lub przerwad, jesli narzedzie nie jest potrzebne.

v' Uzytkownik ma uprawnienia administratora.
v" Oprogramowanie DriveControlSuite nie jest obecnie uruchomione.

v" Plik instalacyjny zostat pobrany z centrum pobierania pod adresem STOBER i zapisany lokalnie.
1. Rozpoczac instalacje za pomoca pliku i instalacyjnego.
2. Wybrad jezyk instalacji i potwierdzi¢ przyciskiem OK.

3. Jako sposdb instalacji nalezy wybrac¢ Standardowa.

= Jedli istnieje potaczenie z Internetem, system sprawdza, czy plik instalacyjny jest aktualny i w razie potrzeby
pobiera jego najnowszg wersje.

= Zainstalowana jest najnowsza wersja DriveControlSuite.
= Po zakonczeniu instalacji DriveControlSuite sprawdza dostep do sieci.

= Jesli zapora sieciowa jest aktywna, w zaleznosci od ustawien zapory sieciowej zostanie wyswietlone
powiadomienie o zabezpieczeniach.

4. W takim przypadku pozwoli¢ DriveControlSuite na komunikacje w sieciach publicznych i prywatnych.

5.  PASmotion Safety Configurator:
w przypadku uzywania modutu bezpieczenstwa SX6, wykonac kroki asystenta instalacji PASmotion Safety

Configurator.

=  Po zakonczeniu instalacji DriveControlSuite otworzy sie automatycznie.
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23.8.4 Wymagania komunikacji

Potaczenie bezposrednie musi spetnia¢ ponizsze wymagania

23.8.41 Personal Firewall

Do komunikacji w zaporze sieciowej komputera konieczne jest aktywowanie zaréwno DriveControlSuite, jak i ustugi
komunikacji SATMICL.

Juz przy instalacji DriveControlSuite jest uruchamiana komunikacja testowa, ktéra przy otwartej zaporze sieciowej otwiera
okno dialogowe do wyrazenia zgody na komunikacje. Do komunikacji za posrednictwem mobilnych adapteréw sieciowych
trzeba wyrazi¢ rdwniez zgode na uzywanie w sieciach publicznych.

Plik instalacyjny niezbedny do instalacji DriveControlSuite mozna pobrac ze strony internetowej
http://www.stoeber.de/en/downloads/.

Program/ustuga Lokalizacja

DS6A.exe Instalacja standardowa:
(DriveControlSuite)

C:\Program Files (x86)\STOBER\DriveControlSuite\bin
Instalacja réwnolegta réznych wersji (wersja 6.X-X):
C:\Program Files (x86)\STOBER\DriveControlSuite (V 6.X-X)\bin

SATMICLSVC.exe Windows 7 32 bit, Windows 10 32 bit lub Windows 11 32 bit:
(ustuga SATMICL) C:\Windows\System32

Windows 7 64 bit, Windows 10 64 bit lub Windows 11 64 bit:
C:\Windows\SysWOW64

Tab. 260: Programy i ustugi

23.8.4.2  Protokoty i porty przy komunikacji za posrednictwem routera

Do komunikacji za posrednictwem routeréw musza zostac¢ aktywowane w routerach protokoty i porty uzywane przez
DriveControlSuite i ustuge komunikacji SATMICL.

UDP/IP 37915 Test potgczenia (zapytanie)  Ustuga SATMICL
UDP/IP 37916 Wyszukiwanie urzagdzen Ustuga SATMICL
UDP/IP 30001 Port gtéwny do odpowiedzi  Ustuga SATMICL
potgczenia (odpowiedzi)
30002 —39999 Porty alternatywne do
odpowiedzi potaczenia
(odpowiedzi)
UDP/IP 40000 Port gtéwny do ustawiania DriveControlSuite
adresow IP
40001 - 50000 Alternatywne porty

przydzielania adresu IP

TCP/IP 37915 Transfer danych DriveControlSuite

Tab. 261: Protokoty i porty przy pofaczeniu bezposrednim
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23.8.5 Nawigzanie potgczenia

Nawigzanie potaczenia online miedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu jest podzielone na 3 etapy. W kazdym z nich
mozna wptywaé na ustawienia nawigzywania potgczenia.

Dodanie potaczenia Nawigzanie potaczenia online

llustr. 76: DriveControlSuite: Nawigzanie potgczenia

Dodanie potaczenia

Aby nawigzac potaczenie online, nalezy najpierw skonfigurowac bezposrednie potaczenie miedzy regulatorem napedu a
DS6 przez sie¢ lokalna.

Przypisanie

Po dodaniu potgczenia miedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu, a przed nawigzaniem potaczenia online, nalezy
dokonac przypisania miedzy rzeczywistym regulatorem napedu a jego wirtualnym obrazem w DS6: Wybrac, czy
DriveControlSuite ma mie¢ dostep do regulatora napedu do odczytu czy do zapisu i przypisac¢ do kazdego regulator a
napedu konfiguracje z projektu (recznie lub automatycznie).

= Dostep do odczytu
W przypadku dostepu do odczytu konfiguracja jest wczytywana z regulatora napedu do DriveControlSuite.

= Dostep do wysytki
W przypadku dostepu do wysytki konfiguracja jest wysytana z DriveControlSuite do regulatora napedu.

Informacja

Dla kazdego regulatora napedu w drzewie projektu DriveControlSuite zapisuje numer referencyjny i produkcyjny
rzeczywistego regulatora napedu, z ktdrym ostatnio nawigzano potgczenie online.

Informacje o tym, ktéry numer referencyjny lub produkcyjny byt ostatnio uzywany do potaczenia online, sg zapisywane jako
czes¢ projektu i sg réwniez zachowywane, gdy regulator napedu jest duplikowany lub importowany do innego projektu.

Nawigzanie pofaczenia online

Po wprowadzeniu ustawien przypisania, ostatnim krokiem jest ustanowienie potgczenia online miedzy DriveControlSuite a
regulatorem napedu. Przy istniejgcym potgczeniu online mozna wczytywac informacje z regulatora napedu do
DriveControlSuite i odwrotnie. Dwukierunkowa wymiana danych umozliwia na przyktad tworzenie pomiaréw Scope do
celéw diagnostycznych lub przesuwanie osi za pomocg paneli sterowniczych. Przy istniejagcym potgczeniu online mozna
zmieni¢ konfiguracje w odniesieniu do parametréw, ale zmiany w projekcie lub programowaniu graficznym sg mozliwe tylko
w trybie offline.

Informacja

To, czy dostep do regulatora napedu jest tylko do odczytu czy do wysytania, decyduje o tym, czy przy nawigzaniu potfaczenia
online konfiguracja jest poczgtkowo przesytana z DriveControlSuite do regulatora napedu czy odwrotnie. Gdy tylko zostanie
nawigzane potaczenie online, informacje przeptywajg dwukierunkowo: wartosci regulatora napedu sg wyswietlane w
DriveControlSuite, a zmiany w DriveControlSuite majg wptyw na regulator napedu.
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23.8.51 Dodanie potgcczenia (potgczenie bezposrednie)

Doda¢ do DriveControlSuite bezposrednie pofaczenie z regulatorem napedu w sieci lokalnej, aby umozliwi¢ skonfigurowanie
potaczenia online lub aktualizacje oprogramowania sprzetowego. Jesli topologia sieci nie pozwala na automatyczne
potaczenie bezposrednie, mozna dodac potaczenie bezposrednie recznie poprzez adres IP regulatora napedu.

Informacja

Dostep do okna dialogowego Dodaj potgczenie jest mozliwy z ekranu startowego, paska narzedzi, przycisku w menu
projektu, jesli w drzewie projektu zostat wybrany projekt lub modut, lub za pomocg przycisku o tej samej nazwie w oknie
Funkcje online.

Dodanie potaczenia bezposredniego

Ustanowi¢ bezposrednie potgczenie z regulatorem napedu w sieci lokalnej, aby umozliwi¢ skonfigurowanie potgczenia
online lub aktualizacje oprogramowania sprzetowego.

v' Uzytkownik znajduje sie w oknie dialogowym Dodaj potaczenie.

v" Regulator napedu jest wigczony i mozna go znalezé w sieci.

1. Zakfadka Pofgczenie bezposrednie, kolumna Adres IP:

Wybrac¢ regulator napedu poprzez aktywacje odpowiedniego adresu IP.
2. Potwierdzi¢ przyciskiem OK.

= Pofaczenie zostanie dodane i otworzy sie okno Funkcje online.

Informacja

Aby ustanowi¢ bezposrednie potaczenie ze wszystkimi regulatorami napedu znajdujgcymi sie w sieci lokalnej, wybra¢ w
zaktadce Potgczenie bezposrednie opcje Wybierz wszystkie z menu kontekstowego.

Informacja

Podczas wyszukiwania za pomoca Limited Broadcast IPv4 zostang znalezione wszystkie regulatory napedu w danej domenie
broadcastu.
Warunki do wyszukania regulatora napedu w sieci:

= Sie¢ obstuguje Limited Broadcast IPv4

= Wszystkie regulatory napedu i komputer znajdujg sie w tej samej podsieci (domena broadcastu)
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Dodanie potaczenia bezposredniego (recznie)

Nawigzaé bezposrednie potaczenie poprzez adres IP regulatora napedu, jesli DriveControlSuite nie znajduje automatycznie
regulatora napedu w sieci lokalnej ze wzgledu na topologie sieci.

v' Uzytkownik znajduje sie w oknie dialogowym Dodaj potaczenie.
v" Regulator napedu jest wtgczony i mozna go znalezé w sieci.

v’ Uzytkownik zna adres IP regulatora napedu, z ktérym chce nawigzaé bezposrednie potaczenie.

1. Zaktadka Potaczenie bezposrednie (reczne), pole Adres IP:
Whprowadzi¢ adres IP regulatora napedu (A157).

2. Potwierdzi¢ przyciskiem OK.
Rozpoczyna sie wyszukiwanie podanego adresu IP w sieci lokalnej.

Potaczenie zostanie dodane i otworzy sie okno Funkcje online.

Informacja

DriveControlSuite nie moze automatycznie znalez¢ regulatorow napedu w sieci lokalnej, jesli sg one potaczone ze
sterownikiem, DS6 dziata oddzielnym komputerze, a sterownik nie przesyta telegramow rozgtoszeniowych DS6 do
regulatoréw napedu. W przypadku recznego potgczenia bezposredniego, DriveControlSuite wysyta okreslone telegramy
unicast na adres IP odpowiedniego regulatora napedu, ktére sg zazwyczaj przekazywane przez sterownik.

Adres IP mozna odczytac z regulatora napedu (parametr A157), na przyktad podczas potgczenia online. W przypadku
regulatora napedu SD6 adres IP jest wyswietlany na wyswietlaczu panelu obstugi.
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Dodanie potaczenia bezposredniego (dodatkowe adresy IP)

Mozna doda¢ dodatkowe adresy IP do wyszukiwania w sieci lokalnej, jesli DriveControlSuite nie moze automatycznie

znalez¢ regulatorow napedu ze wzgledu na topologie sieci. Znalezione regulatory napeddw sg wyswietlane w zakfadce

Potagczenie bezposrednie i sg dostepne do nawigzania potaczenia.

v' Uzytkownik znajduje sie w oknie dialogowym Dodaj potaczenie.

v" Regulatory napedu sg wigczone i mozna je znalezé w sieci.

v' Uzytkownik zna adresy IP regulatoréw napedu, z ktérymi chce nawigzaé bezposérednie potaczenie.

1.

Zaktadka Potgczenie bezposrednie:

Wybrac¢ opcje Dodatkowe adresy IP z menu kontekstowego.
= Zostanie otwarte okno Dodatkowe adresy IP.

Aby uwzgledni¢ dodatkowe adresy IP w wyszukiwaniu w sieci lokalnej, wybrac¢ jedna z ponizszych opcji.

Zakres adresow:

Aby doda¢ dodatkowe adresy IP za pomocg zakresu adresow, aktywowac opcje Zakres adresow.

3.1. Pierwszy adres IP, Ostatni adres IP:

Zdefiniowac zakres adresow, ktére majg zosta¢ uwzglednione w wyszukiwaniu w sieci lokalne;j.

Lista adreséw:

Aby doda¢ dodatkowe adresy IP za pomoca listy adresow, aktywowac opcje Lista adresow.

4.1. Zdefiniowac liste adreséw IP, ktore majg by¢ uwzglednione w wyszukiwaniu w sieci lokalnej, oddzielajac je

przecinkami.

Adresy z projektu:
Aby doda¢ dodatkowe adresy IP zgodnie z domysinymi ustawieniami projektu, aktywowaé opcje Adresy z projektu.

= Adresy IP z domysInych ustawien projektu sg uwzgledniane w wyszukiwaniu w sieci lokalne;j.

Import ustawien:

Aby zaimportowac ustawienia wyszukiwania dodatkowych adreséw IP z pliku INI (*.ini), klikna¢ przycisk Importuj.
= Zostanie otwarte okno dialogowe Importuj dodatkowe adresy IP.

6.1. Wybrac folder, z ktérego majg zosta¢ zaimportowane ustawienia.

6.2. Potwierdzi¢ przyciskiem Otworz.

= Ustawienia wyszukiwania dodatkowych adreséw IP zostang zaimportowane.

Aby rozpocza¢ wyszukiwanie dodatkowych adresow IP w sieci lokalnej zgodnie z wybrang opcjg, potwierdzic¢

przyciskiem OK.
Rozpoczyna sie wyszukiwanie okreslonych adreséw IP w sieci lokalnej.

Znalezione regulatory napedow sg wyswietlane w zaktadce Pofgczenie bezposrednie i sg dostepne do nawigzania
pofaczenia.

Informacja

Lista dodatkowych adresow IP nie jest ograniczona i nie ma ograniczen co do liczby telegramdw. Obszerna lista adresowa

moze prowadzi¢ do zwiekszonej liczby telegramoéw i wiekszego obcigzenia sieci.
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23.8.5.2 Nawigzanie potaczenia online

Nawigzaé potaczenie online miedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu, aby odczytac lub wystac konfiguracje,
utworzy¢ pomiary Scope lub uzy¢ paneli sterowniczych do przesuwania osi.

/\ OSTRZEZENIE!

Obrazenia i szkody materialne wskutek ruchu osi!

W razie potgczenia online DriveControlSuite z regulatorem napedu, zmiany konfiguracji moga spowodowac niespodziewane
ruchy osi.

= Konfiguracje mozna zmieniac tylko wtedy, gdy ma sie kontakt wzrokowy z osig.
= Sprawdzi¢, czy w obszarze zagrozenia nie znajdujg sie zadne osoby.

= W przypadku dostepu za pomoca zdalnego serwisu musi istnie¢ potgczenie komunikacyjne miedzy uzytkownikiem a
osobg na miejscu, ktéra ma kontakt wzrokowy z osia.

Dodanie potaczenia bezposredniego

Ustanowi¢ bezposrednie potaczenie z regulatorem napedu w sieci lokalnej, aby umozliwi¢ skonfigurowanie potgczenia
online lub aktualizacje oprogramowania sprzetowego.

v’ Uzytkownik znajduje sie w oknie dialogowym Dodaj potaczenie.

v' Regulator napedu jest wtgczony i mozna go znalezé w sieci.

1. Zaktadka Potgczenie bezposrednie, kolumna Adres IP:

Wybrac regulator napedu poprzez aktywacje odpowiedniego adresu IP.
2. Potwierdzi¢ przyciskiem OK.

= Pofaczenie zostanie dodane i otworzy sie okno Funkcje online.

Informacja

Aby ustanowi¢ bezposrednie potaczenie ze wszystkimi regulatorami napedu znajdujgcymi sie w sieci lokalnej, wybra¢ w
zaktadce Potgczenie bezposrednie opcje Wybierz wszystkie z menu kontekstowego.

Informacja

Podczas wyszukiwania za pomoca Limited Broadcast IPv4 zostang znalezione wszystkie regulatory napedu w danej domenie
broadcastu.
Warunki do wyszukania regulatora napedu w sieci:

= Sie¢ obstuguje Limited Broadcast IPv4

= Wszystkie regulatory napedu i komputer znajdujg sie w tej samej podsieci (domena broadcastu)
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Nawigzanie potaczenia online

Nawigzaé potgczenie online, aby umozliwi¢ wymiane informacji miedzy regulatorem napedu a DriveControlSuite.
v" Uzytkownik znajduje sie w oknie Funkcje online, zaktadka Online.
v' Regulator napedu jest wigczony i mozna go znalezé w sieci.

v" Dodano bezposrednie potgczenie miedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu.

1. Obszar Przypisanie, wybér Dostep:

Wybra¢, jaki dostep ma mie¢ DriveControlSuite do regulatora napedu.
1.1. Jesli DriveControlSuite ma odczytac konfiguracje z regulatora napedu, wybraé Odczyt.
1.2. Jedli DriveControlSuite ma przestac konfiguracje do regulatora napedu, wybraé Wysytka.

1.3. Jesli DriveControlSuite nie ma nawigzywacé potaczenia online, wybra¢ Nie nawigzuj potgczenia.

Obszar Przypisanie, wyboér Konfiguracja: Wybrac konfiguracje z drzewa projektu, ktéra ma zostac przypisana do

rzeczywistego regulatora napedu.

2.1. Dostep Odczyt:

Wybra¢ konfiguracje z drzewa projektu lub wybra¢ Utwdrz nowy regulator napedu.

2.2. Dostep Wysytanie:

Wybra¢ konfiguracje z drzewa projektu, ktéra ma zostaé wystana do regulatora napedu.

3. Zaktadka Online:

Klikngé Nawiaz potaczenie online.
Zostanie nawigzane potaczenie online miedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu.
W przypadku dostepu do odczytu konfiguracja jest wczytywana z regulatora napedu do DriveControlSuite.

W przypadku dostepu do wysytki konfiguracja jest wysytana z DriveControlSuite do regulatora napedu.

Informacja

W przypadku regulatoréw napedu z zaawansowanym bezpieczenstwem funkcjonalnym za posrednictwem modutu
bezpieczenstwa SX6, po nawigzaniu potgczenia online otwiera sie narzedzie konfiguracyjne PASmotion Safety Configurator
do przesytania konfiguracji bezpieczenstwa (patrz rowniez Przestanie konfiguraciji [» 176]).

Informacja

To, czy dostep do regulatora napedu jest tylko do odczytu czy do wysytania, decyduje o tym, czy przy nawigzaniu potgczenia
online konfiguracja jest poczgtkowo przesytana z DriveControlSuite do regulatora napedu czy odwrotnie. Gdy tylko zostanie
nawigzane potaczenie online, informacje przeptywajg dwukierunkowo: wartosci regulatora napedu sg wyswietlane w
DriveControlSuite, a zmiany w DriveControlSuite majg wptyw na regulator napedu.

Informacja

Aby nawigzac potaczenie online z kilkoma regulatorami napedu, mozna uzy¢ przyciskow w zaktadce Online, aby utatwic
przypisanie, ustawiajgc dostep dla wszystkich regulatoréw napedu na Odczyt lub Wysytanie.

Jesli w biezgcym projekcie ustanowiono juz potaczenie online miedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu, mozna
dokonad automatycznego przypisania zgodnie z numerem referencyjnym lub numerem produkcyjnym regulatora napedu.
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23.8.6  Konfiguracja maszyn wirtualnych

Aby potaczyc regulatory napedu z oprogramowaniem do uruchamiania DriveControlSuite z poziomu maszyny wirtualnej,
nalezy skonfigurowac¢ komunikacje miedzy maszyna wirtualng a systemem hosta w taki sposdb, aby maszyna wirtualna nie
roznita sie pod wzgledem sieci od komputera fizycznego.

VMware, Inc. VMware

W przypadku uzywania oprogramowania VMware firmy VMware jako maszyny wirtualnej, nalezy skonfigurowac je w
programie VMware Workstation. Do potgczenia bezposredniego wirtualna karta sieciowa jest uzywana jako most sieci.

Microsoft Windows Virtual PC

W przypadku uzywania oprogramowania Windows Virtuel PC firmy Microsoft jako maszyny wirtualnej, nalezy
skonfigurowacé je w programie Virtual PC oraz Virtual Server. W obu tych komponentach nazwa wirtualnej karty sieciowe
musi sie zgadzac z karta fizyczna.

Microsoft rozrdznia przy potgczeniach sieciowych Virtual PC sie¢ publiczng oraz prywatng. Do potaczenia bezposredniego
wirtualna karta sieciowa w Virtual Server jest uzywana jako publiczna (Public).

Microsoft Hyper-V

W przypadku uzywania oprogramowania Hyper-V firmy Microsoft jako maszyny wirtualnej, nalezy skonfigurowac Virtual
Switch Manager w Hyper V-Manager.

Microsoft rozréznia przy potaczeniach sieciowych przez Virtual Switch typ Zewnetrzne, Wewnetrzne i Prywatne. Do
potgczenia bezposredniego wirtualna karta sieciowa jest uzywana jako Zewnetrzna (External).

Oracle VirtualBox

W przypadku uzywania oprogramowania VirtualBox firmy Oracle jako maszyny wirtualnej, nalezy skonfigurowac sie¢
bezposrednio w VirtualBox. Do potgczenia bezposredniego wirtualny adapter sieciowy pracuje w trybie mostu.

23.8.7  Aktualizacje

W menu Pomoc oprogramowania do uruchamiania DriveControlSuite mozna sprawdzi¢ dostepnos¢ nowszej wersji, pobrac
ja i zainstalowac.

Informacja

Jesli wersja DriveControlSuite jest przestarzata, lecz na komputerze jest juz zainstalowana najnowsza wersja, sprawdzenie
zakonczy sie wynikiem, ze nie ma dostepnej nowszej wersji.
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23.8.8  Tryb skryptu

Tryb skryptu jest funkcja automatyzacji oprogramowania do uruchamiania DriveControlSuite. Tryb skryptu umozliwia
automatyczne wykonywanie komend. Nalezy do nich np. otwieranie i zamykanie plikdw projektu czy zmiana parametrow.
Za pomocg komend mozna wykonywac rézne operacje, np. aktualizacja oprogramowania sprzetowego w kilka regulatorach
napedu.

Po wywotaniu trybu skryptu z DriveControlSuite otwiera sie okno o takiej samej nazwie. W oknie tym mozna przekazywac
do DriveControlSuite komendy w postaci skryptu komend.

Przy przetaczeniu z trybu skryptu na DriveControlSuite bedzie widoczna pracujaca w tle instancja DriveControlSuite.

Informacja

W przypadku uzywania modutu bezpieczenstwa SX6 konfiguracja bezpieczenstwa jest rowniez przesytana do regulatora
napedu za posrednictwem trybu skryptu, gdy wysytana jest konfiguracja. Po zapisaniu i ponownym uruchomieniu
regulatora napedu nalezy potwierdzi¢ przypisanie konfiguracji bezpieczeristwa do modutu bezpieczeristwa poprzez celowe
dziatanie, jak w razie serwisu (patrz Uruchomienie regulatora napedu po wymianie urzgdzenia [» 346]).

23.8.8.1 Okno trybu skryptu

W oknie DriveControlSuite — tryb skryptu mozna wykona¢ skrypt polecenia i wyswietli¢ informacje o stanie skryptu.

Informacja

Okno DriveControlSuite — tryb skryptowy otwiera sie za pomoca skrétu klawiaturowego [Ctrl] + [F9] przy otwartym
DriveControlSuite lub wykonujac skrypt polecen przez dwukrotne klikniecie pliku wsadowego przy zamknietym
DriveControlSuite.

DriveControlSuite — Skriptmodus - m] x

| Dateiladen | | Ausfibren | ZuDriveControlStite wechseln |

llustr. 77: Tryb skryptu: interfejs programu
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1 Przeglad Obszar Przeglad informuje o postepie poszczegdlnych czesci skryptu.

2 Komunikaty Lista komunikatow protokotuje stan potgczenia i komunikacji regulatoréw napedu, wykryte przez
system wprowadzone nieprawidtowo wartosci, btedy podczas otwierania projektu lub naruszenia
zasad programowania graficznego.

3 Plik log W obszarze Plik log wyswietlane sg pozycje zapisane w pliku log podczas wykonywania skryptu.
Przy kazdej pozycji jest podana godzina wystgpienia oraz zrédto. Liste mozna filtrowa¢ wedtug
poziomu (Error, Warning, Info, Verbose) za pomoca opcji znajdujacych sie nad pozycjami.
Przyciskiem Zapisz jako mozna zapisac plik log lokalnie.

Weczytaj plik Wczytuje skrypt do trybu skryptu.

Wykonaj Wykonuje wczytany skrypt.

Przetacz na DriveControlSuite Zamyka tryb skryptu i przechodzi do DriveControlSuite.
Zakoncz Zamyka tryb skryptu i ew. DriveControlSuite.

23.8.8.2  Struktura skryptu komendy

Skrypt ma format JSON (*.json) z kodowaniem UTF-8 z BOM. Podstawowe informacje na temat JSON s3 dostepne na
stronie:
https://www.json.org/json-en.html

Informacja

Do utworzenia skryptu dla DriveControlSuite nalezy uzy¢ edytora JSON, np. JSON Editor Online, JSONViewer lub Visual
Studio Code.

W skrypcie sg uzywane trzy typy danych zgodne ze standardem JSON RFC-7159:
= Typ logiczny
= Typ tekstowy
= Liczby catkowite

Skrypt jest podzielony na trzy czesci: "settings", "sequence" i "commands".

settings W sekcji settings definiuje sie podstawowe ustawienia dotyczace wykonywania skryptu
komend.

sequence W sekcji sequence okresla sie kolejnos¢ wykonywania poszczegdlnych komend.

commands W sekcji commands definiuje sie poszczegdlne komendy skryptu komend.
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23.8.8.21  Sekcja skryptu settings

W sekcji settings definiuje sie podstawowe ustawienia dotyczace wykonywania skryptu komend. Okresla sie, czy podczas
wykonywania skryptu ma by¢ tworzony plik dziennika oraz czy po zakorczeniu skryptu ma nastgpi¢ zamkniecie
DriveControlSuite. Sekcja settings jest opcjonalna.

Atrybuty
= "logFilePath": lokalizacja pliku log, <opcjonalny> <tekstowy>

= "quitWhenDone": zachowanie DriveControlSuite po zakoriczeniu skryptu, <opcjonalny> <tekstowy>

Przyktad

"settings": {
"logFilePath": "$COMMANDFILES/LoadNewConfig.log",
"quitWhenDone": "never"

by

Tworzenie pliku log (logFilePath)

W pliku log protokotowany jest przebieg skryptu komendy w kolejnosci chronologicznej. Plik log tworzy sie, okreslajac w
atrybucie logFilePath Sciezke do pliku, w ktérym ma zosta¢ utworzony. W przypadku podania $ciezki do pliku log skrypt
komend zostanie wykonany tylko wtedy, gdy plik log zostanie utworzony pomysinie.

Sciezke do pliku log mozna okresli¢ bezwzglednie lub wzglednie wzgledem katalogu skryptu komend ($COMMANDEFILES),
lub / stuza jako separatory Sciezki. Podajgc $TIMESTAMPS% mozna dodac¢ do nazwy pliku biezgcy znacznik czasu (format:
RRRRMMDD-hhmmss) i w ten sposdb utworzy¢ nowy plik log za kazdym razem, gdy wykonywany jest skrypt komend. Bez
znacznika czasu w nazwie pliku plik log jest nadpisywany po kazdym wykonaniu skryptu komend.

Zamkniecie po zakonczeniu (quitWhenDone)

Do quitWhenDone mogg by¢ przypisane trzy wartosci, ktére okreslaja zachowanie po zakonczeniu skryptu.

"never" DriveControlSuite po zakonczeniu skryptu pozostaje otwarty (wartos¢ domysina).

"noErrors" DriveControlSuite po zakonczeniu skryptu zostaje zamkniety, jesli nie wystgpity
zadne btedy.

,always” Po zakonczeniu skryptu DriveControlSuite jest zawsze zamykany.

23.8.8.2.2 Sekcja skryptu sequence

W sekcji sequence okresla sie kolejnos¢ wykonywania poszczegdlnych komend. Komendy sg podawane jako tablica
tekstowa z kluczem "sequence" i nazwg okreslong w sekcji commands. Komenda moze wystgpi¢ w tablicy dowolng liczbe
razy.

Kolejnos¢ w tablicy odpowiada kolejnosci, w jakiej komendy sa wykonywane w skrypcie. Ustawi¢ odpowiednig kolejnos¢
komend, tak aby skrypt nie przerywat dziatania z btedem, jesli jakas komenda nie moze zosta¢ wykonana. Na przyktad
najpierw nalezy otworzy¢ projekt (openProject), zanim bedzie mozna zmieni¢ w nim parametr (setParameter).

Przyktad

"sequence": [
"KommandoName 1",
"KommandoName 2",
"KommandoName 1",
"KommandoName 3"
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23.8.8.2.3 Sekcja skryptu commands

W sekcji commands definiuje sie poszczegdlne komendy skryptu komend. Komenda sktada sie co najmniej z nazwy i
atrybutu "command", ktéry okresla komende i dalsze atrybuty komendy.

Przyktad

"KommandoNamel": {
"command": "commandName",
"attributeKey": "attributeValue"

by

23.8.8.3 Komendy trybu skryptu

Ponizej opisano wszystkie dostepne komendy z odpowiednimi atrybutami.

Ponizsza tabela przedstawia dostepne komendy.

openProject [ 386] Otworz pliku projektu

closeProject [» 386] Zamknij plik projektu

connect [P 387] Nawiaz potaczenie

disconnect [P 388] Przerwij potaczenie

setOnline [» 388] Przeslij/odczytaj konfiguracje

setOnlineByPreset [P 390] Przestanie/odczyt konfiguracji zgodnie z ustawieniami wstepnymi
setOffline [» 390] Ustaw offline

updateFirmware [» 391] Aktualizacja oprogramowania sprzetowego Multi-Live
setParameter [P 392] Zmien parametr

performAction [P 393] Wykonaj operacje

openMessageBox [P 393] Otwérz okno komunikatu

wait [P 394] Czekaj

exportParameter [P 394] Eksportuj parametry

importParameter [P 395] Importuj parametry

updateTemplates [P 396] Aktualizuj projekt

takeSnapShot [» 396] Tworzenie dokumentacji zwrotnej
discardReverseDocumentation [P 397] Usuniecie dokumentacji zwrotnej

Tab. 262: Komendy trybu skryptu
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23.8.8.31 Otwarcie pliku projektu (openProject)

Za pomocg komendy openProject mozna otworzy¢ projekt w trybie skryptu, co jest warunkiem koniecznym do wykonania
wielu polecen. Po otwarciu projektu za pomocg komendy openProject automatycznie wywotywane jest polecenie
closeProject dla biezacego projektu.

Atrybuty

= "filePath": katalog pliku projektu (*.ds6), <obowigzkowy> <tekstowy>

Opis

W atrybucie filePath podaje sie nazwe pliku projektu, ktéry ma zostac¢ otwarty. Moze to by¢ wartos¢ bezwzgledna lub
wzgledna w stosunku do folderu skryptu komend (¥COMMANDEILE%).

Przyktad

"openProjectfile": {
"command": "openProject",
"filePath": "<lokalizacja>"

by

23.8.8.3.2 Zamkniecie pliku projektu (closeProject)

Za pomocg komendy closeProject w trybie skryptu zamyka sie otwarty projekt. Po otwarciu projektu za pomocg komendy
openProject automatycznie wywotywane jest polecenie closeProject dla biezagcego projektu.

Atrybuty
= "saveAs": katalog przechowywania pliku projektu (*.ds6), <opcjonalne> <tekstowy>

= "saveBeforeClose": <opcjonalny> <logiczny>

Opis
saveAs okresla miejsce zapisania projektu. Alternatywnie projekt mozna zapisac¢ przed zamknieciem za pomoca

saveBeforeClose: true w lokalizacji podanej w atrybucie filePath. Standardowo po zmianie projektu otwiera sie
okno.

Przyktad

"closeProjectfile™: {
"command": "closeProject",
"saveBeforeClose": true
by
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23.8.8.3.3 Nawigzanie potgczenia (connect)

Komenda connect w trybie skryptu nawigzuje bezposrednie potgczenie z regulatorami napedu modutu.

Warunkiem komunikacji z regulatorami napedu jest bezposrednie potaczenie z regulatorem napedu oraz przypisanie do
modutu w projekcie danego regulatora napedu.

Atrybuty
= ,module”: referencja modutu w projekcie, <obowigzkowy> <tekstowy>

Do przypisania musi by¢ podany jeden z ponizszych atrybutéw. Mozna uzy¢ zawsze adresu IP. Numeru seryjnego mozna
uzy¢ tylko wtedy, gdy regulator napedu mozna znalez¢ w sieci. Referencji mozna uzy¢ tylko wtedy, gdy regulator napedu
mozna znalez¢ w sieci i dla kazdego znalezionego regulatora napedu jest zdefiniowana jednoznaczna referencja:

= ipAddress”: adres IPv4 potaczenia bezposredniego, <opcjonalny> <tekstowy>
= serialNumber”: numer seryjny regulatora napedu, <opcjonalny> <liczba catkowita>

= ,reference”: referencja regulatora napedu, <opcjonalny> <tekstowy>

Informacja

Podczas wyszukiwania za pomoca Limited Broadcast IPv4 zostang znalezione wszystkie regulatory napedu w danej domenie
broadcastu.

Warunki do wyszukania regulatora napedu w sieci:
= Sie¢ obstuguje Limited Broadcast IPv4

= Wszystkie regulatory napedu i komputer znajdujg sie w tej samej podsieci (domena broadcastu)

Opis

Komenda nawigzuje bezposrednie potaczenie z regulatorem napedu o odpowiednim adresie IP, numerze seryjnym lub
referencji.

Przyktad

"ipConnect": {
"command": "connect",
"module": "M1",
"ipAddress": "192.168.3.2"

br

"serialnumberConnect": {
"command": "connect",
"module": "M1",
"serialNumber": 70012345

br

"referenceConnect": {
"command": "connect",
"module": "M1",
"reference": "T123"
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23.8.8.3.4 Przerwanie potgczenia (disconnect)

Za pomocg komendy disconnect mozna roztgczy¢ wszystkie istniejgce potgczenia bezposrednie w trybie skryptowym (bez
dokumentacji zwrotnej).

Przyktad

"DisconnectAll": {
"command": "disconnect"

by

23.8.8.3.5 Przestanie/odczyt konfiguracji (setOnline)

Za pomocg komendy setOnline mozna nawigzac potgczenie online w trybie skryptowym w celu wystania konfiguracji z
projektu do regulatora napedu lub wczytania jej z regulatora napedu do projektu.

Atrybuty
= "direction": dostep do odczytu lub wysytania; odczyt lub zapis, <opcjonalny> <tekstowy>
= "reference": referencja regulatora napedu w projekcie, <opcjonalny> <tekstowy>

= "targetld": odniesienie, numer seryjny lub pozycja IGB fizycznego regulatora napedu, <opcjonalny> <tekstowy> lub
<liczba catkowita>

= "targetType": igbPosition, serialNumber lub reference, <opcjonalny> <tekstowy>

=, connectAndAssignMethod”: serialNumber lub reference, <opcjonalny> <tekstowy>

Opis potaczenia pojedynczego

Konfiguracja aktywnego pliku projektu podana przy pomocy ,reference” jest wczytywana do podanego regulatora napedu i
odwrotnie. Dane muszg by¢ jednoznaczne. Na podstawie zawartosci targetType podejmowana jest decyzja, jak
interpretowac zawartosc targetld. Potaczenie online jest zestawiane w zaleznosci od atrybutu direction jako odczyt lub
przestanie.

Wartosci targetType:
1. ,igbPosition”: przy pozycji O (zero) przypisanie odbywa sie za pomocga podtgczonego ostatnio regulatora napedu
2. ,serialNumber”: przypisanie odbywa sie za pomocg numeru seryjnego regulatora napedu

3. ,reference”: przypisanie odbywa sie na podstawie referencji istniejgcej juz w regulatorze napedu (E120); zostata ona

okreslona przy ostatnim projekcie

Warunkiem jest, aby w nawigzanym potgczeniu istniat regulator napedu o tej igbPosition, o tym numerze seryjnym lub tej
referencji.

Opis potaczenia wielokrotnego

W przypadku uzywania atrybutu connectAndAssignMethod z wartosciami serialNumber lub reference (patrz przyktad 4)
zostang wczytane konfiguracje aktywnego pliku projektu do potgczonych ostatnio, odpowiednich regulatoréw napedu i
odwrotnie. Potgczenie online jest zestawiane w zaleznosci od atrybutu direction jako odczyt lub przestanie.
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Przyktady

Przyktad 1
Konfiguracja zaprojektowanego regulatora napedu T1 jest wczytywana do urzadzenia o numerze seryjnym 7000026.

Przyktad 2

Przyktad 3

Przyktad 4
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23.8.8.3.6  Przestanie/odczyt konfiguracji zgodnie z ustawieniami wstepnymi (setOnlineByPreset)

Za pomocg komendy setOnlineByPreset mozna nawigzac potgczenie online w trybie skryptowym w celu wystania
konfiguracji z projektu do regulatora napedu lub wczytania jej z regulatora napedu do projektu. Do nawigzania potgczenia
komenda ta wykorzystuje ustawienia domysine zapisane w projekcie. Jesli za pomocg atrybutéw nie zostajg podane
konkretne regulatory napedu, potgczenie online zostanie nawigzane dla wszystkich regulatoréw napedéw w projekcie.

Jesli w projekcie zostang zapisane domysine ustawienia nawigzywania pofaczenia, mozna tatwo zachowac skrypt lub uzy¢ go
ponownie w kilku projektach. Wiecej informacji na temat ustawiers domysinych patrz Ustawienie wstepne pofaczen [P 399].

Atrybuty
= "module": referencja modutu, <opcjonalny> <tekstowy>
= "reference": referencja regulatora napedu, <opcjonalny> <tekstowy>

= "direction": dostep do odczytu lub wysytania; odczyt lub zapis, nadpisuje ustawiony kierunek transmisji, <opcjonalny>
<tekstowy>

Opis

Poprzez podanie modutu i referencji transfer obejmuje pojedynczy regulator napedu (patrz przyktad 1), lecz mozna
zdefiniowac go rowniez dla wszystkich regulatorow napedu w projekcie (patrz przyktad 2).

Przyktady

Przykfad 1

"singleConnectByPresets": {
"command": "setOnlineByPreset", "module": "ml", "reference": "T1l"

br
Przyktad 2

"multiConnectByPresets": ({
"command": "setOnlineByPreset"

by

23.8.8.3.7 Ustaw offline (setOffline)

Komenda setOffline przerywa w trybie skryptu potgczenie online ze wszystkimi potagczonymi regulatorami napedu (z
dokumentacja lub bez dokumentacji zwrotnej). Przed roztaczeniem mozna zapisa¢ zmiany w wartosciach parametréw
regulatora napedu.

Atrybuty

= reverseDocumentation”: przy true lub false jest tworzona lub nie jest tworzona dokumentacja zwrotna, <opcjonalny>
<logiczny> <domyslinie = false>

= saveValues”: przy true parametr AOO jest aktywowany przed ustawieniem offline, <opcjonalny> <logiczny> <domyslnie
= false>

Przyktad

"setOfflineAndSaveValues":

{
"command": "setOffline",
"reverseDocumentation": false,
"saveValues": true
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23.8.8.3.8 Aktualizacja oprogramowania sprzetowego (updateFirmware)

Za pomocg komendy updateFirmware mozna przeprowadzi¢ aktualizacje oprogramowania sprzetowego w trybie

skryptowym dla okreslonej listy regulatoréw napedu w sieci.

Atrybuty

»ipAddresses”: lista adresow IP regulatoréw napedu na bramkach
,serialNumbers”: lista numerdw seryjnych regulatorow napedu na bramkach, <liczba catkowita>
Jreferences”: lista referencji regulatoréw napedu na bramkach

»,connectByMethod”: serialNumber, reference lub presets, <opcjonalny> <tekstowy>

e ,serialNumber”: przy otwartym projekcie wszystkie regulatory napedu o numerze seryjnym zgodnym z numerem
zdefiniowanym w projekcie otrzymajg aktualizacje oprogramowania sprzetowego

o reference”: przy otwartym projekcie wszystkie regulatory napedu o referencjach zgodnych z referencja
zdefiniowang w projekcie otrzymajg aktualizacje oprogramowania sprzetowego

e presets”: przy otwartym projekcie wszystkie regulatory napedu zgodne z regulatorami zdefiniowanymi w
ustawieniach otrzymajg aktualizacje oprogramowania sprzetowego

"firmwarePath": folder, w ktérym sg przechowywane pliki oprogramowania sprzetowego, <opcjonalny>

"firmware": wersja oprogramowania sprzetowego

e "default": przy tej wartosci wersja docelowego oprogramowania sprzetowego jest zgodna z wersjg
DriveControlSuite (najwyzsza wczytana wersja oprogramowania sprzetowego)

"restart": ponowne uruchomienie po zakonczeniu aktualizacji, <opcjonalny> <logiczny> <domyslnie = false>

»waitForRenewedAvailability”: oczekiwanie do ukoriczenia aktualizacji i ponownej dostepnosc¢ regulatoréw napedu w
sieci, <opcjonalny> <logiczny> <domyslnie = false>

Przyktad

"updateFirmwareToV 6 4 D": {

"command": "updateFirmware",
"firmware": "V 6.4-D",
"firmwarePath": "<Ihr Pfad>",
"ipAddresses": ["192.168.3.101",
"192.168.3.102",
"192.168.3.103"

"restart": true,
"waitForRenewedAvailability": true
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23.8.8.3.9 Zmiana wartosci parametru (setParameter)

Za pomocg komendy setParameter mozna zmieni¢ wartos¢ parametru w trybie skryptowym. Komende mozna wykona¢
zarowno w trybie offline, jak i przy aktywnym potaczeniu online.

Atrybuty
= "module": referencja modutu, <obowigzkowy> <tekstowy>
= "reference": referencja regulatora napedu, <obowigzkowy> <tekstowy>
= "coordinate": wspdtrzedna parametru, <obowigzkowy> <tekstowy>

= "value": wartos¢ parametru, <obowigzkowy> <tekstowy>

Przyktad

"setAlO[3]:" {
"command": "setParameter",
"module": "M1",
"reference": "T2",
"coordinate": "A10[3]",
"Value": "2"
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23.8.8.310 Wykonanie operacji (performAction)

Za pomocg komendy performAction w trybie skryptu wykonuje sie operacje. Komende mozna wykonac przy potaczeniu
online.

Atrybuty
= "reference": referencja regulatora napedu, <opcjonalny> <tekstowy>
e W przypadku braku danych operacja zostanie wykonana we wszystkich potgczonych napedach.
= "module": referencja modutu, <opcjonalny> <tekstowy>

e W przypadku braku danych operacja zostanie wykonana we wszystkich potgczonych napedach.
= "coordinate": wspodfrzedna parametru operacji, <obowigzkowy> <tekstowy>
= "waitForDone": oczekiwanie na zakoriczenie operacji, <opcjonalny> <logiczny> <domyslnie = true>

= timeout”, <opcjonalny> <liczba catkowita><domyslnie = 60> (timeout w sekundach):

e Gdy waitForDone ma stan true: w przypadku osiggniecia timeoutu przed ukonczeniem operacji w 100%, komenda
nie zostata wykonana i sekwencja zostanie przerwana.

e Gdy waitForDone ma stan false: po rozpoczeciu operacji system czeka do miniecia timeoutu; nastepnie sekwencja

jest kontynuowana; komenda jest uznawana za wykonang prawidtowo

= livingSpace”: 0$ (w przypadku kilku osi jest to 0$ z przypisanym parametrem), <opcjonalny> <tekstowy> <domyslnie =
Global>
Mozliwe wartosci:

"livingSpace": "Global",
"livingSpace": "Axisl",
"livingSpace": "Axis2",
"livingSpace": "Axis3",
"livingSpace": "Axis4",
Przyktad
"restartSIAx1": {
"command": "performAction",
"module": "M1",
"reference": "SIAx1",
"coordinate": "AQ9",
"livingSpace": "Global",
"waitForDone": false,

"timeout": 10

by

23.8.8.311 Otwarcie komunikatu (openMessageBox)

Za pomocg komendy openMessageBox mozna w trybie skryptu otworzy¢ komunikat, w ktdrym zostanie wyswietlony
okreslony tekst. Skrypt jest zatrzymywany do momentu potwierdzenia komunikatu za pomocg OK.

Atrybuty

= "text": tekst komunikatu, <obowigzkowy> <tekstowy>

Przyktad

"ShowMsgBox": {
"command": "openMessageBox",
"text": ,Nacisnij OK!”

by
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23.8.8.3.12 Czekaj (wait)

Za pomocg komendy wait mozna zatrzymac skrypt polecen na okreslony czas w trybie skryptu.

Atrybuty

= ,seconds”: czas oczekiwania w sekundach, <obowigzkowy> <liczba catkowita>

Przyktad

"Waitl5Secs": {
"command": "wait",
"seconds": 15

by

23.8.8.313 Eksport wartosci parametréw (exportParameter)

Za pomocg komendy exportParameter mozna eksportowac wartosci parametrow regulatora napedu, modutu lub catego
projektu w trybie skryptowym. Jesli nie zostanie zdefiniowany konkretny regulator napedu lub modut za pomoca
atrybutow, eksportowane sg wartosci parametrow catego projektu. Aby zapewnic jednoznaczne nazwy plikow podczas
eksportu catego projektu, mozna uzywac ponizszych zmiennych. Zostang one zastgpione podczas eksportu przez
rzeczywiste wartosci.

Atrybuty

= "exportPath": katalog, do ktérego eksportowane sg wartosci parametréw w postaci pliku tekstowego, <obowigzkowy>
<tekstowy>

= "module": referencja modutu, <opcjonalny> <tekstowy>

= "reference": referencja regulatora napedu, <opcjonalny> <tekstowy>

Zmienne
%m% Referencja modutu
%M% Nazwa modutu
%r% Referencja regulatora napedu
%d% Nazwa regulatora napedu
%i% Interakcja przez liczbe regulatoréw napedu

Tab. 263: Tryb skryptu: zmienne do importu i eksportu parametréw

Przyktad
"ExportSingle": {
"command": "exportParameter",
"module": "M1",
"reference": "T2",
"exportPath": "$COMMANDFILE%/parameters $%$r%-%d% ProjectName.txt"

by

"ExportMulti": {

"command": "exportParameter",
"exportPath": "$COMMANDFILES/parameters $r%-%d% ProjectName.txt"

by
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23.8.8.3.14 Import wartosci parametréow (importParameter)

Za pomocg komendy importParameter mozna importowac wyeksportowane wczesniej wartosci parametréw dla regulatora
napedu, modutu lub catego projektu w trybie skryptowym. Jesli nie zostanie zdefiniowany konkretny regulator napedu lub
modut za pomocg atrybutdw, importowane sg wartosci parametrow catego projektu. Aby zapewnic jednoznaczne nazwy
plikdw podczas eksportu catego projektu, mozna uzywacé ponizszych zmiennych. Zostang one zastgpione podczas eksportu
przez rzeczywiste wartosci.

Atrybuty

= "importPath": $ciezka do pliku tekstowego, z ktérego importowane sg wartosci parametréw, <obowigzkowy>
<tekstowy>

= "module": referencja modutu, <opcjonalny> <tekstowy>
= "reference": referencja regulatora napedu, <opcjonalny> <tekstowy>

= "deleteAfter": jesli true, plik tekstowy z wartosciami parametréw zostanie usuniety po imporcie <opcjonalny>
<logiczny><domyslnie = true>

= "reportPath": $ciezka, pod ktora zapisywany jest wykaz zmian (*.html), <obowigzkowy> <tekstowy>

Zmienne
%m% Referencja modutu
%M% Nazwa modutu
%r% Referencja regulatora napedu
%d% Nazwa regulatora napedu
%i% Interakcja przez liczbe regulatoréw napedu

Tab. 264: Tryb skryptu: zmienne do importu i eksportu parametréw

Przyktad
"ImportSingle": {
"command": "importParameter",
"module": "M1",
"reference": "T2",
"importPath": "$COMMANDFILE%/parameters $%$r%-%d% ProjectName.txt",
"reportPath": "$COMMANDFILES%/parameterImportReport ProjectName.html",

"deleteAfter": false
by

"ImportMulti": {

"command": "importParameter",
"importPath": "$COMMANDFILES%/parameters $%$r%-%d% ProjectName.txt",
"reportPath": "$COMMANDFILES%/parameterImportReport ProjectName.html",

"deleteAfter": false
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23.8.8.315 Aktualizuj projekt (updateTemplates)

Za pomocg komendy updateTemplates w trybie skryptowym mozna zaktualizowac projektu regulatoréw napedu do
najnowszej wersji (Szablony i Parametry systemowe).

Atrybuty

= "reportPath": generuje wykaz (*.html) zmian w projekcie, <opcjonalny> <tekstowy>

Przyktad
"updateTemplates": {
"command": "updateTemplates",
"reportPath": "$COMMANDFILES/updateReport.hmtl"

by

23.8.8.316 Tworzenie dokumentacji zwrotnej (takeSnapShot)

Za pomocg komendy takeSnapShot mozna nawigzac potgczenie online w trybie skryptowym w celu odczytu konfiguracji
podtaczonych regulatoréw napeddw do projektu i utworzenia dokumentacji zwrotnej przy roztgczaniu. Konfiguracje sg
wczytywane do nowego modutu w drzewie projektu. Jesli nie zostajg podane konkretne regulatory napedu za pomoca
atrybutow, konfiguracja zostanie odczytana dla wszystkich regulatoréw napedéw w sieci i zostanie utworzona
dokumentacja zwrotna.

Jesli nie jest otwarty zaden projekt, komenda utworzy nowy, pusty projekt.

Atrybuty
= ipAddresses”: lista adreséw IP regulatoréw napedu na bramkach, <opcjonalny> <tablica tekstowa>
= ,serialNumbers”: lista numerdw seryjnych regulatoréw napedu na bramkach, <opcjonalny> <tablica liczb catkowitych>

= references”: lista referencji regulatoréw napedu na bramkach, <opcjonalny> <tablica liczb catkowitych>

Informacja

Podczas wyszukiwania za pomoca Limited Broadcast IPv4 zostang znalezione wszystkie regulatory napedu w danej domenie
broadcastu.
Warunki do wyszukania regulatora napedu w sieci:

= Sie¢ obstuguje Limited Broadcast IPv4

= Wszystkie regulatory napedu i komputer znajdujg sie w tej samej podsieci (domena broadcastu)

Opis
Ta komenda nawigzuje bezposrednie potgczenie z regulatorami napedu na bramkach o odpowiednich adresach IP,
numerach seryjnych lub referencjach.

Przyktad 1

"takeSnapShot": {
"command": "takeSnapShot"
by

Przyktad 2

"takeSnapShotIpAddresses": {

"command": "takeSnapShot",

"ipAddresses": ["192.168.3.4","192.168.3.139"]
by
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Przyktad 3

"takeSnapShotReferences": ({
"command": "takeSnapShot",
"references": ["T3","T4"]

s

Przyktad 4

"takeSnapShotSerialNumbers": ({
"command": "takeSnapShot",
"serialNumbers": [9011564,9012296]

by

23.8.8.317 Usuniecie dokumentacji zwrotnej (discardReverseDocumentation)

Za pomocg komendy discardReverseDocumentation mozna usungc¢ jedna lub wszystkie dokumentacje zwrotne w trybie
skryptowym. Jesli nie zostanie zdefiniowany konkretny regulator napedu, zostajg usuniete dokumentacje zwrotne
wszystkich regulatorow napedu w projekcie.

Atrybuty
= "reference": referencja regulatora napedu, <opcjonalny> <tekstowy>

= "module": referencja modutu, <opcjonalny> <tekstowy>

Przyktad

"discardReverseDocu": {
"command": "discardReverseDocumentation",
"reference": "T1"
"module": "MI1"

br

23.8.8.4 Wykonanie skryptu polecenia

Aby wykonac skrypt polecenia, oprécz wtasciwego skryptu potrzebny jest plik wsadowy, za pomocg ktérego przenosi sie
skrypt polecenia do DriveControlSuite. Skrypt polecert mozna wykonac przy otwartym DriveControlSuite poprzez okno
DriveControlSuite — tryb skryptowy albo przy zamknietym DriveControlSuite poprzez dwukrotne klikniecie na odpowiedni
plik wsadowy.

Informacja

Wszystkie pliki potrzebne do wykonania skryptu polecenia umiesci¢ w tym samym folderze. Do wykonania skryptu
polecenia potrzebne sg co najmniej 2 pliki (skrypt polecenia i plik wsadowy). Aby protokotowac proces skryptu, potrzebny
jest dodatkowo plik dziennika oraz w zaleznosci od aplikacji plik projektu, aby np. utworzy¢ lub zaimportowac kopie

zapasowa.

Informacja

Przyktady zastosowan trybu skryptowego mozna znalez¢é w materiatach do pobrania pod adresem http://www.stoeber.de/

en/downloads/, hasto tryb skryptowy. Przyktady aplikacji zawierajg przyktadowe pliki dla nastepujacych 3 zastosowan:

aktualizacja oprogramowania sprzetowego, utworzenie kopii zapasowej konfiguracji oraz wgranie konfiguracji
(przywrdcenie). Przyktadowe pliki mozna dostosowac do swojej aplikacji, np. zmieniajac liczbe i adres regulatoréw napedu,
a takze nazwy plikéw i ich lokalizacje.
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Tworzenie skryptu polecen

Utworzy¢ skrypt polecen (*.json), ktéry zawiera odpowiednie polecenia i wartosci atrybutéw.

v' Znajduja sie one w folderze na pliki skryptéw.
1. Utworzy¢ nowy plik tekstowy w menu kontekstowym Eksploratora Windows.
2. Wopisac¢ odpowiednig nazwe pliku i zmieni¢ rozszerzenie pliku z *.txt na *.json.
2.1. Przyktad: FirmwareUpdate. json.
3.  Otworzy¢ plik.
4. Napisac skrypt polecen dla swojego zastosowania, okreslajgc sekcje skryptu settings, sequence i commands.

4.1. Przykfad:
{
"settings": {
"logFilePath": "$COMMANDFILES/FirmwareUpdate.log",
"quitWhenDone": "never"

b
"sequence": [
"UpdateFirmware"
I
"UpdateFirmware": {
"command": "updateFirmware",
"firmware": "V 6.4-D",
"ipAddresses":
[ "200.0.0.1",
"200.0.0.2",
"200.0.0.3"

i

"restart": true
}
}

5. Zapisac skrypt polecenia.

Tworzenie pliku wsadowego
Utworzy¢ plik wsadowy (*.bat) do przestania skryptu polecenia do DriveControlSuite.
v' Znajduja sie one w folderze na pliki skryptow.
1. Utworzy¢ nowy plik tekstowy w menu kontekstowym Eksploratora Windows.
2. Wopisa¢ odpowiednig nazwe pliku i zmienic rozszerzenie pliku z *.txt na *.bat.
2.1. Przyktad: FirmwareUpdate.bat.
3. Otworzy¢ plik.
4. Podac lokalizacje pliku EXE DriveControlSuite i przypisac skrypt polecenia.

4.1. Przyktad:
"C:\Program Files (x86)\STOBER\DriveControlSuite\bin\DS6A.exe"

FirmwareUpdate. json

5. Zapisac plik wsadowy.
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Wykonanie skryptu polecenia

Wykonac skrypt polecenia przy zamknietym lub otwartym DriveControlSuite.

v

1.

Uzytkownik znajduje sie w DriveControlSuite.

Uzy¢ kombinacji klawiszy [Ctrl] + [F9].

= Otworzy sie okno DriveControlSuite — tryb skryptowy.
Klikngé na Zataduj plik.

= Otworzy sie okno dialogowe Otworz plik.

Przejs¢ do odpowiedniego skryptu polecen i klikngé na Otworz.
Aby wykonad skrypt polecenia, kliknna¢ na Wykonaj.

Skrypt polecenia zostanie wykonany.

W oknie DriveControlSuite — tryb skryptowy w obszarze Widok, Komunikaty i Plik log wyswietlane sg informacje na

temat statusu skryptu polecenia.

Informacja

Mozna réwniez wykonac skrypt polecenia przy zamknietym DriveControlSuite, klikajac dwukrotnie na powigzany plik
wsadowy. Dwukrotne klikniecie pliku wsadowego powoduje wykonanie skryptu polecenia i otwarcie okna DriveControlSuite

—tryb skryptowy w celu wyswietlenia informacji o statusie skryptu polecenia.

23.8.8.5 Ustawienie wstepne potgczen

W trybie skryptowym ustawienia do nawigzania potgczenia sg potrzebne do komendy setOnlineByPreset. Jesli w projekcie

zostang zapisane domysine ustawienia nawigzywania potfaczenia, mozna tatwo zachowac skrypt lub uzy¢ go ponownie w

kilku projektach.

Adresy IP zapisane w ustawieniach domysinych moga by¢ uwzgledniane podczas wyszukiwania regulatoréw napedu w sieci

lokalnej w celu nawigzania potaczenia.

v’ Uzytkownik znajduje sie w DriveControlSuite.

v" Projekt jest otwarty.

1.

Zaznaczy¢ projekt w drzewie projektow i z menu kontekstowego wybrac Ustawic¢ potgczenia.
= Zostanie otwarte okno Ustaw pofgczenia.

Wybor Kierunek:
Wybra¢, czy podczas nawigzywania potgczenia dostep do regulatoréw napedu ma by¢ do odczytu czy do wysytania.

Wybor Cel:
Wybra¢, w jaki sposéb konfiguracja i regulator napedu majg by¢ do siebie przypisane podczas nawigzywania

potaczenia (adres IP, referencja, numer seryjny, nazwa urzadzenia PLC).
Potwierdzi¢ ustawienia domysine przyciskiem OK.
Ustawienia domysine zostang uwzglednione przy nastepnym wykonaniu komendy setOnlineByPreset.

Zapisane adresy IP mogg by¢ uzywane do wyszukiwania regulatoréw napedu w sieci lokalnej.
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23.8.8.6  Przyktady zastosowania dla EtherCAT
Ponizej przedstawiono przyktadowe zastosowania trybu skryptu, obrazujace jego funkcjonalnosé.

Pliki niezbedne do wykonania przyktadéw zastosowania sg dostepne w materiatach do pobrania na stronie:
http://www.stoeber.de/en/downloads/.

W polu wyszukiwania wpisa¢ Tryb skryptowy.
Pakiet zawiera przyktadowe dane do nastepujacych operacji:
= Aktualizacja oprogramowania sprzetowego (FirmwareUpdate).
= Wgranie przygotowanej konfiguracji (Restore)
= Zapisanie aktualnej konfiguracji (Backup)
Warunki wykonania operacji sg niemalze identyczne dla wszystkich przyktadowych plikéw (patrz ).

Aby uzy¢ przyktadowych plikdw, trzeba je dopasowac (nazwy i lokalizacja plikdw, adresy regulatoréw napedu).

Konfiguracja testowa

o
o
g
E
BK o
E
Projekt
testow!
200.0.0.200 I I I
Drive Drive Drive Drive Drive Drive Drive Drive
Controller | Controller | Controller | Controller | Controller | Controller | Controller | Controller
1 2 3 4 5 6 7 8
Adres ECAT: 1001 1002 1003 1004 1014 1015 1016 1017

Adres IP: | 200.0.0.1 | 200.0.0.2 | 200.0.0.3 | 200.0.0.4 | 200.0.0.5 | 200.0.0.6 | 200.0.0.7 | 200.0.0.8

Typ: | SI6A162 SI6A162 SI6A162 SI6A162 SI6A162 SI6A161 SI6A161 SI6A161

S/N:| 9004034 | 9004002 | 9004029 | 9001837 | 9004016 | 9008011 | 9001135 | 9001151
Referencja: T1 T2 T3 T4 T5 T6 T7 T8

llustr. 78: Konfiguracja testowa przyktadéw zastosowania

Osiem regulatoréw napedu serii SI6 o statych adresach IP 200.0.0.1 — 200.0.0.8 przydzielonych przez EtherCAT MainDevice.

Wersja 1

DriveControlSuite dziata na tym samym IPC co EtherCAT MainDevice.

Wersja 2

Program DriveControlSuite jest zainstalowany na komputerze biurowym lub laptopie. Komputer biurowy lub laptop
znajdujg sie w tej same;j sieci, co komputer przemystowy, lecz nie w tej samej sieci, co uktad EoE. Tutaj trzeba dodatkowo
ustawic trase. Wiecej informacji patrz Trasa sieci [» 402].
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23.8.8.6.1  Aktualizacja oprogramowania sprzetowego

Warunki
= DriveControlSuite od wersji 6.4-D jako instalacja standardowa
= Wszystkie regulatory napedu uzywajg oprogramowania sprzetowego od wersji 6.4-A

= Wszystkie regulatory napedu sg dostepne za pomocg potaczenia bezposredniego przy uzyciu adreséw IP 200.0.0.1 do
200.0.0.8

Dziatanie skryptu

Skrypt dla regulatoréw napedu o adresach IP 200.0.0.1 — 200.0.0.8 przesyta aktualizacje oprogramowania sprzetowego do
wersji 6.4-D. Nastepnie regulatory napedu uruchamiajg sie ponownie.
Informacja

Nalezy pamietaé, ze przy ponownym uruchomieniu regulatora napedu zmienione, lecz niezapisane trwale wartosci zostang
utracone oraz zostanie przerwana komunikacja w magistrali obiektowej oraz potaczenie z DriveControlSuite.

23.8.8.6.2 \Wgranie przygotowanej konfiguracji (Restore)

Warunki
= DriveControlSuite od wersji 6.4-D jako instalacja standardowa
= Wszystkie regulatory napedu uzywajg oprogramowania sprzetowego od wersji 6.4-A

= Wszystkie regulatory napedu sg dostepne za pomocg potaczenia bezposredniego przy uzyciu adreséw IP 200.0.0.1 do
200.0.0.8

= Plik projektu Restore.ds6 z regulatorami napedu

Dziatanie skryptu

Za pomocg skryptu przesyta sie konfiguracje regulatoréw napedu zaprojektowanych w projekcie Restore.ds6 do
regulatoréw napedu o ustawionych adresach IP.

Informacja

Nalezy pamieta¢, ze przy ponownym uruchomieniu regulatora napedu zmienione, lecz niezapisane trwale wartosci zostana
utracone oraz zostanie przerwana komunikacja w magistrali obiektowej oraz potgczenie z DriveControlSuite.

UWAGA!

Uszkodzenie maszyny wskutek niekontrolowanego zatrzymania!

Przestanie konfiguracji zawiera krotkie zatrzymanie konfiguracji urzgdzenia. Komunikacja z EtherCAT MainDevice zostanie
przerwana. Dlatego skrypt moze by¢ wykonywany tylko w stanie preoperational.
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23.8.8.6.3 Zapisanie aktualnej konfiguracji (Backup)

Warunki
= DriveControlSuite od wersji 6.4-D jako instalacja standardowa
= Wszystkie regulatory napedu uzywajg oprogramowania sprzetowego od wersji 6.4-A

= Wszystkie regulatory napedu sg dostepne za pomocg potaczenia bezposredniego przy uzyciu adreséw IP 200.0.0.1 do
200.0.0.8

= Plik projektu Backup.ds6 z regulatorami napedu.

Dziatanie skryptu:

Za pomocg skryptu zapisuje sie konfiguracje regulatorow napedu o ustawionych adresach IP w pliku Backup.ds6.

23.8.8.6.4 Trasa sieci

Protokdt IP (Internet Protocol) umozliwia przesytanie pakietéw danych poza granice sieci. Routing polega na wyznaczeniu
odpowiedniej trasy do przesytania pakietéw danych.

Szczegdlnie w przypadku uzywania EoE czesto konieczne jest reczne utworzenie trasy.

Informacja

Nalezy pamietaé, ze reczne trasowanie do sterownika dziata tylko wtedy, gdy adres IP sterownika i adres IP komputera
znajduja sie w tej samej sieci. W przeciwnym razie administrator sieci musi doda¢ do tabeli tras routera trase statyczna.

Tworzenie trasy sieci

W systemie Windows trase tworzy sie w nastepujacy sposob:

route ADD 200.0.0.0 MASK 255.0.0.0 192.168.12.36
Wyjasnienie:

200.0.0.0 to sie¢ EoE z maska sieci 255.0.0.0.
192.168.12.36 to adres sterownika, ktory taczy z siecig EoE.

Usuniecie trasy sieci
W systemie Windows trase usuwa sie w nastepujgcy sposéb:

route delete 200.0.0.0
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23.8.8.7

Kody zwrotne

Wywotanie skryptu polecen zapewnia opisane ponizej kody zwrotne, ktdre mozna wyswietli¢ na komputerze z systemem

Windows za pomoca np. wiersza polecen. Kodem zwrotnym pomysinego przetworzenia skryptu polecenia jest 0. Kod

zwrotny inny niz 0 sygnalizuje btad.

Opis lub przyczyna Kontrola i dziatania

100

101

201

202

203

204

210

300

400

401

402

500

501

502

SUCCESS

JSON-ERROR

JSON-FILE-NOT-EXISTING

PROJECT-FILE-NOT-
EXISTING

PROJECT-FILE-NOT-
OPENING

PROJECT-FILE-NOT-
READABLE

PROJECT-FILE-WRONG-FW

CANNOT-SAVE-PROJECT-
FILE

CONNECTION-ERROR

SETONLINE-ERROR

SETONLINE-ERROR-
READING

SETONLINE-ERROR-
WRITING

FWUPDATE-ERROR

FWUPDATE-FILE-NOT-
FOUND

FWUPDATE-CONTROLLER-
NOT-FOUND

Skrypt polecen zostat wykonany
bez btedéw

Bfad podczas przetwarzania
skryptu polecen

Nie znaleziono skryptu polecen

Nie znaleziono pliku projektu

Nie mozna otworzy¢ pliku projektu

Nie mozna odczytac pliku projektu

Plik projektu nie zostat zatadowany
z powodu niewtasciwego
oprogramowania sprzetowego;
wersja oprogramowania
sprzetowego w pliku projektu nie
pasuje do DriveControlSuite

Nie mozna zapisac pliku projektu

Btad podczas nawigzywania
pofaczenia

Btad potaczenia online, jesli nie
mozna zawezi¢ btedu bardziej
precyzyjnie

Btad potgczenia online do odczytu

Btad przy potaczeniu online do
zapisu

Btad podczas aktualizacji
oprogramowania sprzetowego,
jesli nie mozna zawezi¢ btedu
bardziej precyzyjnie

Btad podczas aktualizacji
oprogramowania sprzetowego,
jesli nie znaleziono pliku
oprogramowania sprzetowego

Btad podczas aktualizacji
oprogramowania sprzetowego,
jesli nie znaleziono regulatora
napedu

Sprawdzi¢ sktadnie pliku JSON i
skorygowaé w razie potrzeby

Sprawdzi¢ przyporzadkowanie skryptu
polecen w pliku wsadowym i w razie
potrzeby skorygowac

Sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i
w razie potrzeby skorygowac

Sprawdzi¢, czy projekt DS6 jest juz
otwarty i w razie potrzeby zamkna¢ go

Sprawdzi¢ prawa dostepu do odczytu do
projektu DS6 i w razie potrzeby
rozszerzyc je

Sprawdzi¢ wersje oprogramowania
sprzetowego w projekcie DS6 i w razie
potrzeby skorygowaé ja

Sprawdzi¢ prawa dostepu do zapisu w
projekcie DS6 i w razie potrzeby
rozszerzyc je

Sprawdzi¢ potgczenie sieciowe;
sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i

w razie potrzeby skorygowac je

Sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i
w razie potrzeby skorygowac

Sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i
w razie potrzeby skorygowacd

Sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i
w razie potrzeby skorygowac

Sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i
w razie potrzeby skorygowacé

Sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i
w razie potrzeby skorygowac

Sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i
w razie potrzeby skorygowac
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Kod zwrotny Opis lub przyczyna Kontrola i dziatania

PARAIMPORT-FILE-NOT-
FOUND

Btad podczas importu parametréow,
jesli plik importu nie zostat
znaleziony

Sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i
w razie potrzeby skorygowac

602 PARAEXPORT-FILE-NOT- Bfad podczas eksportu Sprawdzi¢ prawa dostepu do katalogu i
WRITABLE parametrow, jesli plik nie zostat pliku oraz rozszerzyc¢ je w razie potrzeby
zapisany
700 ACTION-ERROR Btad podczas wykonywania Sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i
operacji, jesli nie mozna zawezic¢ w razie potrzeby skorygowaé
btedu
701 ACTION-WRONG- Btad podczas wykonywania Sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i
PARAMETER operacji, jesli wspotrzedna w razie potrzeby skorygowac
parametru byta nieprawidfowa
800 SET-PARAMETER-ERROR  Btad podczas zapisywania wartosci  Sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i
parametru, jesli nie mozna zawezi¢ = w razie potrzeby skorygowac
btedu
801 SET-PARAMETER-NOT- Bfad podczas zapisywania wartosci  Nie mozna zmieni¢ wartosci parametru;
WRITABLE parametru, jesli parametr jest sprawdzic atrybuty w skrypcie polecenia
zabezpieczony przed zapisem i w razie potrzeby zmieni¢ wspotrzedna
parametru
802 SET-PARAMETER-NOT- Btad podczas zapisywania wartosci = Sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i
EXISTING parametru, jesli parametr nie w razie potrzeby skorygowac
istnieje
900 UPDATE-TEMPLATES- Bfad podczas aktualizacji szablonu  Sprawdzi¢ projekt regulatoréow
ERROR napedow pod katem zgodnosci z
najnowsza wersjq szablonéw
1100 SNAPSHOT-ERROR Bfad podczas tworzenia Sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i
dokumentacji zwrotnej w razie potrzeby skorygowac
1150 DISCARD-SNAPSHOT- Bfad podczas usuwania Sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i
ERROR dokumentacji zwrotnej w razie potrzeby skorygowac
1200 ONLINE-BY-PRESET-ERROR ' Btad podczas potgczenia online Sprawdzi¢ potgczenie sieciowe;
zgodnie z ustawieniami sprawdzi¢ atrybuty w skrypcie polecen i
domysinymi w razie potrzeby skorygowac je
1300 START-SAFETY-TOOL- Btad przy uruchamianiu PASmotion W razie potrzeby zainstalowac

ERROR

Safety Configurator

ponownie DriveControlSuite za pomoca
PASmotion Safety Configurator

Tab. 265: Tryb skryptowy: Kody zwrotne

Rozszerzenie pliku wsadowego

Kod zwrotny mozna sprawdzi¢ za pomocg nastepujacego polecenia:

echo $ERRORLEVEL%

Ponizszy przyktad przedstawia zawartosc¢ pliku wsadowego (*.bat), rozszerzong o kod zwrotny w przedostatniej linii:

echo off

"C:\Program Files (x86)\STOBER\DriveControlSuite\bin\DS6A.exe" FirmwareUpdate.json
IF $ERRORLEVEL% NEQ 0 Echo An error was found:

IF $ERRORLEVEL% EQU 0 Echo No error found:

echo $ERRORLEVEL%

pause

404

11/2024 | ID 443272.09



11/2024 | ID 443272.09

STOBER 23 | Zatacznik

23.8.9 Simple Network Time Protocol (SNTP)

W regulatorze napedu zaimplementowany jest klient SNTP zgodny z RFC4330. Klient ustawia wewnetrzny zegar regulatora
napedu na biezacy czas, ktdry uzyskuje z zewnetrznego serwera czasu. Zegar wewnetrzny pracuje z (niedoktadnie)
sterowalnym taktem wewnetrznym w regulatorze napedu. W zwigzku z tym czas jest co pewien czas odpytywany z serwera,
poréwnywany z czasem wewnetrznym, a takt zegara wewnetrznego jest odpowiednio dostosowywany. Ustawienia okresla
sie w parametrze A199.

Jako Zrédta czasu mozna zdefiniowac¢ dwa serwery NTP, z ktdrych oba sg uzywane jako mozliwe serwery czasu. W
przypadku przesytania danych przez ztacze serwisowe komputer, z ktérym regulator napedu jest potaczony przez
DriveControlSuite, jest automatycznie zaliczany do mozliwych serwerdw czasu. Dostep do serwerdw czasu musi by¢
mozliwy przez EoE, ztgcze serwisowe X9 lub zaciski X200 i X201. Nalezy pamietaé, ze serwer czasu musi by¢ dostepny z
poziomu regulatora napedu. Konieczne moze by¢ odpowiednie ustawienie parametru bramy A175.

Czas jest zawsze pobierany z tego samego serwera NTP, a nastepnie cyklicznie powtarzany przez serwer w celu sledzenia
petli regulacji synchronizacji. Jesli biezacy serwer ulegnie awarii, zostanie uzyty nastepny z listy. Gdy serwer jest aktywny,
jest odrzucany tylko wtedy, gdy potgczenie z tym serwerem nie powiedzie sie lub gdy serwer jest niedostepny.

Po wtgczeniu regulatora napedu mija losowy czas od 1 do 5 minut (zgodnie z RFC4330), zanim klient SNTP wysle pierwsze

zadanie do jednego z serwerdw czasu.

Cykliczne powtarzanie zgdania odbywa sie mniej wiecej co 5 do 6 godzin.

23.8.91 Konfigurowanie ustugi czasowej na komputerze

Na komputerze z systemem Windows z DriveControlSuite skonfigurowac ustuge czasu za pomocg edytora rejestru. Nalezy
wczesniej zatrzymacd serwer czasu i uruchomié go ponownie po zmianie rejestru. Odbywa sie to w nastepujacy sposdb:

1. Otworzy¢ wiersz polecen, np. w nastepujacy sposob:
1.1.  Nacisna¢ kombinacje klawiszy [klawisz Windows]+[r], aby otworzy¢ okno dialogowe Uruchamianie.
1.2. Wpisaé polecenie cmd i potwierdzi¢ przyciskiem OK.
= Otworzy sie wiersz polecen.
2. Zatrzymad serwer czasu za pomocg polecenia net stop w32time.
3. Otworzy¢ edytor rejestru, np. w nastepujacy sposdb:
3.1. Nacisna¢ kombinacje klawiszy [klawisz Windows]+[r], aby otworzy¢ okno dialogowe Uruchamianie.
3.2. Wpisac polecenie regedit i potwierdzi¢ przyciskiem OK.
= Zostanie otwarty edytor rejestru.
4. Wybra¢ HKEY_LOCAL_MACHINE > SYSTEM > CurrentControlSet > Services > W32Time > TimeProvider > NtpServer.
5. Ustawic Enable na wartosc 1 i potwierdzi¢ przyciskiem OK.
6. Zamkngac edytor rejestru.
7. Otworzy¢ ponownie wiersz polecen.
8. Uruchomic¢ serwer czasu w wierszu polecen za pomocg polecenia net start w32time.

= Ustuga czasowa jest skonfigurowana na komputerze.

Automatyzacja za pomoca skryptu

Aby zmieni¢ rejestr w komputerze za pomoca skryptu, nalezy utworzy¢ plik *.reg. W tym celu utworzy¢ pusty tekstowy i
zmienic rozszerzenie pliku. Nastepnie otworzy¢ plik i zaakceptowad nastepujgca tresc:

[HKEY LOCAL MACHINE\SYSTEM\CurrentControlSet\Services\W32Time\TimeProviders\NtpServ
er] "Enabled"=dword:00000001

Wykonac plik w wierszu polecen.
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Inne polecenia

Aby sprawdzi¢ status na aktualnym komputerze, uzy¢ nastepujgcego polecenia w wierszu polecen:
w32tm /query /status

Aby sprawdzi¢ adres IP za pomocg nazwy komputera, uzy¢ nastepujgcego polecenia w wierszu polecen:
nslookup <nazwa>

Przykfad:

nslookup ptbtimel.ptb.de
Name: ptbtimel.ptb.de
Addresses: 2001:638:610:be01::108 192.53.103.108

Adres IP to: 192.53.103.108.

23.810 Dziennik bezpieczenstwa

W oknie Dziennik bezpieczenstwa wyswietlany jest kompletny, antychronologiczny wykaz wszystkich zmian w
oprogramowaniu sprzetowym i konfiguracji regulatora napedu.

Informacja

Dostep do okna Dziennik bezpieczernstwa mozna uzyskac od wersji oprogramowania sprzetowego V 6.5-K poprzez menu
kontekstowe regulatora napedu w drzewie projektu lub za pomoca przycisku w oknie Funkcje online.

Przy aktywnym potgczeniu bezposrednim lub potgczeniu online w oknie Funkcje online odczytywany jest aktualny dziennik
bezpieczenstwa z regulatora napedu do DriveControlSuite. Mozna go zapisac z plikiem projektu. W drzewie projektu
dziennik bezpieczenstwa jest odczytywany tylko przy potaczeniu online. Jesli nie ma potaczenia online miedzy DS6 a
regulatorem napedu, wyswietlany jest ostatnio odczytany dziennik bezpieczenstwa.

N

Numer seryjny Numer seryjny regulatora napedu
Znacznik czasu Znacznik czasu odczytu (lokalna data i godzina)
Indeks Indeks wpisu
Rodzaj zdarzenia Rodzaj zdarzenia
Data i godzina (UTC) Data i godzina zdarzenia w UTC (zrédto: DS6)
Czas pracy Czas pracy regulatora napedu (zrédto: E30)
Interfejs Interfejs, za posrednictwem ktérego wystgpito zdarzenie (DriveControlSuite, karta SD)
Informacje o zdarzeniu Informacje o zdarzeniu
Informacja

Zrédtem dla kolumny Data i godzina (UTC) zdarzenia jest godzina regulatora napedu w momencie zdarzenia (np. poprzez
DriveControlSuite lub magistrale obiektowa). Jesli konfiguracja regulatora napedu zostanie zmieniona za pomoca karty SD,
data i godzina zdarzenia nie zostang zapisane.

Eksportuj Eksportuje dziennik bezpieczenstwa do pliku CSV (*.csv).

Zamknij Zamyka okno Dziennik bezpieczenstwa.
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23.810.1 Odczyt dziennika bezpieczeristwa

Przy istniejgcym potaczeniu online mozna odczytac aktualny stan dziennika bezpieczenstwa z regulatora napedu w
DriveControlSuite, aby sprawdzi¢ zmiany w oprogramowaniu sprzetowym i konfiguracji regulatora napedu i w razie

potrzeby wyeksportowac je.

Odczyt dziennika bezpieczenstwa

Odczytac¢ dziennik bezpieczenstwa z regulatora napedu do DriveControlSuite w sposdb opisany ponizej.

v

v

Uzytkownik znajduje sie w oknie Funkcje online.
Dodano bezposrednie potgczenie miedzy DriveControlSuite a regulatorem napedu.

-
Klikngé na obok odpowiedniego regulatora napedu.
Dziennik bezpieczenstwa jest odczytywany z regulatora napedu.

Otworzy sie okno Dziennik bezpieczenstwa.

Eksport dziennika bezpieczenstwa

Wyeksportowac dziennik bezpieczenstwa, aby mdc wyswietli¢ go w pdzniejszym czasie.

v

v

Dziennik bezpieczenistwa zostat odczytany z regulatora napedu do DriveControlSuite.

Uzytkownik znajduje sie w oknie Dziennik bezpieczenstwa.

Klikngé przycisk Eksportuj.

= Zostanie otwarte okno dialogowe Eksportuj dziennik bezpieczenstwa.
Wybrac folder do zapisania dziennika bezpieczenstwa.

Potwierdzi¢ za pomoca Zapisz.

Dziennik bezpieczenstwa jest zapisywany jako plik CSV (*.csv).
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23.9 Dalsze informacje

Ponizsza dokumentacja zawiera dalsze istotne informacje na temat 6. generacji regulatorow napedu STOBER. Aktualng

wersje dokumentacji mozna znalez¢ w naszym materiatach do pobrania pod adresem:

http://www.stoeber.de/en/downloads/.

Whpisa¢ identyfikator dokumentacji w polu wyszukiwania.

Pogrupowanie dokumentacji ma na celu zapewnienie pomocy, lecz jest istotne tylko wtedy, gdy sterowanie regulatorem

napedu odbywa sie poprzez magistrale obiektowa.

PROFINET

T ey S

Komunikacja PROFINET —SC6, SI6  Instrukcja

Aplikacja PROFIdrive — SC6, SI6 Instrukcja

Aplikacja Drive Based (DB) — SC6, Instrukcja
Sl6

Aplikacja Drive Based Synchronous = Instrukcja
(DBS) — SC6, SI6

Aplikacja Drive Based Center Instrukcja
Winder (DBCW) — SC6, SI6

Bezpieczenstwo funkcjonalne SU6  Instrukcja
—STO i SS1 przez PROFIsafe

Bezpieczenstwo funkcjonalne SR6 — Instrukcja
STO przez zaciski

Sposdb podtaczenia Instrukcja

Instalacja elektryczna, przesytanie danych,
uruchomienie, diagnostyka, dalsze informacje

Projekt, konfiguracja, parametryzacja, test dziatania,
dalsze informacje

Projekt, konfiguracja, parametryzacja, test dziatania,
dalsze informacje

Projekt, konfiguracja, parametryzacja, test dziatania,
dalsze informacje

Projekt, konfiguracja, parametryzacja, test dziatania,
dalsze informacje

Dane techniczne, instalacja, uruchomienie, diagnostyka,
dalsze informacje

Dane techniczne, instalacja, uruchomienie, diagnostyka,
dalsze informacje

Wybdér kabla enkodera, kabla zasilania i kabla
hybrydowego, akcesoria, dane techniczne, podfaczenie

443039

443270

443437

443059

443440

443258

442741

443102
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EtherCAT

oo e o

Komunikacja EtherCAT — SC6, SI6 Instrukcja
Aplikacja CiA 402 —SC6, SI6 Instrukcja
Aplikacja Drive Based (DB) — SC6, Instrukcja

SI6

Aplikacja Drive Based Synchronous = Instrukcja
(DBS) —SC6, SI6

Aplikacja Drive Based Center Instrukcja
Winder (DBCW) — SC6, SI6
Bezpieczenstwo funkcjonalne SX6  Instrukcja

— monitorowanie bezpieczenstwa
napedu przez FSoE

Bezpieczenstwo funkcjonalne SY6 — Instrukcja
STO i SS1 przez FSoE

Bezpieczenstwo funkcjonalne SR6  Instrukcja
— STO przez zaciski
Sposob podtgczenia Instrukcja

Instalacja elektryczna, przesytanie danych,
uruchomienie, diagnostyka, dalsze informacje

Projekt, konfiguracja, parametryzacja, test dziatania,
dalsze informacje

Projekt, konfiguracja, parametryzacja, test dziatania,
dalsze informacje

Projekt, konfiguracja, parametryzacja, test dziatania,
dalsze informacje

Projekt, konfiguracja, parametryzacja, test dziatania,
dalsze informacje

Dane techniczne, instalacja, uruchomienie, diagnostyka

Dane techniczne, instalacja, uruchomienie, diagnostyka,
dalsze informacje

Dane techniczne, instalacja, uruchomienie, diagnostyka,
dalsze informacje

Wybor kabla enkodera, kabla zasilania i kabla
hybrydowego, akcesoria, dane techniczne, podtgczenie

Dodatkowe informacje i zrédta stanowigce podstawe niniejszej dokumentac;ji lub zrédta cytowanych tekstow:

443025

443080

443437

443059

443440

443337

442744

442741

443102

EtherCAT Technology Group (ETG), 2015. ETG.1300: EtherCAT Indicator and Labeling. ETG.1300 S (R) V1.1.0. Specification.

03.07.2015.
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23.10

Symbol wzoru

C

Imax
CmaxPU
CN,PU
Cey

DIA

1max
IlmaxCU
I1N,PU
|

2max

IZmaxPU

IZN,PU
IZPU(A)
IZPU(B)
i’t
Id,ref
|LINE
Ima)(LINE
|minLINE
I

IN,MF

MlBstat
MZN

;
;
;
;
%

%
J
%
Hz
Hz
Hz
Hz

> » »>» » > > >

Nm/N
Nm
Nm

Nm

Maksymalna pojemnos¢ wejsciowa

Maksymalna zdolnos¢ natadowania modutu mocy
Znamionowa zdolnos$¢ tadowania modutu mocy
Pojemnos¢ wtasna modutu mocy

Zmniejszenie pradu znamionowego w zaleznosci od wysokosci terenu w miejscu
zainstalowania

Zmniejszenie pragdu znamionowego w zaleznosci od temperatury otoczenia
Maks. energia wytaczenia na wyjsciu

Efektywnos¢ znamionowa

Maks. czestotliwos¢ wejsciowa

Maksymalna czestotliwosé wyjsciowa

Czestotliwos¢ wyjsciowa modutu mocy

Czestotliwos¢ pola wirujacego przy znamionowej predkosci obrotowej
Czestotliwos¢ modulacji szerokosci impulsu modutu mocy

Prad predkosci zerowej

Maks. prad wejsciowy

Maksymalny prad wejsciowy modutu sterowania

Znamionowy prad wejsciowy modutu mocy

Maksymalny prad wyjsciowy

Maksymalny prad wyjsciowy modutu mocy (w odniesieniu do znamionowego pradu
wyjsciowego)

Znamionowy prad wyjsciowy modutu mocy

Prad wyjsciowy modutu mocy dla osi A

Prad wyjsciowy modutu mocy dla osi B

catka obcigzenia granicznego

Prad referencyjny magnetyzujgcy w uktadzie wspdtrzednych d/q

Prad sieciowy

Maksymalny prad sieciowy

Wymagany prad sieciowy

Prad znamionowy

Prad znamionowy dtawika lub filtra silnika

Prad referencyjny wytwarzajgcy moment obrotowy / site w uktadzie wspétrzednych d/q
Czton catkujacy

Czton proporcjonalny

Wspodtczynnik mocy sieci zasilajgcej

Zadany moment obrotowy lub sita zadana

Moment obrotowy predkosci zerowej

Statyczny moment hamowania hamulca w adapterze silnika (tolerancja +40 %, -20 %)

Znamionowy moment obrotowy na wyjsciu przektadni (w odniesieniu do n,,)
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Minor Nm Moment zatrzymania awaryjnego przektadni na wyjsciu przektadni dla maks. 1000 zmian
obcigzenia

Ms Nm Moment hamowania

Maqiar Nm Statyczny moment hamowania hamulca silnika przy 100°C

M, Nm Dozwolony moment krytyczny na wyjsciu napedu

My Nm Znamionowy moment obrotowy

My s Nm Znamionowy moment hamowania

Ny min’ Predkos¢ znamionowa na wejsciu przektadni

N,y min’ Predkos¢ znamionowa na wyjsciu przektadni

Nieg - Liczba zasilanych regulatoréw napedu

ny min™ Znamionowa predkos¢ obrotowa: predkosé obrotowa podawana dla znamionowego
momentu obrotowego M,

p - Liczba par biegunéw

Pesire W Moc skuteczna w zewnetrznym rezystorze hamowania

Pune w Moc sieciowa

P ks w Moc maksymalna w zewnetrznym rezystorze hamowania

Puior W Moc silnika

P.otavor W Moc catkowita wszystkich silnikéw

Py W Straty mocy

Pycu W Straty mocy modutu sterowania

Ry minks Q Minimalna rezystancja zewnetrznego rezystora hamowania

Do °C Temperatura otoczenia

b max °C Maksymalna temperatura otoczenia

t, ms Czas witgczenia hamulca; przedziat czasu od wytgczenia pradu do osiggniecia
nominalnego momentu trzymajgcego

tys ms Czas zwolnienia hamulca; czas od wiaczenia pradu do catkowitego zwolnienia hamulca

Tu Rok, a Okres uzytkowania

T, ms Czas zdwojenia

toin ms Minimalny czas cyklu aplikacji

T °C Termiczna stata czasowa

Uo/U Vv Napiecie znamionowe przewoddw elektrycznych, wyrazone stosunkiem 2 wartosci:

= U, Wartos¢ skuteczna napiecia miedzy przewodem fazowym a uziemieniem
= U: Efektywna wartos¢ napiecia miedzy 2 przewodami fazowymi

U, \Y Napiecie wejsciowe

Uiy \Y Napiecie wejsciowe modutu sterowania

Ui max \Y Maks. napiecie wejsciowe

Uipy \Y Napiecie wejsciowe modutu mocy

U, Y Napiecie wyjsciowe

Uspy Vv Napiecie wyjsciowe modutu mocy

Uspu,x \Y Napiecie wyjsciowe modutu mocy do potgczenia w obwodzie posrednim (typowe
wartosci: 400 V,. odpowiada 560 V,, 480 V,. odpowiada 680 V)

u \Y Napiecie maksymalne
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Symbol wzoru

UmaxMOT
UMOT
Uof‘fCH

UonCH

Vv

act

V,

set

X

act

Xset

23.11

\Y
\
\Y
Vv
m/min

m/min

Skroéty

Maks. napiecie silnika

Napiecie silnika

Prég wytaczenia tranzystora hamujacego
Prég wigczenia tranzystora hamujgcego
Predkos¢ aktualna

Predkos¢ zadana

Pozycja aktualna

Pozycja zadana

AC
AEH
AWG
BAT
CiA
CNC
CSA
csp
cst
csv
DC
DHCP
DI
DMz
EMC
ETG
EtherCAT
FAT
FSoE
HTL
IE
Klasa IE
lloT

MDevice
NAT
NTP

Alternating Current (prad przemienny)

Aderendhilse (tulejka kablowa)

American Wire Gauge

Battery (akumulator)

CAN in Automation

Computerized Numerical Control (uktad sterowania numerycznego)
Canadian Standards Association

Cyclic synchronous position mode

Cyclic synchronous torque mode

Cyclic synchronous velocity mode

Direct Current (prad staty)

Dynamic Host Configuration Protocol (dynamiczne przydzielanie adreséw IP)
Digital Input (wejscie cyfrowe)

Strefa zdemilitaryzowana

Electromagnetic Compatibility (kompatybilnos¢ elektromagnetyczna)
EtherCAT Technology Group

Ethernet for Control Automation Technology

File Allocation Table (system plikdw)

Fail Safe over EtherCAT

High Threshold Logic (logika wysokiego progu)

International Efficiency (miedzynarodowa efektywnosc)

Klasa efektywnosci energetycznej

Industrial Internet of Things (Przemystowy Internet Rzeczy)
Interpolated position mode

International Protection (miedzynarodowy stopieri ochrony)
Internet Protocol (protokot internetowy)

MainDevice

Nennansprechtemperatur (znamionowa temperatura zadziatania)

Network Time Protocol (protokét synchronizacji czasu)
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Regulator P
PE

PELV
Regulator PI

Regulator PID

PL
pp
PRM
pt
PTC

pv
RCD
RCM
RFC
RoHS
SCCR
SD
SDHC
S/FTP
SF/FTP

SF/UTP

SIL
SNTP
PLC
Ss1
SSI
STO
SubDevice
TCP
TTL
UL
W&S

Proportional controller (regulator proporcjonalny)

Protective Earth (przewdd ochronny)

Protective Extra Low Voltage (bardzo niskie napiecie znamionowe)
Proportional-Integral controller (regulator proporcjonalno-catkujgcy)

Proportional-Integral-Differential controller (regulator proporcjonalno-catkujacy-
rozniczkujacy)

Performance Level (poziom zapewnienia bezpieczenstwa)
Profile position mode

Predictive Maintenance (konserwacja predykcyjna)
Profile torque mode

Positive Temperature Coefficient (termistor o dodatnim wspoétczynniku
temperaturowym )

Profile velocity mode

Residual Current protective Device (wytgcznik roznicowopradowy)

Residual Current Monitoring device (urzadzenie monitorujgce prad réznicowy)
Request For Comments (prosba o komentarze)

Restriction of Hazardous Substances (ograniczenie substancji niebezpiecznych)
Short Circuit Current Rating (odpornos¢ na zwarcie)

Secure Digital (memory card) (bezpieczna cyfrowa karta pamieci)

Secure Digital High Capacity (memory card)

Screened/Foiled Twisted Pair (skretka ekranowana siatkg lub folig)

Screened Foiled/Foiled Twisted Pair (skretka ekranowana siatka i folig lub skretka
ekranowana folig)

Screened Foiled/Unshielded Twisted Pair (skretka ekranowana siatka i folig lub
skretka nieekranowana)

Safety Integrity Level (poziom nienaruszalnosci bezpieczenstwa)
Simple Network Time Protocol (prosty protokét synchronizacji czasu)
Programmable Logic Controller (programowalny sterownik logiczny)
Safe Stop 1 (bezpieczne zatrzymanie 1)

Serial Synchronous Interface (interfejs szeregowy synchroniczny)
Safe Torque Off (bezpieczne wytaczanie momentu)
SubordinateDevice

Transmission Control Protocol (protokdt sterowania transmisjg)
Transistor-Transistor Logic (logika tranzystorowo-tranzystorowa)
Underwriters Laboratories

Wake and Shake
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241 Doradztwo, serwis, adres
Chetnie stuzymy pomocg!

Na naszej stronie internetowej mozna znalez¢ liczne informacje i ustugi zwigzane z naszymi produktami:
http://www.stoeber.de/en/service

W celu uzyskania blizszych lub indywidualnych informacji prosimy o kontakt z naszym dziatem wsparcia technicznego:
http://www.stoeber.de/en/support

Pomoc techniczna:
Tel. +49 7231 582-3060
systemsupport@stoeber.de

Zamawianie urzadzen zamiennych:
Tel. +49 7231 582-1128
replace@stoeber.de

Catodobowa infolinia serwisowa:
Tel. +49 7231 582-3000

Nasz adres:

STOBER Antriebstechnik GmbH + Co. KG
Kieselbronner Stralle 12

75177 Pforzheim, Niemcy

24.2 Panstwa opinia jest dla nas wazna

Niniejsza dokumentacja zostata sporzadzona zgodnie z naszg najlepszg wiedza. Jej celem jest efektywna pomoc w uzyskaniu
i poszerzaniu wiedzy na temat naszego produktu.

Panstwa sugestie, opinie, zyczenia i konstruktywne uwagi pomoga nam w zapewnieniu oraz zwiekszeniu jakosci naszej
dokumentacji.

Aby skontaktowac sie z nami w tych sprawach, prosimy o przestanie wiadomosci na adres:
documentation@stoeber.de

Dziekujemy za pomoc.
Zespot redakecyjny STOBER
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24.3 Oddziaty na catym Swiecie

Nasze oddziaty zlokalizowane w ponad 40 krajach zapewniajg profesjonalne doradztwo i wsparcie:

STOBER AUSTRIA
www.stoeber.at

+43 7613 7600-0
sales@stoeber.at

STOBER FRANCE
www.stober.fr
+33 47898 91 80
sales@stober.fr

STOBER ITALY
www.stober.it
+39 02 93909570
sales@stober.it

STOBER KOREA
www.stober.kr
+82 10 5681 6298
sales@stober.kr

STOBER SWITZERLAND
www.stoeber.ch

+41 56 496 96 50
sales@stoeber.ch

STOBER TURKEY
www.stober.com

+90 216 510 2290
sales-turkey@stober.com

STOBER USA
www.stober.com
+1 606 759 5090
sales@stober.com

STOBER CHINA
www.stoeber.cn
+86 512 5320 8850
sales@stoeber.cn

STOBER Germany
www.stoeber.de
+49 7231 582-0
sales@stoeber.de

STOBER JAPAN
www.stober.co.jp
+81-3-5875-7583
sales@stober.co.jp

STOBER SWEDEN
www.stober.com

+46 702 394 675
neil.arstad@stoeber.de

STOBER TAIWAN
www.stober.tw
+886 4 2358 6089
sales@stober.tw

STOBER UK
www.stober.co.uk
+44 1543 458 858
sales@stober.co.uk

415



Glosariusz STOBER

Glosariusz

100Base-TX

Standard sieci Ethernet, oparty na symetrycznych kablach miedzianych, w ktérym urzadzenia sg podtaczone do switcha
za pomocag skretki miedzianej (skretka ekranowana, klasa jakosci CAT 5e). 100Base-TX to nastepna wersja technologii
10Base-T, obejmujaca jej wtasciwosci z mozliwoscia transmisji z predkoscig 100 Mb/s (Fast Ethernet).

Analiza czestotliwosci
Metoda badania, jak czesto okreslone zdarzenia wystepujg w pewnym okresie lub ktére sktadowe czestotliwosci i w
jakim stopniu wystepujg w sygnale.

Bezpieczenstwo

Termin oznaczajgcy ochrone i bezpieczeristwo komponentéw i systemdw w zakresie poufnosci, integralnosci i
dostepnosci.

Bezpieczne zatrzymanie (Safe Stop 1, SS1)

Zgodnie z normg DIN EN 61800-5-2: metoda zatrzymania PDS(SR). W przypadku funkcji bezpieczenstwa SS1 urzadzenie
PDS(SR) wykonuje jedna z nastepujacych funkcji: a) aktywacja i sterowanie hamowaniem silnika w okreslonych
granicach i aktywacja funkcji STO, gdy predkos¢ obrotowa silnika spadnie ponizej okreslonej wartosci granicznej
(5S1-d), lub b) aktywacja i monitorowanie rampy hamowania silnika w okreslonych granicach oraz aktywacja funkcji
STO, gdy predkos¢ obrotowa silnika spadnie ponizej okreslonej wartosci (SS1-r), oder c) aktywacja hamowania silnika i
aktywacja funkcji STO po okreslonym opdznieniu (SS1-t). SS1(-t) odpowiada w tym przypadku zatrzymaniu
sterowanemu czasem wg |IEC 60204-1, kategoria zatrzymania 1(-t).

Cykliczny test redundancji (CRC)

Metoda wyznaczania wartosci kontrolnej danych, aby méc zidentyfikowac btedy podczas transmisji lub zapisywania.

Czas miedzy dwoma wiaczeniami sieci

Ustawiony czas miedzy dwoma operacjami wtaczenia.

Czas pomiaru

Rejestracja obrazu, zdarzenia lub dZzwieku na odpowiednim nosniku. W kontekscie Scope wyswietlenie obliczonego
czasu trwania pomiaru. Obliczenie odbywa sie na podstawie wielkosci pamieci, czasu prébkowania i skonfigurowanych
kanatow.

Czas probkowania

W przetwarzaniu sygnatow jest to czas, po ktérym sygnat analogowy ( nazywany réwniez sygnatem ciggtym) jest

ponownie probkowany, czyli mierzony i przeksztatcany na sygnat dyskretny.

Czas roztadowania obwodu posredniego

Czas do momentu roztadowania kondensatorow obwodu posredniego na tyle, aby mozliwa byta bezpieczna praca przy
urzadzeniu.
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Czas wyzwalacza wstepnego

Udziat czasu pomiaru przed wyzwalaczem, definiujagcy moment rozpoczecia pomiaru Scope.

Czton catkujgcy

Czton regulatora o dziataniu catkujgcym, ktory dziata poprzez catkowanie w czasie odchylenia regulacji na zmienng

sterujaca z waga przez czas zdwojenia: im dtuzej wystepuje odchylenie regulacji, tym silniejsza jest reakcja.

Czton proporcjonalny

Czton wzmocnienia regulatora o dziataniu proporcjonalnym: im wiekszy ten czton, tym wiekszy jest wptyw na zmienng
sterujaca.

Dtawik wyjsciowy

Zadaniem tego typu dtawika jest redukcja prgdéw o wysokiej czestotliwosci w przewodach elektrycznych, aby
zwiekszy¢ odpornos¢ na zaktdcenia oraz niezawodnos¢ systemdw napedowych. Dtawiki zmniejszajg skoki pragdu na
wyjsciu regulatora napedu wskutek pojemnosci przewodu. Umozliwig one stosowanie dtuzszych kabli zasilania oraz

zwiekszenie zywotnosci silnika.

Dogtebna obrona

Zgodnie z normga DIN EN IEC 62443-4-1 jest to sposdb obrony systemu przed kazdym konkretnym atakiem przy uzyciu

kilku niezaleznych metod.

Dokumentacja zwrotna

Jest to plik tylko do odczytu, odczytany z regulatora napedu, ktdry poza konfiguracjq regulatora napedu zawiera
réwniez pamiec¢ btedéw. Plik ten stanowi migawke w momencie przerwania potaczenia pomiedzy komputerem a

regulatorem napedu. Zawarte w nim informacje stuzg do diagnostyki oraz realizacji zgtoszen serwisowych.

Domena broadcastu

Uktad logiczny urzadzen sieciowych w sieci lokalnej, ktory poprzez broadcast dociera do wszystkich urzadzen w sieci.

Dyskretna transformacja Fouriera (DFT)

Odwzorowuje sygnat dyskretny w okresowym, dyskretnym spektrum czestotliwosci. W DriveControlSuite do pomiaru
Scope mozna zastosowac transformacje Fouriera. Spektrum pomiaru pokazuje wszystkie wystepujgce czestotliwosci.

Amplituda czestotliwosci to jej czestotliwosé.

Elektroniczna tabliczka znamionowa

Serwomotory synchroniczne s3 wyposazone zazwyczaj w enkodery absolutne, ktére udostepniajg specjalng pamie¢. W
pamieci tej jest zapisana elektroniczna tabliczka znamionowa, tzn. wszystkie gtéwne parametry danego modelu oraz
specjalne wartosci mechaniczne i elektroniczne. W przypadku wspotpracy regulatora napedu z serwomotorem
synchronicznym i enkoderem absolutnym po nawigzaniu potgczenia online nastepuje odczyt elektronicznej tabliczki
znamionowe;j i przestanie wszystkich danych silnika. Na podstawie tych danych regulator napedu okresla

automatycznie odpowiednie wartosci graniczne.
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Fail Safe over EtherCAT (FSoE)

Protokét do transmisji danych zwigzanych z bezpieczenstwem poprzez sie¢ EtherCAT, przy uzyciu mastera FSoE i
nieokreslonej liczby urzadzen slave FSoE (tzn. urzadzen posiadajgcych interfejs Safety over EtherCAT). Protokot ten
umozliwia realizacje bezpieczenstwa funkcjonalnego poprzez EtherCAT. Protokdt FSoE oraz jego implementacja

posiadajg certyfikat TUV i spetniajg wymagania SIL 3 zgodnie z norma IEC 61508.

Formowanie

Srodek ochrony regulatoréw napedu. W przypadku dtuzszego przechowywania warstwa tlenku kondensatoréw
wchodzi w reakcje z elektrolitem. Ma to wptyw na wytrzymatosc¢ elektryczng i pojemnosé. Przed uruchomieniem nalezy
odbudowac dielektryk w kondensatorach.

Funkcja okna

Funkcja pomocnicza do minimalizacji przecieku widmowego przy transformacji Fouriera.

Kanat (Scope, Multiaxis Scope)

Pamiec zarezerwowana w DriveControlSuite do zapisania sygnatu. W czasie pomiaru Scope mozna zapisywac

jednoczesnie do 12 kanatow.

Kaskada regulacji

Model ogdlny struktury regulacji z komponentami, takimi jak regulator pozycji, regulator predkosci i regulator pradu.

Konfiguracja kanatéow

Zrédto danych mierzonych za pomoca kanatu/przez kanat/w kanale. Moga to byé na przyktad parametry przesytane w

kanale cyklicznej komunikacji w magistrali lub moze to by¢ parametr mierzony jednym kanale pomiarowym.

Kwantyzacja

Konwertowanie sygnatoéw analogowych na liczby i wielkosci mierzalne. W tym celu sygnaty analogowe sa regularnie
odczytywane i przy kazdym prébkowaniu wartos¢ napiecia jest przeksztatcana na wartosc cyfrowa. Sygnat analogowy

moze by¢ wyrazany wytacznie w skonczonej liczbie sygnatéw cyfrowych.

Limited broadcast IPv4

Rodzaj transmisji w sieci z IPv4 (Internet Protocol Version 4). Jako cel podawany jest adres IP 255.255.255.255.

Zawartos¢ transmisji nie jest przekazywana przez router i dlatego jest ograniczona do witasnej sieci lokalne;j.

Macierz obcigzen

Zapisanie rozktadu czestotliwosci predkosci i momentéw obrotowych wystepujacych na wyjsciu motoreduktora.

Model i%t

Model obliczeniowy do monitorowania termicznego.
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Multiaxis Scope

Narzedzie analityczne DriveControlSuite z interfejsem graficznym. Umozliwia utworzenie zsynchronizowanych
pomiaréw Scope w kilku regulatorach napedu lub osiach, aby zmierzy¢ i pokazaé przebieg czasowy wartosci

parametréw, nazw sygnatéw lub adreséw fizycznych.

Network Time Protocol (NTP)

Standard synchronizacji zegaréw w systemach komputerowych za posrednictwem pakietowych sieci komunikacyjnych.

Protokét wykorzystuje bezpotgczeniowy protokdt transportowy UDP lub potaczeniowy protokét TCP. Zostat on
stworzony specjalnie z myslg o zapewnieniu niezawodnego podawania czasu w sieciach o zmiennym opdznieniu
pakietow.

Numer MV

Numer zamowionej i dostarczonej wersji materiatowej zapisany w systemie gospodarki materiatowej, tzn. potgczenia

wszystkich komponentéw sprzetowych i oprogramowania.

Numer seryjny

Kolejny numer zapisany w systemie gospodarki materiatowej dla danego produktu, stuzacy do identyfikacji produktu i
danych klienta.

Odpornos¢ na zwarcia (SCCR)

Parametr komponentéw lub podzespotow elektrycznych. Jest on definiowany jako maksymalny prad zwarciowy, ktéry

musi wytrzymac komponent lub system.

Pamiec Scope

Pamiec¢ w regulatorze napedu, gdzie zapisywane sg dane pomiaru Scope.

Parametry systemu

Parametr zdefiniowany przez oprogramowanie sprzetowe. Przyktadem sg parametry do sterownika silnika, do

enkodera lub parametry kaskady regulacji.

Pasek

W kontekscie Scope fragment wyswietlanego pomiaru. Zarejestrowane kanaty mozna przypisywac indywidualnie do
takiego fragmentu.

Poziom nienaruszalnosci bezpieczenswa (Safety Integrity Level)

Zgodnie z normg DIN EN 61800-5-2: prawdopodobienstwo uszkodzenia funkcji bezpieczenstwa. SIL jest podzielony na
poziomy 1 —4 (najnizszy — najwyzszy poziom). SIL stuzy do precyzyjnej oceny systeméw lub systemdw czesciowych pod
katem niezawodnosci funkcji bezpieczenstwa. Im wyzszy poziom SIL, tym bezpieczniejsza i bardziej niezawodna jest

rozpatrywana funkcja.
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Poziom zapewnienia bezpieczenstwa (Performance Level)

Zgodnie z normg DIN EN ISO 13849-1: miara niezawodnosci funkcji bezpieczenstwa lub elementu. Performance Level
jest mierzony w skali od a do e (najnizszy — najwyzszy poziom PL). Im wyzszy poziom PL, tym bezpieczniejsza i bardziej
niezawodna jest rozpatrywana funkcja. Poziom PL mozna przypisa¢ do okreslonego poziomu SIL (poziom

nienaruszalnos$ci bezpieczenstwa). Odwrotne przejscie z SIL do PL nie jest mozliwe.

Predictive Maintenance (konserwacja predykcyjna)

Proaktywny proces konserwacji oparty na statym monitorowaniu i ocenie danych dotyczacych maszyny i procesow.
Celem jest przewidywanie przysztych potrzeb w zakresie konserwacji, a tym samym unikanie awarii i zwiekszanie
efektywnosci konserwacji.

PROFIdrive

Znormalizowany interfejs napedu dla otwartych magistral PROFIBUS i PROFINET. Okresla zachowanie urzadzenia i
procedure dostepu do wewnetrznych danych urzadzenia dla napedoéw elektrycznych w sieci PROFINET i PROFIBUS.
Interfejs ten jest opisany przez organizacje uzytkownikdw PROFIBUS i PROFINET International (P1) i zdefiniowany jako
przysztosciowy standard przez norme IEC 61800-7-303.

PROFINET

Otwarty standard Ethernetowy organizacji uzytkownikdw PROFIBUS e. V. (PNO) dla automatyki.

PROFINET IRT

Metoda transmisji dla proceséw o wysokiej precyzji zsynchronizowanych z taktem w systemie PROFINET 10.

PROFINET RT

Metoda transmisji danych procesowych krytycznych dla czasu w systemie PROFINET 10.

PROFIsafe

Standard komunikacyjny dla normy bezpieczenstwa IEC 61508, ktéry obejmuje zaréwno komunikacje standardowa, jak
i w trybie fail-safe. Standard ten umozliwia niezawodng komunikacje dla otwartych magistral PROFIBUS i PROFINET w
oparciu o standardowe komponenty sieciowe i jest zdefiniowany jako miedzynarodowy standard w normie IEC
61784-3-3.

Przemystowy Internet Rzeczy (IloT)

Podgrupa Internetu Rzeczy (loT), ktdra koncentruje sie w szczegdlnosci na zastosowaniu technologii loT w
Srodowiskach przemystowych, w tym w produkgji, logistyce i innych sektorach. Skupia sie na ulepszaniu proceséw
przemystowych, wydajnosci, automatyzacji i gromadzeniu danych w czasie rzeczywistym. Celem jest optymalizacja

proceséw operacyjnych, ograniczenie przestojoéw i maksymalizacja wydajnosci.
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Regulator P

Typ regulatora, w ktérym wielkos¢ nastawcza jest zawsze proporcjonalna do zmierzonej roznicy regulacji. Oznacza to,
ze regulator reaguje na odchylenie regulacji bez opdZnienia i generuje zmienng sterujaca tylko wtedy, gdy odchylenie
wystepuje. Jest to szybki i stabilny regulator o statym odchyleniu regulacji, ktory sprawdza sie w niekrytycznych petlach
regulacji, w ktérych mozna zaakceptowad state odchylenia regulacji w przypadku wystgpienia zaktécen, np. w uktadach

regulacji ci$nienia, przeptywu, poziomu i temperatury.

Regulator PI

Typ regulatora stanowigcy potfaczenie réownolegte regulatora P oraz regulatora |. Przy odpowiednim zaprojektowaniu
taczy on w sobie zalety obu typow (stabilnos¢ i szybkosé, brak statego odchylenia regulacji), dzieki czemu kompensuje

jednoczesnie ich wady.

Regulator PID

Uniwersalny typ regulatora z cztonem P, | oraz D. Te 3 ustawiane parametry zapewniajg jego elastycznos¢ oraz
precyzyjng i dynamiczna regulacje, jednak wymagaja duzej réznorodnosci wersji. Tym bardziej nalezy zwréci¢ uwage na
staranne zaprojektowanie, dopasowane dobrze do obiektu regulacji. Obszarem zastosowan tego typu regulatora sg
petle regulacji z obiektami regulacji drugiego i wyzszych rzeddw, ktére wymagaja szybkiej regulacji i nie dopuszczajg
statych odchylen regulacji.

Regulator pozycji

Regulator bedacy czescig kaskady regulacji, zapewniajacy niewielkie tylko odchylenie pomiedzy pozycjg zadang a
pozycjg rzeczywista. W tym celu na podstawie odchylenia regulator ten oblicza predkos¢ zadang i przesyta jg do
regulatora predkosci.

Regulator pradu

Regulator bedacy czescig kaskady regulacji, zapewniajacy niewielkie tylko odchylenie pomiedzy zadanym i aktualnym
momentem obrotowym / sitg. W tym celu na podstawie odchylenia regulator ten oblicza warto$¢ zadang pradu i
przesyta jg do modutu mocy. Regulator posiada czton regulujgcy moment obrotowy / site oraz czton regulujacy
przeptyw magnetyczny.

Regulator predkosci

Regulator bedacy czescig kaskady regulacji, zapewniajacy niewielkie tylko odchylenie pomiedzy predkoscig zadang a
predkoscig rzeczywista. W tym celu na podstawie odchylenia regulator ten oblicza warto$¢ zadanego momentu

obrotowego / sity i przesyta ja do regulatora pradu.

Rezystor hamowania

Rezystor elektryczny, ktdry jest wtaczany przez tranzystor hamujacy, aby w przypadku wyzszych energii hamowania
chroni¢ elementy elektryczne przed uszkodzeniem poprzez ograniczenie napiecia obwodu posredniego. W rezystorze

energia hamowania, ktéra wystepuje czesto tylko krotkotrwale, jest zamieniana na ciepto.

RFC

Proponowane i publikowane standardy internetowe, ktére sg sprawdzane przez Internet Engineering Task Force (IETF)

jako organizacje budujaca konsensus w celu promowania dyskusji i ewentualnego ustanowienia nowego standardu.
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Réznicowy (HTL/TTL)

W kontekscie transmisji sygnatéw jest to metoda transferu sygnatéw z mozliwie jak najwieksza tolerancjg na
zaktécenia, rowniez przy wiekszych odlegtosciach transmisji. Transmisja odbywa sie za pomoca pary przewodow
sygnatowych, zamiast jednego przewodu sygnatowego. Jednym przewodem jest przesytany sygnat faktyczny, a drugim

przewodem sygnat odwrdocony.

Safe Brake Control (SBC)
Zgodnie z normg DIN EN 61800-5-2: Funkcja bezpieczerstwa zapewniajgca bezpieczne sygnaty wyjsciowe do
sterowania zewnetrznymi hamulcami.

Safe Direction (SDI)

Zgodnie z norma DIN EN 61800-5-2: Funkcja bezpieczenstwa, ktéra zapobiega niezamierzonemu ruchowi watu silnika.

Safe Stop 2 (SS2)

Zgodnie z normg DIN EN 61800-5-2: metoda zatrzymania PDS(SR). W przypadku funkcji bezpieczenistwa SS2 urzadzenie
PDS(SR) wykonuje jedna z nastepujgcych funkcji: a) aktywacja i sterowanie hamowaniem silnika w okreslonych
granicach i aktywacja funkcji SOS, gdy predkos¢ obrotowa silnika spadnie ponizej okreslonej wartosci granicznej lub b)
aktywacja i monitorowanie rampy hamowania silnika w okreslonych granicach oraz aktywacja funkcji SOS, gdy
predkos¢ obrotowa silnika spadnie ponizej okreslonej wartosci lub c) aktywacja hamowania silnika i aktywacja funkcji
SOS po okreslonym opdznieniu. Ta funkcja bezpieczenstwa odpowiada kontrolowanemu zatrzymaniu zgodnie z norma
IEC 60204-1, kategoria zatrzymania 2.

Safe Torque Off (STO)

Zgodnie z normg DIN EN 61800-5-2: metoda zatrzymania PDS(SR). W przypadku funkcji bezpieczenstwa STO do silnika
nie jest doprowadzana energia, ktéra moze powodowac obrét (lub ruch w silniku liniowym). PDS(SR) nie dostarcza do
silnika energii, ktéra moze wytworzyé moment obrotowy (lub site w przypadku silnikéw liniowych). STO to
najwazniejsza funkcja bezpieczenstwa zintegrowana w napedzie. Odpowiada ona niekontrolowanemu zatrzymaniu wg

normy DIN EN 60204-1, kategoria zatrzymania 0.

Safely Limited Increment (SLI)
Zgodnie z normg DIN EN 61800-5-2: Funkcja bezpieczenstwa, ktéra zapobiega przekroczeniu przez wat silnika
okreslonego limitu przyrostu pozycji.

Safely Limited Speed (SLS)
Zgodnie z normg DIN EN 61800-5-2: Funkcja bezpieczenstwa, ktéra zapobiega przekroczeniu przez silnik okreslonego
limitu predkosci.

Samoczynne roztadowanie

Proces pasywny powodujacy roztadowanie kondensatorow, nawet jesli nie jest podtgczony zaden odbiornik

elektryczny.
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Scope

Narzedzie analityczne DriveControlSuite z interfejsem graficznym. Umozliwia utworzenie pomiaru Scope w regulatorze
napedu, aby zmierzy¢ i pokazac przebieg czasowy wartosci parametréw, nazw sygnatéw lub adreséw fizycznych. Nazwa

pochodzi od klasycznych urzadzen pomiarowych typu oscyloskop (ang. scope).

Simple Network Time Protocol (SNTP)

Uproszczona wersja protokotu NTP (Network Time Protocol). Struktura tego protokotu jest identyczna jak w przypadku
protokotu NTP. Klienci SNTP moga wiec réwniez uzyskiwaé czas z serweréw NTP. Gtdwna rdznica polega na
algorytmach uzywanych do synchronizacji czasu. Podczas gdy w przypadku protokotu NTP synchronizacja czasu odbywa

sie zwykle za pomoca kilku serwerdw czasu, w przypadku protokotu SNTP uzywany jest tylko jeden serwer czasu.

single-ended (HTL/TTL)

Sygnaty elektryczne sg przesytane przez napiecie zmieniajace sie w odniesieniu do statego potencjatu odniesienia.

Strefa zdemilitaryzowana (DMZ)

Specjalnie kontrolowana sie¢ znajdujaca sie pomiedzy siecig zewnetrzng (Internet) a siecia wewnetrznga. Stanowi on

rodzaj strefy buforowej, ktéra oddziela sieci od siebie poprzez $ciste zasady komunikacji i zapory sieciowe.

Szablon

W kontekscie oprogramowania do uruchamiania DriveControlSuite szablon do programowania graficznego. Taki
szablon mozna wybra¢ w oknie projektowania dla sterownika urzadzenia, komunikacji (magistrala obiektowa) lub

aplikacji w okreslonej wersji.

Termistor PTC

Termistor, ktérego rezystancja zmienia sie wyraznie wraz z temperaturg. Gdy PTC osiggnie okreslong znamionowa
temperature zadziatania, rezystancja wzrasta gwattownie wielokrotnie do kilku kiloomoéw. Ze wzgledu na uzywanie
potréjnych termistorow PTC, jeden termistor monitoruje jedng faze uzwojenia silnika. Przy 3 termistorach

monitorowane sg zatem wszystkie 3 fazy, co zapewnia skuteczng ochrone silnika.

Tryb synchroniczny

Ruch synchroniczny poszczegdlnych osi w systemach wieloosiowych.
Wartos¢ i’t

Kryterium krétkotrwatego przeciazenia.

Warunek wyzwalacza

Zdarzenie wyzwalajgce impuls lub przetaczenie.

Wskaznik zywotnosci

Wartos¢ dla obliczonej zywotnosci motoreduktora.
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Wytacznik

Wytaczniki ograniczajgce prad do ochrony silnika lub rozrusznika. Gwarantujg one bezpieczne wytgczenie w przypadku

zwarcia i chronia odbiorniki i instalacje przed przecigzeniem.

Wytgcznik nadpradowy

Specjalny wyfacznik chronigcy instalacje elektryczne przed przecigzeniem i zwarciem. Jest uzywany szczegdlnie do
zabezpieczania poszczegdlnych zyt lub kabli. Wytacznik ten ma rézne charakterystyki wyzwalania (A, B, C, D), dzieki

czemu nadaje sie do wszystkich obszaréw zastosowania w przemysle i budownictwie.

Wyzwalacz

Uktad lub funkcja programowa, ktéra po wystgpieniu okreslonego zdarzenia wyzwala impuls lub przetgczenie.

Wyzwalacz wstepny

Udziat procentowy czasu pomiaru przed wyzwalaczem, definiujgcy moment rozpoczecia pomiaru Scope.

Zapora sieciowa

Urzadzenie zabezpieczajace sie¢, ktdre monitoruje przychodzacy i wychodzacy ruch sieciowy i decyduje o dopuszczeniu
lub zablokowaniu okreslonego ruchu w oparciu o zestaw zdefiniowanych regut bezpieczenstwa. Opiera sie na sprzecie,

na oprogramowaniu lub na kombinacji obu tych elementow.

Zatrzymanie awaryjne

Doprowadzenie energii do napeddéw maszyny, ktére moze spowodowac niebezpieczng sytuacje, musi zostac
natychmiast przerwane bez stwarzania innych zagrozen (kategoria zatrzymania 0) lub sterowane w taki sposdb, aby

niebezpieczny ruch zostat zatrzymany jak najszybciej (kategoria zatrzymania 1).

Zfacze

Element do podtfaczania i odtgczania przewoddw. Czesci taczace sg ustawione odpowiednio poprzez potgczenie
ksztattowe czesci wtykowych, unieruchomione w sposdb roztaczalny sitg sprezyny (styk) i czesto zabezpieczone

dodatkowo przed roztgczeniem za pomoca srub.
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