SYSTEM DESIGNER TOOL
(SDT)

Deutsch

Band 1

Schmidhauser | advanced drive solutians

System Designer Tool

Programm-Versionen 3.5, 3.6, 3.7
Handbuch: 26. April 2006

System Designer Tool Band 1.doc Seite 1 von 78



Inhaltsverzeichnis

1 VERWENDUNGSZWEGCK ...ttt ettt e ettt e s eaea e s sttt e e s e bae s s ssaeessssbeessasbeaesssaessssasenesansensssases 5
1.1 AUFBAU UND FUNKTIONEN 1eiiiiiiiiittteetieeeeeiisrereeeeseasissssssesssessassssssessssssmsssssssssesssnssssesssssssnsssssssssesssnsssses 7
1.2 BENUTZEREBENEN UND ZUGRIFFSBERECHTIGUNG .....cccuuttieiieeeeeiiatrreeeesesssesssseeesesssssssssesssesssassssssseesseanns 8

121 Benutzerebene "BedienperSOnal” ..o s 8
1.2.2 Benutzerebene " InNbetriebnahmeteChNIKEr" ..........oooeeiieieee et 8
123 Benutzerebene " ApPPliKatioNSINGENIEUI™ .........ccooiiiiriieiet e 8

2 INSTALLATION UND BETRIEBSAUFNAHME TOOL ...ttt 9
2.1 MINIMALE ANFORDERUNGEN AN DEN PCi. ..ottt ettt eesaban e e e e e e 9
2.2 INSTALLATION «.uutttttetieeeeesttteseeeeeeesastaseessesssaasssseeeseessasssssesseesesasasbbsseeeseessaasbaaeeeseessansssbeeeseessasnsbnneeesenaes 9
2.3 [ S I e = U= Y 1 =TS 9

231 ProgramMEUPOALES. ......ccveieece ettt s re st s be e ae s e e e e e se e tesbeereeneeaeenee e eneees 9
232 Datenbank-UPAALES........cueruerierieriiieseeeeeee st sre e e et e e se e e e esaeseeseesaesreeneeneeneeneeneenes 9
233 [5G 12100 LU0 = S S 9
2.34 [ LR CSE DT 1 (<1< 1 10
2.4 SYSTEM DESIGNER TOOL AUFSTARTEN ....cciiiiitttttiteeetiesiusteeseesseasisssssesssssssssssssessssssssssssssssessssssssees 10
241 PASSWOIT BINGEDEN ...ttt ettt bbb e bt b e se bt b e bt b e ene s 10
2.4.2 MAINEENANCE MOUE........eeiei ettt e ettt e e ettt s st e e s et e e s s eabeeessabeeessasseessassesessseeessaseesssanes 11
2.5 BEDIENUNG UND ANZEIGEN ..eiiiiiiiiiuttieieeesieiisisseesssssisssssseesssssassssssssssssssssssssssssssasssssssssssssssssssssessseanns 12
251 Einteilung der Fenster - Einstellung der FensterkreUzen............covoeieeeieie e 12
252 Anzeige- UNd BediENEEMENTE........c..oii e e s 13

3  ANTRIEBSSYSTEM KONFIGURIEREN ...oooioeiee ettt ettt e e et e e s st e e s senan e s sanneas 14

31 SERVOTYPWAHLEN ...tttttttieeeeectteteee e e e e tibbsseeseesesebbsseeseeessassassaeseeessasssbbaaeeaeseesassbssseeseessasssssenssesssasssrrns 15
311 FEStIEgEN dES SENVOTEOIEIS......o ittt sttt et esr e te s beebeere e e ensenneneas 15
312 Kommunikationsverbindung herstellEn ... 15
313 Drehgeber auswahlen (Motorrickfihrung / Feedback)..........ccvovvvveiieeieree s 15
314 Y o1 (o = (U T VLY=o < o 15
315 Getriebe / SPINAEl dEfINIEIEN.......ooiee s 16
316 LaSE BINGEIDEN ...t b et ene s 16
317 Fuhrungsgeber definieren (Master FEedback)..........coviieiiiiiiiiiiieeeeee e 16
318 Programm AUSWENTEN ..........coui ittt ettt e bbb b e e e e e e eneas 16
319 Servo Konfiguration DESEALIGEN. ..ottt e e 16
3.1.10  Servokonfiguration iN REGIEr [adEN ........c.ccveieiiiice e e 16

3.2 SYSTEMKONFIGURATION IM PC ABSPEICHERN .....cccttvtiiiieeiiiiirieeteeeseaiissseeessssssssssssessssssssssssssssesssnssssnes 16

3.3  OFFNEN BEREITS BESTEHENDER KONFIGURATIONSDATEIEN [¥.SDT] cvvcveviiiieececreretsiseseesessesessssssnenenens 16

N O N Y IO L€ T 1O L ] TR 17
4.1 IMIOTORKATALOG ..utttetieeiieiutrereeeeseasisreeeessseasasasssesassasasssssesssssaaasbssesssesssasssssesseesssasssrasseeessassssrrnseessensns 17
4.2 DREHGEBERKATALOG. ...eeceutteeeiitteeeeaitseeesesseeesssseessassssssssssssssassssseassessssassesssasssseaassessssssssesasssssessssesessssenes 17

5 INBETRIEBNAHME SERVO MIT STANDARDPROGRAMM "MANUAL OPERATION".......... 18
51 BEDIENUNG UND EINGABE . ....cciiiiiiiitttiit e e e ee ettt e e e s e e setbetseassessebbatsessessseabasaseesesssassastssesesssessasberneesseesas 18
5.2 STATUSANZEIGEN .....uutteiiieeeeeesteteeeesessesseseesessssassasseessesssassastesseasssassssesssassessassasssessssssssssssssesesssassssrns 19
53 PROGRAMMBEHANDLUNG ...vttiiieiiiiiittteieeeseeistsssesssssssssssssesssessessbssssssssssassssssssessssasssstesssessssssssrenseesseasas 19
54 REFERENZFAHRTEN (HOMING) ...utttettstestesttaueeueeseesaessessessessesseseesssssansesssssessessessssssnsssssssessessessessesnsessans 20

ST SO 1YY 1AV N I K R 21
6.1 SELBSTKONFIGURATION 1tttieiiieitutteeeeesessiisssseessesssaassssesssesssassssssssesssasssssssessssssssssssessssssnssssesssesssassssses 21
6.2 o7 N AL = 0 1 =R 21
6.3 ZUWEISEN DER LOGISCHE BUSVERBINDUNG.........cictttttietieeiiiiusieeeeesssaiissssseesssssssssssssessssssssssssesssesssnssssses 22
6.4 MANUELLES DEFINIEREN EINER KOMMUNIKATION ...eiiiiuteeeietreeeeeseeeeeisseeesesseeeesssessssssssssssessssssssssssssees 23
6.5 DEFINITION EINES CAN BOARDS. ... .uviieiitieeectteeeeeiteee e eetee e s eteeeeetaeeesasaeesssseeesssaesssseeesaesseeesasenessnens 23

6.5.1 (OF A N B 1 4 A< TSR 23
6.5.2 (@72 NI 2o TSR 24
6.6 DEFINIEREN VON NEUEN BUSVERBINDUNGEN ....ccteiiiiiittetiieeeesieistesressesssesssssssssesssesisssssssessssssssssssesssssins 24

System Designer Tool Band 1.doc Seite 2 von 78



6.6.1 SElEKETION AES BUSLYPES: ....vvcveeuiiieiie ettt et seete sttt st et e s besaeebeena e st e e etestestesteeneensenneneens 25

6.6.2 KONfigUration ES BUSSES........ciuiiiiiiiiecieieesie sttt e e e et e e ese e e enaesaesaesnesnenneeneeneeneenes 25
6.6.3 EiNStellen der BaUArate.........cocviiiieiieieeieite ettt sttt e ene st neenens 25
6.7  DOWNLOAD VON SOFTWARE (FIRMWARE) IN DEN SERVOREGLER.......ciutittrresreereereeseessessessessessensesseeseens 26
6.7.1 Vorgehen (Methode ,, SErVO-FENSIEN™ ) ....c.eouiiiieiiierieie e 26
6.7.2 Vorgehen (Methode ,, SCan-BUuS-FENSLEr™ ) ..o 26
6.7.3 Auswahl der Komponenten fir den DOWNIOAU. ..........cooeiiireneinee e 26
6.7.4 Export als Outfile Download Image (ODI-Datel) .........cccouererereieneneeeeeeie e 27
6.8  ZUWEISUNG VON OBJIEKTEN ...uutiteiiteeteesteaseesseesseessessseaassssesssesseaaseasseassessssssssssssssesssesasesnsssssssesssesnsesns 28
6.8.1 Process Data ODJECE (PDO).......couiiuiiieieeieie ettt sttt se e e e seesaesbesbesse e e eneeneeneas 28
6.8.2 o LU 1= B O 7= o PSPPSR 28
KONFIGURATIONSERWEITERUNGEN ......cooiiiiiiesiesie ettt nee e 29
7.1 NEUE KONFIGURATIONSDATE ....teuteutetetestesseeseessessesseasessessessesssessensasessessessessesssssesessessessesssssessnensessens 29
7.2  ERSTELLEN EINER DRIVE UNIT UND IHRER KOMPONENTEN. ......cetetiteriestiniesieeseeseene e sne s sieeeenennens 29
7.3  ALLGEMEINE HINWEISE ZUR PARAMETER- UND VARIABLENEINGABE.......cctiteiieieiesiestesiesiesieeeeeennens 30
74 MANUELLE EINGABE VON IMOTORDATEN .....ceitteitttiteateaeeaseesseesteeseensesssesseesseessesssesssssnsessessesssesssesssenns 31
74.1 NOMINAI PAr@MELEI'S .....eviivieceie ettt ettt ettt e st e et e e ete st e saeeeaeesbeebeenbeenseesaesreesreas 31
742 S o= 1 oo TSRS RSUR PR 31
74.3 RESITICHIONS. ... ettt sttt e et e et e s beesbeesbeesseeaseeneeeaeeeaeesseenbeenteennesneesrnesteas 31
744 (=T o et o] o USSR 32
75  ROTORLAGERUCKFUHRUNG (DREHGEBER, FEEDBACKSENSOR) ...cevivitestestesueesessesseeseeseessessesseseseeseens 33
75.1 Eingabe VON GEDENUALEN.........ccueiiiiiecececeee sttt sttt st st e reere e e ennesneneas 33
7.6 ROTORLAGE ...ttt etttk ettt h bbbt e et e e ae e e b e e e b e e bt e b e ea bt e e st e R e e e be e e be e ab e e et e et enn e eneeaneeneenneans 34
7.6.1 L0 000 0 = o RSSO 34
7.6.2 010 oo oo o = 11 1= 1 o o SRS 34
1.7 ZWEITER DREHGEBER.....ccutitiieiiteesreereesressnesseesseesmeessessseseesseeaseeaneesnesaneasnesmeesseesneeaneanesnnesnneaneenneerenns 35
7.7.1 EiNGabe KENNOALEN .......ccieecece st s e et esaesae s resreere e e eneeneeneas 35
7.7.2 BELITEDSAITEN ...ttt et b e e e e a e e a e et e eae e ae e be e be e beenreeaaesreeareas 35
7.7.3 Zweiter Drehgebereingang fur Encoder als Master&ingang...........covveveereneenesienesenieeseseene 35
774 Zweiter Drehgebereingang als Schnittstelle fir Puls- / Richtungssignale..........ccocoveneeicncenn 35
REGELUNGSSY STEM ..ottt sttt sttt sttt sttt bt b ettt et sttt bt ene 36
8.1 STROMREGLER......ctttttteeiteeteateaeeateaaueaateasteaseeaseesaeesbeeabeeseaaeeeaeeeae e bt e mbeeabeeabeeseeab e e abeebeeneeannesnneebeanbeenbeans 36
8.11 RNV S (0 04 = 1= OSSP 36
8.1.2 S S N ao IS 1o 14 = o = OSSR 36
8.2 KASKADENREGELUNG ......uttteeteeteesteassesssesseesseesseaaseassesasesseeaseaaseaaseeaseasseaseeaseesbeenbeeseannesnneaneenneenneenneans 37
8.2.1 RNV TS Vo = = o = 1 o 37
8.2.2 Reglereinstellung der Kaskade. ...........ccveieeiiniie st 38
8.3  ZUSTANDSREGELUNG (FUR DREHZAHL UND LAGE) ...eiveiteeteeteeieieseesieseessessesseeseeseessessessessessessessesssesenns 39
831 Prinzip der ZUStandSr@gEIUNG .......cveeiiiieiiiieite et 39
8.32 Reglereinstellung mit ZUSEANAr@QIEY ........c.oiiriiiiirieiiereeer et 39
833 Empirisches Vorgehen zur Regler@inStelluNng .......c.ccvveieiiiieiiceseeese e 41
8.4 SYSTEMOPTIMIERUNG. .. .ceuutiuttauetateaateateasseassesssasseesseaaseaseaassaseeaaeaaseanseanseasseaseesbeeabeeaseaneesnnesaeeaseaabeeseans 43
8.5  FELDREGLER (VOLTAGE LIMITER) ..ctttttsttsutaueaueeeeaeseessessessesseseesssssasessessessessessesssnssssessessessessessesnsessen 44
(@SN I TP P RSN 45
9.1 BEDEUTUNG DER OBJEKTE ....ceutteutteuteessesseesseesseessessseasessseassesseeaseasseassesssesssesssessesssesssssnsssnsssesssesssesnsenns 45
911 (0 o L= = S o ST 45
9.12 (@ o= 241 { 10 | PSSR 45
0.2 OBJIECT DICTIONARY ..eutttiitesitetteit et sttt eie e e ss bbbt b e e e e s s e s e b e bt eb e e bt e he e s e e e et e st e e bt nb e st ebe e e e e e nnen 45
921 Object DIcCtionNary OBJEKLE ........cciieieieceee e e et sreesaeneenaennens 45
9.2.2 ElectroniC Data SNEEL EDS........cco ittt sttt nnene s 46
9.3 FIRMWARE-SPEZIFISCHE OBJIEKTE ....tteuttattesteesteesteesteesesseesseesseasseesseansesssesssessesssesssesssesnsesnssssesssesssesssenns 46
931 Objektliste Firmare OBJEKEE ...........oi i 46
9.32 Wichtige Firmware-ODJEKIE. ......c..oi i 46
94 DIREKTE OBJEKTZUGRIFFE MIT DEM SY STEM DESIGNER TOOL ..ot 47
0.5 SKALIERUNG . ...t ttetteeiteeatee it ettt e ete e bt e bt esbeeasesheesaeeshe e eae e e e e aeeeae e eRe 2 b e e m b e em b e eabeeheeeb e e abeebeeneeennesaeeabeanbeenneans 47
95.1 Die Wichtigsten SKalIErTEN WEITE.........ccviieie ettt st sre e 47
9.5.2 Darstellung der POSITION (LAGE)........ceeeeieeieiiesieitecteeteeeesesee e sre e re s e ess s eaesnestesresresse e e enseseeneas 48
953 Fremdbestimmte SKAlTErUNGEN.........ccviieeee ettt st re e ennesneneas 48

System Designer Tool Band 1.doc Seite 3 von 78



10 OBJEKTTABELLE (OBJECT TABLE) ...ttt e 49

10.1  DARSTELLUNG DER OBJECT TABLE ...cuviieiiteieeeteeeeeetteeeeeteeesesseessesseeesesssesssssssssasssssesansessssssesesassenesannes 49
10.2  ANZEIGE UND BEDIENELEMENTE ...veeiiitieeieutieeeseeeesesseeesesesessssssssaasssseassssssssssssssasssssessssesssssssssasssessssses 49
10.2.1  Wahl der ObjEKIgIUDPE .. v eueeeetereesteeieeteeseeseesteseestestesseesesseeseeseessessessesseeseeseeseessessessessessensenseensessens 49
10.2.2  Upload / Download VON OBJEKIEN...........coiiiiiiiieieie e 50
O T @ 1= = 1 = 1Y 1= 51
11 SPEICHERN VON PARAMETER UND PROGRAMMEN ....ooiiiiie e 52
I S = T = @) V74 = =2 O 52
1111 Vorgang INitialiSierung SErVOIr@GIEN .........cccieiirerieeieeiieee ettt see b nesse e e neeneens 52
11.1.2  Vorgang Abspeicherung Applikation Parameter (SW-RESEL)........ooviereririee e 52
11.1.3  Vorgang Abspeicherung Programme und Parameter als Default Setup.........cccoeevveiecieieciiennens 53
11.2  DURCHFUHRUNG SWRESET riiiiiiiiiiitiiii e ettt e ettt e e e s e et b e e e e e e s e e saabbaeeeesseasassbaseeessessanbbaneeeeseanas 54
L1183 HW-RESET .o b bbb 54
12 FREI KONFIGURIERBARESBEDIEN- UND ANZEIGEFENSTER ......ccoveiiiiiee e 55
12.1 BEDIENUNG DER ELEMENTE ..uviiiiouteeeiitteeeeeiseeeeesseeesessessssssssssssssssaassssesassessasssssassssssssssssssssssssssssessssnes 55
12.2 KONFIGURATION DES BEDIEN- UND ANZEIGEFENSTERS ...vveiiiiiieiitteiieeeseesissteesesssessissssssessssssissssssessesnns 55
N S o 1 1 =T 1< o OO 56
A O 4 1< ¢ (010 (= IR 56
1223 EINQADEFEIUE ...t b ettt bbb eenae e 57
A N 0V [ 1< = (o L= USRS 57

13 [N € N[ 1 = 58
13.1 FEHLERMELDUNGEN UND STORUNGSBESEITIGUNG .....cccuuvvieiieeiiiiiutrerieesseaiissseeeesssesssssssssessssssssssssessseanns 58
13.2 VORGEHEN BEI DER FEHLERBEHEBUNG ........ccittttittieeiiiiitteeeeesssasisssesseesseassssessesssssssssssssesssssssssssssessssanns 58
1321 FENIEQUITLIEIUNG ...ocveceiceceeeee ettt sttt s tesbe e b e e seese e s e tessesbesbesneeneennensennens 58
13.2.2  AUSIESEN AES FENIEITYPS . .uveiiieieestis et ee ettt sttt e e saestesreenennenneenaennens 58
13.3  MISCELLANEOUS (DIAGNOSE FUNKTIONEN) ...ccuteiteteseessessesseeseeseessessessessessessessssssessessessessessessessesseensenes 59
134 TRACE —AUFZEICHNEN VON OBJIEKTEN .....uvviieiteeeeiisreeeeeiseeessisseesssssseesssssesssssssssssssssssssssssssssssessssssssssnes 60
R R © i [T LT I = Vo <R 61
R © 0| 1T 0 TSI =1 < PO 65

14 EXPORT UND IMPORT VON VERSCHIEDENEN DATEN ..ottt 66
14.1 BEDIENUNG DES EXPORT-FENSTERS. .. utitiiiiiiiiittieiieesiiiisteeseessessissssssesssessssssssesssssssssssssesssssssssssssessseasns 66
14.2 BEDIENUNG DES IMPORT-FENSTERS ...uutiiiiiiiiiiitiiiiie e i ieiitteis e e s s eesibbesseessessssbbaesesssssssssbasseessssssssssssasseasas 66
14.3  FORMATE UND DATEITYPEN Luttiiiiiiiiiiiutteetieeiiiitsteeseesssasssssssessssasssssssesssssssssssssessssasssssssesssssssssssssessssanns 66
Tt R = B (LU = 0 o o OSSR 66
14.3.2  Control Task Program, Motion Control Program ..........ccccceeeeeieseseeieeieeseese e eeeseesne s 66
R R I I = o: (o g [l D = = TR 1< P 66
14.3.4  Trace Configuration and Data (erst ab VErsion 3.7) .....cccvevevereveseseseeeeseesese s sseeeeae s 66
14.35 Trace Data and gnuplot Script (erst ab Version 3.7, nur EXPOIt) .......cceveeeverieveseseseseeieeseneens 67
14.3.6  Trace Data and Matlab Script (erst ab Version 3.7, nur EXPOrt) ......cccceveerenenenenneneneseseee 67

AN N L 7N 12 68
OBJECT DICTIONARY CANOPEN.......cooiitttiiiieeiieiitteeteeeeeesitteereesseasisteseeasseasiabbasteesssssassbesseassssssssssssesssssssssrrsseess 68
DATEIFORMAT ,, TRACE CONFIGURATION AND DATA" (SDT-VERSION 3.7) .eciiiiirierienieeiieeeie e e 71
HERSTELLER VON CAN KARTEN L..ttttiiiiiiiiiittttiee e e e s eeitsteessesseesassbessesssssssbbsssessssssassssssessssssasssssssssssssassssressessseains 73
THEORIE ZUSTANDREGLER MIT REGELSTRECKENMODELL ...uvvvviiiiiiiiitierieeseesiisssseessessssssssssssssssssssssssssssssassnnnes 74
REGLERSCHEMA ..eiiiiiiiittett e e e e ettt e e e e e s st bbb s e e e e e e s easaba b e eeeeeseassabbaaeeeeseasasbbaaeeaeeee s s b babeeeeeeasaasbabeseeeessasnbbaneeaeseasan 75
NN 0 =5 GOSN 7
SYSTEMHERSTELLER (SERVOREGLER UND SYSTEM DESIGNER TOOL)...ccveiiiieiieitesresseeseeseesiesrestessesseeseseeneesnens 78

System Designer Tool Band 1.doc Seite 4 von 78



1 Verwendungszweck

Verwendungszweck

Das System Designer Tool SYSTEM DESIGNER TOOL ist ein universelles PC-Softwarepaket fir die
Konfigurierung, zur Parametrisierung und zur Programmierung von Antriebssystemen und ermdglicht
dazu eine Online-Interaktion mit der Software im Servoregler.
Das SYSTEM DESIGNER TOOL bietet im Wesentlichen folgende Funktionalitéat, auf die Uber
verschiedene Benutzerebenen zugegriffen werden kann:

Inbetriebnahme

Applikationserstellung

Komponentenpflege

Servo Konfigurieren

wms Kap. 3

|

Antrieb konfigurieren und
parametrisieren

Katalog

Mnom

Inom

J

Kap. 4

Erfassen der Daten von
Systemkomponenten in
Auswabhltabelle (Motor,
Drehgeber, Getriebe, etc.)

Manual
Operation

Kap. 0

Inbetriebnahme einer Servoachse
mit Standardprogramm

System Designer Tool Band 1.doc

Seite 5 von 78




Verwendungszweck

Motion Control
Control Task Band 2

IF InputR01=1 Goto Stop
IF AIN1>100 goto Alarm

Modifikation des Standard-
Programms oder Erstellen von
eigen Motion Control- und
Uberwachungsprogrammen

Trace

Kap.13.4

Aufzeichnen und Darstellen von
Soll- und Istwerten der
Regelkreise mittels Oszilloskop
(Trace) . Damit kann das
Regelverhalten des Geréates auf
einfache Art analysiert und
optimiert werden.

Objekte (Object Table)
Kap 9

Lese- und Schreibzugriffe auf die
Variablen bzw. Objekte zur
Laufzeit erlauben den direkten
Eingriff in das Gesamtsystem
zur Ubergeordneten Optimierung
oder Uberwachung.

Schnittstelle

-

Austausch von Daten via DDE
oder DLL-Schnittstelle. Das
SYSTEM DESIGNER TOOL
kann auch tUber TCP/IP Protokoll
in Ubergeordnete
Steuerprogramme eingebettet
werden.

Systemhersteller
kontaktieren

System Designer Tool Band 1.doc
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Verwendungszweck

1.1 Aufbau und Funktionen

Das SYSTEM DESIGNER TOOL bezieht die Daten einerseits aus einer Datenbank, welche alle vom
Hersteller unterstiitzen Hardware- und Softwarekomponenten sowie Applikationsprogramme
(Funktionen) enthalt.

Im Weiteren sind bereits erstelle Projekte in Systemdateien ( *.sdt ) abgelegt, welche Informationen
Uber bereits friiher erstellte Konfigurationen, Programme und Parameterséatze enthalten.

Bei Betriebsaufnahme kdnnen diese wieder geladen werden. Bei erstmaliger Inbetriebnahme eines
Reglers miussen diese Daten aus den Katalogen des SYSTEM DESIGNER TOOLs entnommen
werden. Die Daten fiir die Komponentenkataloge kdnnen von Motoren- und Geberhersteller liber die
Eingabemasken eingegeben werden, damit die Parametersatze auf Mausklick zur Verfigung stehen.

Mit Hilfe dieser Daten und aus der direkten Eingabe von Parameter- und andern Werten in die
Eingabemasken beeinflusst das SYSTEM DESIGNER TOOL die Steuerprogramme im Servoregler.
Beispielsweise werden Parameterwerte skaliert und in die entsprechenden Objekte geschrieben oder
ausgelesen, Steuerbefehle und Bewegungsprogrammen werden kompiliert und in einer komprimierten
Form dem Regler zur Ausfiihrung tibergeben. Wird das SYSTEM DESIGNER TOOL als
Applikationsinterface oder als Bediengerat eingesetzt, so tbernimmt es die Kommunikationsaufgaben.

Bearbeitung von

Reglerparameter
Programmen
Aufzeichnungen
Inbetriebnahme

Kataloge

Outfiles Trace - Motorenparameter

- Geberparameter

Firmware - Messung
Parameter
Programme Firmware

- Arten
- Versionen

Applikationsprogramme

- Standard Programm
[Manual Operation]
- eigene

~_

SDT-Dateien
enthalten frihere

- Einstellungen
- Programme
- Aufzeichnungen

Abbildung 1
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1.2 Benutzerebenen und Zugriffsberechtigung

Verwendungszweck

Uber verschiedene Benutzerebenen kann auf folgende Funktionalitat zugegriffen werden.

Definition von verschiedenen Benutzerebenen, zugeschnitten auf die erforderliche Funktionalitat fur
den jeweiligen Anwender. Der Zugriff wird durch ein Passwort geregelt.

Benutzerebene

Funktionalitat

Bedienpersonal

Inbetriebnahme-
techniker

Applikations-
ingenieur

Bedienen des
Antriebsystems

Benutzen des Bedien- und
Anzeigefenster

Benutzen des Bedien- und
Anzeigefenster

Benutzen des Bedien- und
Anzeigefenster

Inbetriebnahme
Optimierung

Eine bestehende Konfiguration
unverandert neu laden (z.B.
nach Gerate-Austausch)

Parametrierung der Regler,
Motoren und Sensoren.

Parametrierung der Regler,
Motoren und Sensoren.

Konfigurieren des
Antriebssystems

Konfigurieren von ganzen
Antriebseinheiten, bestehend
aus mehreren Antriebsachsen
an verschiedenen
Bussystemen.

Konfigurieren von ganzen
Antriebseinheiten, bestehend
aus mehreren Antriebsachsen
an verschiedenen
Bussystemen.

Konfigurieren des
SYSTEM DESIGNER
TOOL

Erstellen eines spezifischen
Bedien- und Anzeigefensters

Erstellung von
Applikationsprogrammen

Programmierung von
Bewegungsablaufen (Motion
Control) und
Steuerprogrammen (Control
Task)

Bearbeiten der
Objekttabelle

Nur die fixen Objekte
bearbeitbar

Fixe und gemappte Objekte
bearbeitbar

121

Benutzerebene "Bedienpersonal”

Erlaubt die Bedienung von vorkonfigurierten Systems mit Hilfe vorbereiteten System — Dateien (*.sdt),
welche vom Applikationsingenieur erstellt wurden.
Die Inbetriebnahme und Bedienung mit Hilfe des Standardprogramms (Default) ist beschrieben in
Kapitel 5 Inbetriebnahme Servo mit Standardprogramm "Manual Operation”.

1.2.2 Benutzerebene

"Inbetriebnahmetechniker"

Erlaubt zusatzlich die Erstellung von Systemkonfigurationen sowie die Parametrisierung von
Servoachsen. Als Ausgangsbasis kann sowohl das Standardprogramm als auch ein auf Stufe

Applikationsingenieur vorbereitetes Programm dienen.

123

Benutzerebene "Applikationsingenieur”

Auf dieser Stufe werden Applikationsprogramme erstellt. Dazu stehen die Funktionalitat "Control Task"
fur Steuerprogramme und die Funktionalitat "Motion Control" fiir Bewegungsprogramme zur
Verfigung. Nebst diesen Werkzeugen hat der Applikationsingenieur tUber die Objekttabelle Zugriff auf

Spezialfunktionen.

System Designer Tool Band 1.doc
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Installation und Betriebsaufnahme Tool

2 Installation und Betriebsaufnahme Tool

2.1 Minimale Anforderungen an den PC:

Prozessor: PC mit 80486 Prozessor oder hoher

Speicher: min. 16 MB RAM

Harddisk: min. 20 MB

Bildschirm / Grafikkarte: min. 256 Farben, Auflésung min. 800 x 600 VGA
Serielle Kommunikation: RS232 COM Port oder CAN-Adapter

Diverses: Tastatur, Maus

Betriebssystem: Microsoft Windows (95, 98, NT, 2000, XP)

2.2 Installation

Die Installation des SYSTEM DESIGNER TOOL kann direkt ab CD erfolgen. Werden die Dateien aus
dem Internet bezogen, sollen sie zuerst auf der Festplatte in einem beliebigen Verzeichnis
abgespeichert werden.

Setup.exe starten

Installationspfad in Dialogfenster bestatigen, oder einen anderen gewinschten Pfad eingeben.
Standard-Installationspfad ist innerhalb des Windows-Programmverzeichnis (z.B. ,Programme*
oder ,Program Files") folgender: ,.System Designer Tool\System Designer Tool 3.x.x.x“, wobei die
»X" durch die Versionsnummer ersetzt werden.

Das SYSTEM DESIGNER TOOL wird automatisch auf dem PC installiert. Auf der Arbeitsflache
erscheint eine Ikone, Uber welche das Programm gestartet werden kann.

Im Startmeni unter Programme wird ein Ordner erstellt, von wo aus das SYSTEM DESIGNER TOOL
mit Mausklick gestartet oder de-installiert werden kann.

2.3 Pflege, Updates

2.3.1 Programm-Updates

Verbesserungen und Korrekturen fur das SDT-Programm werden gegebenenfalls als Patch oder als
komplette Installation den Kunden abgegeben. Anleitungen zu deren Installation werden mitgeliefert.

Es kénnen mehrere Komplett-Installationen (verschiedene Versionen) auf einem PC vorhanden sein.

2.3.2 Datenbank-Updates

Die Eigenschaften der unterstitzten Servo-Gerate und deren Firmware (Software) sind in einer
Datenbank abgelegt. Neue Gerate- und Firmware-Typen und -Versionen erfordern ein Datenbank-
Update. Dieses wird den Kunden in Form einer Datei namens S200.mdb (mehrere MB gross) zur
Verfligung gestellt. Diese soll die im Installationsverzeichnis vorhandene gleichnamige Datei ersetzen
(Schreibschutz deaktivieren).

2.3.3 Katalog-Updates

Eigenschaften der unterstitzten Motoren und Drehgeber sind in einer andern Datenbank abgelegt.
Diese kann ebenfalls updated werden, in Form einer Datei namens Catalog.mdb. Diese soll die im
Verzeichnis ,Catalogs” innerhalb des Installationspfades vorhandene gleichnamige Datei ersetzen.

Achtung: Wurden eigene Erganzungen des Katalogs vorgenommen, so kénnen diese nicht ohne
weiteres mit dem Update zusammengefiihrt werden. Je nach Situation ist es fur den Kunden oder
Wiederverkaufer sinnvoller, die selber unterhaltene Katalog-Datei zu verwenden, nicht diejenige des
Herstellers.
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Installation und Betriebsaufnahme Tool

Es ist jederzeit moglich, durch Eingabe der Daten direkt im System Designer Tool, einen Motor oder
Drehgeber zu konfigurieren und betreiben, der nicht im Katalog hinterlegt ist.

2.3.4 Hilfe-Dateien

Je nach Installation werden mehr oder weniger Hilfedateien mitgeliefert, diese befinden sich alle im
Verzeichnis ,Help* innerhalb des Installationspfades. Bei Bedarf kann der Kunde oder Wieder-
verkaufer diese durch eigene oder durch den Hersteller gelieferte Dateien ergénzen.

Gewissen unterstitzten Servo-Geraten und Servo-Firmware sind eigene Hilfedateien zugeordnet. Ist
ein solches Geréat in der Konfiguration enthalten, lassen sie sich im Kontextmen( (Rechtsklick) des
entsprechenden Symbols im Systembaum (siehe 2.5 Bedienung und Anzeigen) unter ,Help
Hardware" und ,Help Firmware" aufrufen. Ist keine Datei zugeordnet oder die entsprechende Datei
nicht installiert, erfolgt eine Fehlermeldung.

Die Zuordnung Gerateversion zu Hilfedatei bzw. Firmwareversion zu Hilfedatei ist fix.

2.4 SYSTEM DESIGNER TOOL aufstarten

Das Programm kann entweder durch Doppelklicken auf die Ikone auf der Arbeitsflache oder via
Startmenu aufgestartet werden. (Intern: ,sdt.exe” ausfuhren.)

2.4.1 Passwort eingeben

Es erfolgt eine Aufforderung zur Eingabe eines
Passwortes. Dabei werden  zwischen 3
Benutzerebenen unterschieden, welche je durch
ein Passwort geschitzt sind. Das Feld ,User
name"“ bleibt leer.

Die Passworte kdnnen beim Systemlieferanten
bezogen werden.

Abbildung 2
Benutzerebene Zugelassener Aktionsbereich Passwort
Anwender - Bedienung des vorkonfigurierten Anzeige- und kein Passwort
Bedienfensters erforderlich
- Maintenance Mode
Fachmann wie Ebene Anwender, zusétzlich: fachmaa
- Parametrierungen (Motordaten, Regler, usw.)
- Aufzeichnung und Visualisierung von Soll- und
Istwerten (Trace Tool)
Applikationsingenieur | wie Ebene Fachmann, zusétzlich: Die Passworte
- Zugriff auf Objektliste und Konfiguration konnen
. . . Systemlieferanten
- Programmierung von eigenen Motion Control- und
. bezogen werden.
Control Task - Funktionen
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2.4.2 Maintenance Mode

Fir den Maintenance Mode ist kein Passwort erforderlich.

Der Maintenance Mode erlaubt den Austausch der Software in einem Servoregler, des sog. Oultfiles.
Das Outfile enthalt die Firmware und alle Parameter fir eine bestimmte Achse. Das vorbereitete
Outfile wird von der Entwicklungsabteilung des Maschinenherstellers fiir eine bestimmte
Achskonfiguration vorbereitet. Dieses Outfile kann nun mit Hilfe dieses Download-Programms in den
vorgesehenen Servoregler geladen werden.

Abbildung 3

Vorgehen:

- System Designer Tool aufstarten
- Vorbereitetes Projekt laden (xxx.sdt)

- Das Maintenance Bedienfenster zeigt die einzelnen Schritte fir den Download auf:
1.

o gk wnN

Servoregler installieren

Kommunikationsverbindung zwischen PC und Servoregler herstellen
Servoregler im Auswahlfenster selektieren
Kommunikationsverbindung anwéhlen

Verbindung prufen mit Klick auf Knopf Check

Outfile in den Servoregler laden mit Klick auf Download

System Designer Tool Band 1.doc
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2.5 Bedienung und Anzeigen

2.5.1 Einteilung der Fenster - Einstellung der Fensterkreuzen

Dateiname —— >

/

Symbolleiste /

Navigations- —

fenster
(Systembaum)

Mentuleiste

Editierfenster

konfigurierbares
Bedien- und —_—
Anzeigefenster

(4 Spalten)

Statusleiste \ T
Schalt-
flachen

Abbildung 4

Installation und Betriebsaufnahme Tool

&

Fenstergrossen
einstellen

T

Check-
boxen

§:

!

Editier-
felder

Hier steht
Text/Logo

T

Anzeige-

felder

Obige Abbildung zeigt die grundsatzliche Bildschirmeinteilung im SYSTEM DESIGNER TOOL und die
Nomenklatur der Beiden- und Anzeigeelemente. Die Grdsse der Teilfenster kann mit Cursor und Maus
den Bedirfnissen des Operators angepasst werden.
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2.5.2 Anzeige- und Bedienelemente

Dateiname Name des Projektes bzw. der System Datei [*.sdt] einer erstellten Konfiguration.
Ein neues Projekt heisst vorerst [unbenannt.sdt]

Menlleiste Nach den Gepflogenheiten von Windowsprogrammen angeordnete Befehle

Symbolleiste Symbole der wichtigsten Menuleistenfunktionen (New; Open; etc)

Statusleiste (unten)

SDT-Systemstatus

Navigationsfenster
(Systembaum)

Der Systembaum zeigt alle vorhandenen Elemente des konfigurierten Systems;
mittels Klick auf + wird der Systembaum um eine Ebene erweitert; Durch
Anklicken eines Elements (linke Maustaste) 6ffnet dessen spezifisches
Editierfenster

Editierfenster

Eingabe- und Anzeigefenster fir selektierte Systemkomponente im
Navigationsfenster;

Weitere Angaben sind auch unter der entsprechenden Rubrik Antriebssystem zu
finden.

Bedien- und
Anzeigefenster

Frei konfigurierbare Felder zur Anzeige und Eingabe von Werten in Objekte

Schaltflachen

Setzt / I6scht ein ausmaskiertes Bit eines Objekts

Checkboxen

Zeigt den Inhalt eines ausmaskiertes Bit eines Objekts an

Editierfelder

Eingabe eines Wortes (2 Bytes) in ein Objekt

Anzeigefelder

Anzeige eines ganzen Objektwertes (ein Wort; 2 Bytes)

System Designer Tool Band 1.doc
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3 Antriebssystem konfigurieren

Nach Eingabe des Passwortes sucht das System Designer Tool nach Kommunikationsverbindungen
und 6ffnet ein Fenster fur den ersten Servoregler (Servol an Drive Unit 1).

Abbildung 5

Festlegen bzw. Auswahl von:

<-- Drehgeber, --> 3.1.3

<-- Motor --> 3.1.4
<-- Getriebe -->3.1.5

<-- Last --> 3.1.6

<-- Master- / Fuhrungsgeber -->3.1.7

Nun hat der Benutzer verschiedene Mdglichkeiten eine Systemkonfiguration zu erzeugen:

Konfiguration erstellen
aus Auswabhltabelle

Neu ?

Konfiguration erstellen bzw.
andern durch manuelle
Eingabe, siehe Kap 3

nein

eine bestehende, friher
erstelle Konfiguration laden

eine neue Konfiguration
festlegen

Abbildung 6

System Designer Tool Band 1.doc

Servo
angeschlossen?

Festlegen des Servoreglers Ubernahme des
aus Auswahltabelle, angeschlossenen Servoreglers

siehe Abschnitt 3.1.1 in das SDT, siehe Abschnitt b)

Festlegen der eingesetzten Systemkomponenten in Auswahlfenster:
Motor 3.1.4, Drehgeber 3.1.3 , Getriebe 3.1.5, Last 3.1.6,

Masteraeber 3.1.7

Neue Konfiguration speichern, siehe Abschnitt 3.1.8
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Antriebssystem konfigurieren

3.1 Servotyp wahlen

Mit dem Konfigurator wir die Servoachse definiert, d.h. die Parameter fur Servoregler, Motor und
Lastkomponenten eingegeben. Dem System Designer Tool bekannte Komponenten und deren
Parameter sind in einer Datenbank hinterlegt; die Auswahl erfolgt tiber die anklickbaren
Auswabhlfenster.

3.1.1 Festlegen des Servoreglers

a) aus Auswahltabelle

Der Geratetyp, die exakte Bezeichnung der Hardware und die Bezeichnung der geladenen Firmware
sind in den entsprechenden Auswahltabellen (Achtung: Rollbalken) anzuklicken.

Geratetyp und Hardwarebezeichnung (siehe Typenschild) sind noch leicht zu identifizieren; fur die
Firmware wird es schon schwieriger; im Zweifelsfalle die jeweils neuste (letzte der Tabelle) anklicken.

b) durch Ubernahme des angeschlossenen Servoreglers in das SDT

Ist ein Servogeréat an einer aktiven Kommunikationsleitung angeschlossen, so kann mit der Scan /
Update Funktion der Bus nach angeschlossenen Systemkomponenten durchsucht und der
gewinschte Servoregler anschliessend in die neue Konfiguration Gbernommen werden. Ein manuelles
Eingeben der Servoreglerdaten erlbrigt sich damit. Details zu Scan finden sich unter 6.2

Vorgehen:

Die gewlnschte Servoachse im Feld Scanned Devices anklicken und mit Taste <-- Create/Replace
als Defined Devices in das System Designer Tool tbernehmen. Es wird automatisch eine neue
Komponente im Navigationsfenster erstellt und aufgefillt.

Alternative: Wenn bereits ein Servo-Objekt erstellt wurde und die Kommunikationseinstellungen (inkl.
Node ID) richtig sind, kann der Rest der Konfiguration im Servo-Fenster mittels Klick auf ,Upload all*
geladen werden.

3.1.2 Kommunikationsverbindung herstellen

Das System Designer Tool sucht nach einem angeschlossenen Kommunikationsports (CAN-Bus,
serielle Schnittstellen wie RS232). Je nach Version von Programmen und Treibern klappt die
automatische Suche nicht immer. Die Kommunikationsports miissen gegebenenfalls von Hand
konfiguriert werden (siehe Kap. 6.4).

Ist eine Verbindung vorhanden, so muss dieser Port dem Servoregler mit seiner
Identifikationsnummer (ID-Nummer) zugeordnet werden. Dies geschieht in den Eingabe- bzw.
Auswabhlfenster Connection / Eingabe Node ID.

Um die Zuordnung Servo zu Node ID zu machen, kann auch der Bus mit SCAN abgesucht werden
(Kap. 6.2). Jedes Gerat kennt seine eigene ID, es ist HW-massig sicherzustellen, dass nicht zwei
Gerate mit derselben Adresse am gleichen Bus sind (Adresseinstellung: typischerweise tber kleine
Wabhlschalter oder Code-Widerstand).

3.1.3 Drehgeber auswahlen (Motorrickfihrung / Feedback)

Mit dem Konfigurator kann dem Servosystem ein Drehgeber aus der Tabelle Feedback zugeordnet
werden. Ist in der Tabelle der angeschlossene Drehgeber nicht gelistet, so ist die Drehgeberart
festzulegen (z.B. Encoder) und anschliessend im Drehgeberfenster (Sensors Feedback) des
Navigators die Geberdaten einzutippen, Kap 7.5.1

3.1.4 Motor auswahlen

Mit dem Konfigurator kann dem Servosystem ein Motor aus der Motortabelle zugeordnet werden. Ist
in der Tabelle der angeschlossene Motor nicht gelistet, so ist die Motorart festzulegen (z.B. SM) und
anschliessend im Motorfenster des Navigators die Motordaten einzutippen, Kap 7.4
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3.1.5 Getriebe/ Spindel definieren

Ist am Motorabtrieb ein Getriebe oder Spindel montiert, so kann dieses in die Systemkonfiguration
tibernommen werden. In die Eingabefelder Gear ist das Ubersetzungsverhaltnis, Wirkungsgrad
einzugeben. Die Eingegeben Daten werden fur eine optimierte Reglung bendtigt.

Damit kann fur die Inbetriebnahme mit den Abtriebsgeschwindigkeiten und der gewiinschten
Abtriebseinheit gefahren werden, z.B. in mm fiir Spindeln. Ist kein Getriebe vorhanden, so werden die
Defaultwerte (i: 1:1, Effizienz: 100%) ibernommen.

3.1.6 Last eingeben

Die mit dem Abtrieb verbundene Last kann, soweit bekannt, eingegeben werden. Sie wird fir die
optimale Regelung bendtigt. Sind die Werte nicht bekannt, so kdnnen Sie zu einem spéteren Zeitpunkt
mittels Hilfsfunktionen ermittelt werden.

3.1.7 Fihrungsgeber definieren (Master Feedback)

Ist das System mit einem Master-Drehegeber ausgeristet, so muss mit dem Konfigurator dem
Servosystem ein Drehgeber aus der Tabelle Second Feedback zugeordnet werden. Ist in der Tabelle
der angeschlossene Drehgeber nicht gelistet, so ist die Drehgeberart festzulegen (z.B. Encoder) und
anschliessend im Drehgeberfenster (Sensors Feedback) des Navigators die Geberdaten einzutippen,
Kap 7.7.1

3.1.8 Programm auswahlen

Aus der Auswahltabelle "Application Programs" das gewiinschte Anwenderprogramm auswahlen:
Keines, eigene, das bereits geladene oder das Standardprogramm "Manual Operation" selektieren.

3.1.9 Servo Konfiguration bestéatigen

Mit Taste Apply die eingegebenen Daten bestétigen. Aus den selektierten Daten werden die
entsprechenden Komponenten fir den Systembaum im Navigatorfenster erzeugt und dargestellt. Die
Eingabedaten kdnnen jederzeit gedndert werden, durch erneutes Apply werden die bisherigen Werte
Uberschrieben.

3.1.10 Servokonfiguration in Regler laden

Mit Download wird die selektierte Konfiguration tlbernommen und in den Servoregler geladen.
Danach kann der Antrieb in Betrieb genommen werden. Fir die Inbetriebnahme mit dem
Standardprogramm "Manual Operation" steht ein eigenes Inbetriebnahme-Fenster zur Verfligung.

Dricken der Taste Manual Operation wechselt direkt auf das Inbetriebnahmefenster.

3.2 Systemkonfiguration im PC abspeichern

Es empfiehlt sich nun, die bisher eingegebenen Daten als neues Projekt aus der Festplatte zu sichern.
Dies geschieht in tblicher Windows-Manier via Menuleiste — Speichern unter — (Save as), wo die
Dateien [name.sdt] in der Ablage Ihrer Wahl gespeichert werden. Es erscheint automatisch die
entsprechende Windows-Maske, wo der Ordner fur das Abspeichern ausgewéhlt werden kann.

3.3 Offnen bereits bestehender Konfigurationsdateien [*.sdt]

Sind aus fruheren Projekten bereits erstellte Dateien [name.sdt] vorhanden, so kénnen diese via
Mentleiste — Datei (File) — Offnen (Open) in bekannter Windows-Art getffnet werden. Mit Klick der
linken Maustaste auf das + Zeichen wird die ndchste Ebene des Systembaums sichtbar.
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4 Catalog Tool

Catalog Tool

Motoren und Drehgeber sind im Katalog Tool hinterlegt. Die Parameter von hinterlegten Komponenten
werden als Datenséatze mit einem Mausklick in die Konfiguration tbernommen, so dass keine Eingabe

erfolgen muss.

Eine Reihe von bekannten Motoren und Drehgebertypen sind bereits werkseitig hinterlegt.
Systemlieferanten kénnen mit diesem Werkzeug ihre eigenen Komponenten hinterlegen.

4.1 Motorkatalog

Nebst Motoren konnen auch Motor-Getriebe-
Kombinationen abgelegt werden.

In der Motortabelle kann auch die Grundeinstellung
der Stromregler abgelegt werden. Sind die Werte
noch nicht exakt bekannt, so ist ein typischer Wert
(siehe ahnlich Motoren) einzugeben. Die exakte
Festlegung kann  spater mit Hilfe der
Reglereinstellungsvorschrift ermittelt und
entsprechend korrigiert werden.

Die Eingabe erfolgt Uber die Eingabefelder fir
Firma (Company) und Motordaten; Bestatigen mit
Apply bewirkt die Ubernahme in die Produktetabelle
(linke Seite)

4.2 Drehgeberkatalog

Zur Eingabe von weiteren Gebertypen in die
Drehgebertabelle steht das sog. Catalog Tool zur
Verfugung, wo weitere Gebertypen definiert und
mit den Daten abgelegt werden.

Die Eingabe erfolgt analog der Motortabelle

System Designer Tool Band 1.doc
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5 Inbetriebnahme Servo mit Standardprogramm "Manual

Operation”

Voraussetzung: Kommunikation und Servo-, Drehgeber- und Motordaten sind konfiguriert.

Mit dem Bedienfenster Manual Operation steht fiir die Inbetriebnahme von Servoachsen eine
Auswahl von Funktionen zur Verfligung. Diese erlauben bei geladenem Standardprogramm eine
einfache und schnelle Inbetriebnahme der Servoregler und bieten Hilfestellung fiir die Optimierung der
Reglereinstellung und Fehlersuche.

Dabei werden die hinterlegten Standardprogramme fur die gewtinschte Betriebsart parametrisiert.
Diese Programme im Control Task (Uberwachung und Steuerung) sowie im Motion Control
(Ablaufsteuerung der Bewegungen) stehen dem Applikationsprogrammierer als Ausgangsbasis flr
seine spezifischen Programme zur Verfigung.

Abbildung 9

Vorgaben
Modus und
Sollwerte

Status- und Fehler-
anzeigen

Bedienfunktionen

5.1 Bedienung und Eingabe
Auswahl und Parametrisierung der gewiinschten Betriebsart durch Auswahl tiber Rollbalkenments

und Eingabefelder:

Bereich

Auswahl und Eingabefelder

Aktion

Rotorlage suchen

Rotor adjustment at next start up

Rotorlagesuche wird jedes Mal ausgefihrt. Ist
erforderlich bei Drehgeber ohne
Kommutierungsinformation (siehe 7.6
Rotorlage)

No rotor adjustment

Keine Rotorlagesuche wird ausgefihrt

Referenzfahrten

Homing 00

Keine Referenzfahrt wird ausgefihrt

Homing 03...63

Selektierte Referenzfahrt wird ausgefihrt

System Designer Tool Band 1.doc
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Betriebsart

Continuous mode

Ein kontinuierlicher Betrieb wird ausgeftihrt

Interpolation mode

Reversing mode

Die selektierte Fahrt wird ausgeftuihrt, dann
zuruick auf Ausgangsposition

Regelungsart

Isogonic speed control loop

Winkeltreue Drehzahlregelung

Position control loop
acceleration motion

Positionsregelung mit Beschleunigungsprofil

Position control loop
jerk motion

Positionsregelung mit ruckfreiem
Beschleunigungsprofil

speed control loop

Drehzahlregelung

torque control loop

Momentregelung

Sollwerte

Speed setpoint

Sollwert fiir Drehzahl

Acceleration Limit

Grenzwert flr Beschleunigung

Deceleration Limit

Grenzwert fir Bremsbeschleunigung

Torque Limit

Sollwert / Grenzwert fiir Moment

5.2 Statusanzeigen
Anzeige der aktuellen Werte von Position, Geschwindigkeit und Strom (Moment)

Anzeige der Eingangssignale an den Klemmen

Anzeige der Statusregister mit allfélligen Fehlermeldungen und Empfehlungen zur

Fehlerbehebung

5.3 Programmbehandlung

Durch die Eingaben wird das hinterlegte Standardprogramm entsprechend parametrisiert und kann so
abgespeichert und ausgefihrt werden.

Schaltknopf

Aktion

Load Programm

Ladt das Standardprogramm aus der Datenbank

Save Programm

Speichert das parametrisierte Programm als
Standardprogramm in der Datenbank

Power Off / On Setzt den Servoregler auf aktiv
Start / Stop Fuhrt das parametrisierte Programm aus
Fault Reset Ricksetzten aus Fehlerstatus (Quittieren)

Save + Reboot

Speichert die eingegebenen Parameter im Servoregler;
Servoregler ist nun bereit fir erneuten Start

System Designer Tool Band 1.doc
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5.4 Referenzfahrten (homing)

Die Referenzfahrt Homing 03 bis Homing 35 entsprechen den Homingmethoden gemass dem
Standard nach CANopen Drive Profile DS402. Die Beschreibung des Standards kann bei www.can-
cia.de bestellt werden.

Die Homing Methoden 46 bis 63 sind herstellerspezifische Methoden.

Bezeichnung Methode

Homing-Art

03, 04 Fahrt zum positiven Referenzschalter, dann zum Index

05, 06 Fahrt zum negativen Referenzschalter, dann zum Index

19...22 Fahrt zum positiven Referenzschalter

32 Fahrt fwd zum Index

33 Fahrt rev zum Index

35 Aktuelle Position ist Referenz

46 47 Fahrt fwd / rev zum Anschlag (Detektion Stromgrenze),
dann zuritick zum Index

62 63 Fahrt fwd / rev zum Anschlag (Detektion Stromgrenze),

dort ist Referenz

System Designer Tool Band 1.doc
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6 Kommunikation

Kommunikation

6.1 Selbstkonfiguration

Nach Aufstarten sucht das System Designer Tool nach aktiven Verbindungen zu Servoreglern. Sind
Schnittstellen vorhanden (CAN-Verbindung oder eine serielle Schnittstellen RS232, RS485), so wird
diese automatisch in das Navigationsfenster tlbernommen.

Beispiel Autokonfiguration:

PC ist mit zwei COM Port und einer

CANcard ausgerustet.

In der Folge kann mit SCAN am gewunschten
Bus nach vorhandenen Geraten gesucht werden

6.2 Scan /Update

Abbildung 10

Ist ein Bus definiert, so ermdglicht diese Funktion das Absuchen der physikalischen Busstruktur nach
vorhandenen Komponenten. Damit lassen sich die angeschlossenen Teilnehmer (Geratetyp, Software
- Version, Node Identifier) identifizieren und als aktuelle Konfiguration tibernehmen. Damit ertbrigt
sich die Erstellung einer Konfiguration. Im Weiteren kann mit dieser Funktion die Systemstruktur mit
der aktuellen physikalischen Struktur vergleichen bzw. aktualisiert werden.

Um eine Scan Operation durchfilhren zu kdnnen, muss eine Busverbindung vorhanden und

konfiguriert sein (Kap: 6.6).

Schaltflachen:

SCAN Der im Fenster rechts ("Scanned Objects ") angeklickte Bus wird abgesucht
(scan), nach aufsteigender Node-1D
Stop Stoppt den Scan - Prozess

-> Firmware Download

Download der SW des markierten Servos im Fenster links (,Predefined
Objects”) in den markierten Servo im Fenster rechts (,Scanned Objects"). Die
HW Identifikation kann nicht geéndert werden.

<- Create/Replace

Upload des markierten Servos im Fenster rechts (,Scanned Objects") in einen
Servo im Fenster links (,Predefined Objects*).

Im Navigationsfenster wird automatisch ein entsprechender Servo eingefligt
oder bestehender ersetzt

Verify

Uberpriift einen je in Predefined und Scanned markierten Servo auf
Konsistenz.
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Das aktuelle Beispiel zeigt unter Predefined Objects ein konfiguriertes System mit einem Bus und 2
Servoregler mit deren Bezeichnung von ID, SW, HW.

Falls am Bus keine Geréte angeschlossen, sind unter Scanned Objects keine Gerate angezeigt.

Abbildung 11

Ergebnis der Scan-Funktion:

Predefined Objects

Scanned Objects

Alle definierten Busteilnehmer geméass
Navigationsfenster

Busteilnehmer, welche durch die Scan-Funktion
detektiert wurden

6.3 Zuweisen der logische Busverbindung

Im nachsten Schritt werden die unter Drive Unit definierten Gerate (Servoachsen) dem oder den
physikalischen Datenbussen zugeordnet (Abbildung 12). Es stehen 125 Node Identifiers pro Bus zur
Verfigung. Mittels Klick auf die Taste Add o6ffnet sich ein Auswahlfester mit den mdglichen

Busteilnehmern, wo die Zuweisung erfolgt.

Alternativ kann diese Zuweisung auch im Servo-Konfigurationsfenster des betreffenden Servos

vorgenommen werden.

Falls keine Drives und Servo definiert sind (bei erstmaliger Inbetriebnahme oder bei neuem Projekt),
sind diese zuerst zu definieren (Kapitel 3) und anschliessend ist diese Zuweisung vorzunehmen.
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Abbildung 12 Herstellen der logischen Verbindung

6.4 Manuelles Definieren einer Kommunikation

Hat das System Designer Tool keine Kommunikationsverbindung gefunden, oder es sind weitere
Schnittstellen (z.B. CAN Interfaces) installiert worden, so sind diese dem System Designer Tool
mitzuteilen.

Durch Klicken mit rechter Maustaste auf Communication kénnen Kommunikations-Komponenten New
Bus, New CAN Board und New Router Client generiert werden (Abbildung 13). Es erscheint jeweils
ein neuer Ordner der betreffenden Komponenten. Mit zweimaligem Klick mit der linken Maustaste

kann die Bezeichnung umbenannt und der applikations-spezifischen Nomenklatur angepasst werden.

\/

Abbildung 13 Neue Kommunikations-Komponente

6.5 Definition eines CAN Boards

6.5.1 CAN-Driver
Nachdem die installierte Karte selektiert wurde, fragt das System nach der DLL-Datei (*.dll).

Eingabe des Pfades der entsprechenden Datei. Diese Dateien werden in der Regel vom Lieferanten
von CAN-Modulen mitgeliefert. Ist die CAN-Karte bereits friiher installiert worden, so kann
normalerweise der Treiber unter C:\CAN\ gefunden werden.
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Abbildung 14

6.5.2 CAN Port

Anschliessend ist die gewilnschte Datenrate der Ports Abbildung 15 (die Anzahl der Ports ist von der
CAN-Karte abhangig) festzulegen. Die max. Datenrate des CAN-Ports wird von der Lange der
Kommunikationsleitungen bestimmt.

Achtung. Die Kommunikation auf Seite Servoregler ist per Default auf 1 MBaud eingestellt!

Andere Einstellung Giber Object Table.

Abbildung 15

6.6 Definieren von neuen Busverbindungen

Unter ,New Bus' (Abbildung 13) ist die Art des gewlinschten Kommunikationsbusses (Bus Type) und
das Kommunikationsprotokoll (Protocol) festzulegen. z.B. 19'800 Baud
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6.6.1 Selektion des Bustypes:

CAN-Bus

Selektion von Typ und Protokoll aus der Auswahlliste:

Das Beispiel zeigt die Selektion von CAN Bus als einen
New Bus und Selektion von CANopen als
Kommunikationsprotokoll.

Abbildung 16

RS-485-Bus
Selektion von Typ und Protokoll aus der Auswahlliste:
Das Beispiel zeigt die Selektion von RS 485 bus als

New bus und Selektion von CANopen als
Kommunikationsprotokoll

Abbildung 17

6.6.2 Konfiguration des Busses

Als Erstes muss dem selektierten Bus ein Port zugewiesen werden, Bei CANbus ein Port der
CANCcard, bei RS485 ein Port des PC, z.B. COM1

Abbildung 18
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6.6.3 Einstellen der Baudrate

Unter der lkone B Port bzw. kann die gewiinschte Baudrate der Ports auswahit
werden. Die gewahlte Baudrate muss mit der entsprechenden Einstellung auf dem anderen
Busteilnehmer Ubereinstimmen. Einstellung der Baudrate des Servoregler tiber Object Table.

6.7 Download von Software (Firmware) in den Servoregler
Das Laden von Software in den Servoregler ist erforderlich:
a) Fur ein SW-Update, eine neue Version der Servoregler-Software (outfile)

b) Fir das Abspeichern von Motion- und Control Task-Programmen und Parametern im nicht-
flichtigen Speicher des Servoreglers. Dabei werden diese Daten in die Reglersoftware
eingebettet und gesamthaft im nicht-flichtigen Speicher abgelegt.

Details Uber das Abspeichern von Parametern und User-Programmen siehe 11 Speichern von
Parameter und Programmen.

6.7.1 Vorgehen (Methode , Servo-Fenster")

Die bequemste Art, einen Download zu machen, ist die Schaltflache ,Download all* im Servo-
Konfigurationsfenster der betreffenden Achse. Siehe auch Abschnitt 3 bzw. 3.1.10.

Hinweis: Treten wahrend dem Download Fehler auf und reagiert das System Designer Tool nachher
nicht mehr richtig auf Eingaben, so kann haufig Abhilfe geschaffen werden, indem das unten gezeigte
Scan-Bus-Fenster gedtffnet wird und dort ,,Stop*“ angeklickt wird.

Unterschiede der beiden Methoden: siehe Schluss des Abschnittes 6.7.3 Auswahl der Komponenten
fur den Download.

6.7.2 Vorgehen (Methode , Scan-Bus-Fenster*)
Diese Variante bietet mehr Auswahlmdglichkeiten, siehe ndchsten Abschnitt.

Unter Predefined den gewlinschten Bus und Servoregler (HW und SW auszuwéhlen (Abbildung 19).
Nach Aufruf der Download-Funktion (mit dem Knopf -->) erscheint eine Auswahltabelle "Program
Selection”, in welcher festgelegt wird, ob werkseitige Standardprogramme (Factory Defaults) oder die
eigenen Programme (Customized Defaults) in den Servoregler geladen werden sollen (Abbildung 20).
Der Ladevorgang dauert einige Sekunden (mit CAN-Bus) oder ein bis zwei Minuten lber eine RS-485
Verbindung.

Abbildung 19
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Auswahl der Komponenten fur den Download

Kommunikation

Selektion fiir werkseitige (Factory Defaults) oder eigene Programme/Parameter (Customized
Defaults). Die geladenen Daten werden im nicht-fllichtigen Speicher abgelegt und bei jedem
Aufstarten des Servoregler in den Arbeitspeicher geladen.

Komponente | Control Task Motion Control Parameter Values
Auswabhl
Factory Werkseitiges Control Werkseitiges Motion Werkseitige
Defaults Task Program Control Program Grundeinstellung
Customized Unter Control Task Unter Motion Control In die Eingabefenster fur
Defaults erstelltes und erstelltes und kompiliertes | die einzelnen

kompiliertes Programm,
siehe Handbuch SDT
Band 2

Programm, siehe
Handbuch SDT Band 2

Subkomponenten
eingegeben Werte. Fur
die einzelnen
Subkomponenten kann
zusatzlich jeweils der
Factory Default oder der
eigene Wert selektiert
werden.

Wird ,werkseitig" gewahlt, so wird die betreffende Komponente direkt aus der SDT-Datenbank
Ubernommen, abhéngig vom Servo-Typ und der Firmware-Version.

Abbildung 20

Folgendermassen wird ein Verhalten genau wie bei ,, Download-Methode Servo-Fenster” (siehe
6.7.1) erreicht: Uberall die Auswahl ,,Customized” wahlen und ,Controllers, ,Sensors" und ,Motor"
aktivieren. Einzig ,,Object Table (yellow marked)" weglassen, wie in Abbildung 20 dargestellt.

In der alten SDT-Version 3.5 werden einige Details des Download-Vorganges intern anders
ausgefihrt. Dies hat zur Folge, dass dort in gewissen Féllen neue Default-Parameter nicht sofort
wirksam werden, sondern die alten Werte vom EEPROM benutzt werden.

6.7.4

Export als Outfile Download Image (ODI-Datei)

Eine ODI-Datei kann verwendet werden, wenn die dem Servo Ubergeordnete Steuerung automatische
Firmware-Downloads vornehmen soll. Genauere Informationen dazu sind beim Hersteller erhéaltlich.

System Designer Tool Band 1.doc

Seite 27 von 78




Kommunikation

Exportieren der ODI-Datei: Mit der rechten Maustaste im Navigationsfenster/Systembaum auf den
Servo klicken, Kontext-Menu ,Export“—,Outfile Download Image (ODI)“. Nach bestimmen von
Speicherort und Dateiname erscheint die Komponentenauswahl wie oben.

6.8 Zuweisung von Objekten

6.8.1 Process Data Object (PDO)

Unter dieser Rubrik werden die Prozessdaten Objekte (PDO) definiert. Uber die COB-ID Nummern
werden die PDO-Empfanger, der PDO-Sender und der Datenaustausch der einzelnen PDO auf dem
Bus definiert. Im Motion Control kann via ein Alias (Name) auf diese COB-ID Nummern zugegriffen
werden. (Beispiele. Trigger-PDO von Servol zu Servo2 und Servo3)

Durch Klicken auf Edit 6ffnet sich ein Eingabefenster, in dem das COB-ID, ein Name und eine
Beschreibung eingegeben werden kénnen.

Abbildung 21

6.8.2 Router Client

Mit Hilfe der Router-Client-Funktion kénnen Messages vom PC/SYSTEM DESIGNER TOOL zu den
Servoregler Uber ein Drittgerat, welches als Router agiert, erfolgen. Die Verbindung PC/SYSTEM
DESIGNER TOOL zum Router kann z.B. eine Ethernet-Verbindung sein, in die das CANopen-
Protokoll eingebunden (packed) wird. Der Router Ubernimmt das unpacking und leitet die Message
Uber den CAN-Bus an die Servogerate weiter und umgekehrt. Je nach Protokollart PC<->Router kann
auf bestehende Module bzw. Sockets zugegriffen werden. In der Regel erfordert eine solche
Konfiguration kundenspezifische Anpassungen an den Protokollen.

Eingaben: Angaben zu Router Adresse und Kommunikationsport
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7 Konfigurationserweiterungen

7.1 Neue Konfigurationsdatei
Mittels Menu ,File“—,New" kann eine leere Datei erzeugt werden. Die aktuelle Konfiguration wird

dabei geschlossen.

Konfigurationserweiterungen

Der systemseitige Systembaum besteht mindestens aus den Komponenten System und
Communication, die mit Mausklick (linke Taste) sichtbar werden. Eine ,Default-Drive-Unit“ kann schon
vorhanden sein. Hinzuftigen erfolgt ebenfalls durch Mausklick (Auswahl rechte Taste).

Abbildung 22

7.2 Erstellen einer Drive Unit und ihrer Komponenten
Die Systemkonfiguration kann mit weiteren Antriebsgruppen (Drive Units) erweitert werden .

Abbildung 23

-
%

Durch Klick auf die rechte Maus-
taste auf ,System“ 6ffnet sich
ein Auswahlfenster fir weitere
Drive Units, die wiederum mit
Servoachsen ausgestattet
werden kdnnen.

—

g
D

\_/

Durch langsames Anklicken mit
der linken Maustaste kann in
Ublicher Windowsmanier die
Bezeichnung umbenannt und
der applikations-spezifischen
Nomenklatur angepasst werden,
z.B. Maschine 1, Achse x, etc.

Jede Drive Unit kann eine oder mehrere Komponenten enthalten. Diese werden in gleicher Weise
erzeugt: Klick mit rechter Maustaste auf ,Drive Unit". Typen von Komponenten:

Servo (Achse)

Blackbox: keine Funktion, reservierter Platz
CAN Node: ein weiterer Busteilnehmer mit anderer Funktion
Auswahl des Geratetypes und der Firmware wie in Kapitel 3.1 Servotyp wéahlen.
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7.3 Allgemeine Hinweise zur Parameter- und Variableneingabe

Zur Ubertragung der Eingabewerte in den Servoregler ist eine funktionierende Kommunikation
erforderlich. Falls noch keine Servoachse in der Kommunikation zugewiesen wurde, jetzt zurlick zu
Kap. 6 Kommunikation und Servoachse mit NODE ID zuweisen.

Fur alle Komponenten erfolgt das Ein- bzw. Auslesen von Werten wie folgt:

Angezeigte Werte der Software kénnen sich von tatsachlichen Werten im Servoregler unterscheiden.
Die Farbe des angezeigten Wertes gibt Auskunft Gber den aktuellen Zustand.

Farbencode der Eingabefelder:

Graue Felder: nur zur Anzeige, keine Eingabe mdglich
Gelbe Felder: Der angezeigte Wert ist nicht sicher in Ubereinstimmung mit dem Wert in

Servoregler

Weisse Felder Der angezeigte Wert ist in Ubereinstimmung mit dem Geratewert
(nach Upload/Uberpriifung oder Download)

Upload / Download vom Kennwerten:

Download von eingegeben Werten vom
SYSTEM DESIGNER TOOL in den Servo

- Upload der aktuellen Werte vom Servo in das
"SYSTEM DESIGNER TOOL"

A- zyklischer Upload der aktuellen Werte vom
Servo in das SYSTEM DESIGNER TOOL in
nebenan definierter Wiederholungsrate

Abbildung 24

Download fir alle Werte des offenen Fensters wird auch ausgefiihrt, wenn bei der Eingabe von
Zahlen die Enter-Taste gedriickt wird.

System Designer Tool Band 1.doc Seite 30 von 78



Konfigurationserweiterungen

7.4 Manuelle Eingabe von Motordaten

Ist der eingesetzte Motor nicht in der Auswahltabelle enthalten, so missen die Motordaten manuell
eingetippt werden. Mausklick im Navigationsfenster auf ,Motor*.

7.4.1 Nominal Parameters

Eingabe der Kennwerte des Motors; die Daten sind im jeweiligen Datenblatt des Motorherstellers
eintragen.

Wichtig:

Es ist der Nennstrom und das dazugehdorige Drehmoment einzugeben; z.B. 1o und Mo aus dem
Datenblatt des Motors. Diese beiden Werte werden zur Berechnung des kt-Faktors
(Drehmomentkonstante) herangezogen und sind fiir eine gute Regelung zwingend notwendig. Das

Massentragheitsmoment des Motors ist ebenfalls einzugeben; dasjenige der zusatzlichen Last im
Folder Load/Friction

Die Pol-Stellen des Position Controllers und des Load and Speed Observers in den Servoregler laden.
Es werden dann die neuen Regelparameter fur die eingegebene Massentragheiten berechnet. Die
Eingabe der Werte in die gelb oder weiss unterlegten Felder und Download drticken.

7.4.2 Scaling

Dieses Fenster existiert nur bis SDT Version 3.5. Ab Version 3.6 ist es in die Object Table integriert
worden. Weitere Informationen zum Thema Skalierung: Kapitel 9.5 Skalierung

7.4.3 Restrictions

Absolute Grenzwerte fur den Motorenbetrieb eingeben. Max.Overload ist eine I’t-Funktion. Der
eingegebene Wert definiert die Dauer, mit welcher der Motor mit der max. Uberlast betrieben werden
kann. Danach wird ein Fehler ausgeldst.

Abbildung 25
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7.4.4 Load/Friction

Eingabe der Last (Massentragheitsmoment J), der angetriebenen Mechanik (fest verbundene
Getriebe, Spindeln, etc.) sowie die Parametrierung der Storgrossenaufschaltung fir Gleit- und viskose
Reibung.

Abbildung 26

Wichtiger Hinweis zum Last-Massentragheitsmoment:

Es durfen nur fest mit der Motorwelle verbundene Massentragheitsmomente eingegeben werden. Eine
verdrehsteife Kupplung kann in den meisten Fallen als starre Verbindung angenommen werden. Im
Zweifelsfall muss ein Versuch entschieden. Uber lange Zahnriemen angetrieben Mechanikteile diirfen
nur bedingt als zusatzliche Massentragheit eingegeben werden, da die Verbindung nicht starr ist!

Die richtige Eingabe des Massentragheitsmomentes ist entscheidend fiir eine optimale und
dynamische Regelung!
Wichtiger Hinweis zur Verwendung der Acceleration Friction:

Bei dlteren Versionen stimmen die angegebenen Einheiten der Acceleration Friction nicht, die
Einheiten sind in Wirklichkeit 2pi*Nms”2/rad, egal was angeschrieben ist. An der Berechnung wurde
nichts geandert.

Dieser Parameter ist normalerweise 0, er kann dazu verwendet werden, ein zuséatzliches Last-
Massentragheitsmoment anzugeben, das in die Berechnung der Vorsteuerung, nicht aber in die
Regelung einfliesst. Dies fiihrt auch bei leicht elastischer Kupplung kaum zu Stabilitatsproblemen.

Das zusatzliche Massentragheitsmoment in kgm”2 (das ist die gleiche Einheit wie Nms”2/rad) ist
durch 2pi zu teilen und hier einzugeben.
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7.5 Rotorlageruckfihrung (Drehgeber, Feedbacksensor)

Verschiedene Servoregler verfligen tber unterschiedliche Gebereingange zur Erfassung der
Rotorlage: Resolver, Encoder, Hallsensoren, SinCos-Geber. Die gewlinschte Betriebsart wird durch
die Selektion des Gebersystems aktiviert. Gewisse Software-Varianten unterstiitzen nur einen Teil der
an der Hardware verfligbaren Gebereingange.

Diese Einstellungen werden erst nach dem nachsten SW-Reset (siehe 11.2) aktiv.
Moégliche Betriebsarten:

Art des Gebers Aufgabe Rotorlageidentifikation

Resolver Lageerfassung und Rotorlageidentifikation nur bei erstmaligem
Kommutierung Inbetriebnahme erforderlich

Encoder mit ABC | Lageerfassung und Rotorlageidentifikation erfolgt automatisch bei

Spuren Kommutierung jedem Aufstarten

Encoder mit ABC | Lageerfassung & Kommutierung. Die UVW | Rotorlageidentifikation nur bei erstmaligem
und UVW Spuren | Spuren werden am Hallsensoreingang Inbetriebnahme erforderlich
od. Hallsensoren | eingelesen

Hallsensoren Kommutierung. Nur Drehzahlregelung Rotorlageidentifikation nur bei erstmaligem
sinnvoll, da Auflésung zu gering fur Inbetriebnahme erforderlich
Positionieraufgaben

SinCos-Geber Lageerfassung und Rotorlageidentifikation erfolgt automatisch bei
Kommutierung jedem Aufstarten

Rotorlage-ldentifikation und Kommutierung: siehe Abschnitt 7.6!

7.5.1 Eingabe von Geberdaten

Fur nicht hinterlegte Gebertypen (Encoder etc.) sind in den Eingabefenstern die Anzahl Impulse pro
Umdrehung und die Art der Kommutierung einzugeben. Bei Ubernahme aus dem Katalog werden die
Daten automatisch eingefllt. Fir Resolver sind keine Angaben notwendig.

Das Fenster ,Second Feedback" wird nur bei Verwendung eines zweiten Drehgebers (siehe Kap 7.7)
verwendet.

Alle diese Einstellungen werden erst nach dem nachsten SW-Reset (siehe 11.2) aktiv.

Abbildung 27
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7.6 Rotorlage

7.6.1 Kommutierung

Damit der Motor durch den Servoregler richtig kommutiert (d.h. fur jeden Rotorwinkel die richtige
Bestromung gewabhlt) wird, muss der Offset zwischen der Null-Lage des Rotors und des Stators
bekannt seien. Die beiden Parameter eps_e_b_ DIFF und eps_e_b beschreiben diesen Offset. Die
Lage der Hall-Sensoren, des Encoders mit Kommutierungsspur und des Resolvers von Motoren sind
oft geometrisch durch die Montage definiert. Somit ergibt sich fur die jeweilige Motorbaugrésse und
Kommutierungsart ein definierter Wert, welcher immer wieder verwendet werden kann. Dieser Wert
kann oft vom Motorhersteller geliefert werden.

Ein bekannter Offset-Wert kann von Hand im Motorparameterfeld des SDT eingegeben werden (ab
SDT-Version 3.6), von dort wird er automatisch in die entsprechenden Objekte Gibertragen.
Anschliessend mittels SW-Reset speichern. (Achtung: gibt man direkt die Objekt-Werte von
eps_e b DIFF und eps_e_b ein, so muss man sich im Klaren dartiber sein, dass deren Bedeutung
nicht fur jeden Drehgebertyp genau gleich ist.)

Ist dieser Wert nicht bekannt, oder sollte eine Uberpriifung dieses Wertes notwendig sein, muss die
Rotorlageidentifikation durchgefuhrt werden, wie sie im folgen Kapitel beschrieben ist. Je nach
Konfiguration (bei Betrieb ohne absoluten Lagegeber) aktivieren die Standard-Programme dieses
vorgehen automatisch nach jedem Einschalten.

7.6.2 Rotorlage-ldentifikation

Diese Routine dient dazu, den Off-Set zwischen der Null-Lage des Rotors und des Stators zu
bestimmen. Auf Grund der Motorkonstruktion kann dieser Wert sich von dem Default-Wert
unterscheiden. Generell gilt folgender Zusammenhang:

eps_e b DIFF =eps_e_b_ DIFF(default) +/- 32768 /p *n

p: Anzahl der Polpaare
n: Laufvariable, 1,2,3,...

Vorgehen fir Identifikation eps_e_b_DIFF
1. Externe Lastmomente / Massentragheitsmomente vom Motor trennen.
2. Gerat aufstarten (Stromversorgung ein)

3. In Objekttabelle: TestReg Bit 3 setzen (Dezimalwert 8 eingeben).
Oder
In SDT Manual Operation: ganz oben Auswahl ,Rotor adjustment at next start up“.

4. Servo starten. Identifikation wird automatisch durchgefiihrt. Anschliessend verhalt sich der Servo
gemass Motion Control Programm.

5. Fur dauerhafte Speicherung:
Servo stoppen und SW-Reset.

Wahrend dem Schritt 4 fihrt der Motor kleine Bewegungen aus. Wenn die Einbausituation dies nicht
erlaubt oder die Last nicht abgekuppelt werden kann, ist die Identifikation nicht mdglich. In diesem Fall
muss ein System verwendet werden, bei dem der Winkel-Offset durch die Montage definiert ist.
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7.7 Zweiter Drehgeber

Gewisse Typen von Servoreglern kénnen ein zweites Drehgebersignal verarbeiten. Details siehe
Servo-Betriebsanleitung.

7.7.1 Eingabe Kenndaten

Die Eingabe der Sensorkenndaten erfolgt in der gleichen Art und Weise wie beim ersten Drehgeber.
Entweder Auswahl aus Tabelle oder Eingabe bei unbekannten Gebertypen.

7.7.2 Betriebsarten

Unterstiutzt werden zwei Betriebsarten, die mittels der Objekte _DriveConfig.06 selektiert werden
(Siehe Kap. 10 Objekttabelle (Object Table))

a) Zweiter Drehgebereingang fur Encoder als Mastereingang (_DriveConfig.06 = 0)
Mit diesem Modus ist ein Betrieb mit einem Fihrungsgeber (oft Master Feedback genannt)
mdglich.

b) Zweiter Drehgebereingang fir Puls/Richtungsschnittstelle (_DriveConfig.06 = 1)
Mit diesem Modus ist ein Betrieb des Servoreglers wie in der Schrittmotortechnik tblichen
Betriebart mdglich.

7.7.3 Zweiter Drehgebereingang fiir Encoder als Mastereingang
Mastereingang mit _DriveConfig.06 = 0 aktiv: (Werkseinstellung)

Drehgeber werden auf die die analogen Eingange A_in 1 und A_in 2 geflihrt. Der Servoregler erzeugt
aus den Signale A+/ A- und B+/B- ein Positionswert, namlich die Objekte _eps_Master.

Der Masterwert kann nun als Leitwert in eigenen Motion Control und Control Task Programmen
ausgewertet werden (siehe SDT 2). In den Standardprogrammen wird dieses Signal nicht weiter
ausgewertet.

Sind keine Drehgebersignale angeschlossen, so stehen in diesem Modus die analogen Eingange zur
Auswertung von Analogsignalen anderer Herkunft zur Verfigung (Werte in den Objekte _ainl; ain2
auslesbar).

7.7.4 Zweiter Drehgebereingang als Schnittstelle flir Puls- / Richtungssignale
Mastereingang mit _DriveConfig.06 = 1 aktiv:

Das Pulssignal (Frequenz) wird auf den Eingang A_in1 und das Richtungssignal auf Eingang A_in2
gefuhrt. Der Servoregler erzeugt daraus ebenfalls ein Positionssignal _eps_Master, welches als
Leitwert in eigenen Motion Control und Control Task Programmen ausgewertet werden kann
(Programmierung eigener Motion Control und Control Task Programmen: siehe SDT 2). In den
Standardprogrammen wird dieses Signal nicht weiter ausgewertet.
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8 Regelungssystem

Die Servoregler sind wahlweise ausgestattet mit einem klassischen kaskadierten PID-Regelsystem
oder mit einem Zustandsregler. Dabei wird wie der Name sagt, der Zustand des Antriebes, also die
Lage (Position) und die Drehzahl im gleichen Zyklus verarbeitet. Mit diesem Regelungsprinzip wird
gegeniiber dem herkémmlichen Kaskaden-System eine wesentlich bessere Dynamik erreicht.

Zum besseren Verstandnis der im Servo eingesetzten Reglersysteme wird in kurzen Zigen auf die
Ublicherweise angewandte Kaskadenregelung eingegangen und anschliessend die Zustandsregelung
erlautert.

8.1 Stromregler
Da der Stromregler bei beiden Varianten als Pl-Regler ausgefihrt ist, wird er hier vorab behandelt.

8.1.1 Prinzip Stromregler

Er empfangt Soll- und Istwerte der beiden Komponenten iq (drehmomenterzeugender Strom,
Wirkstrom) und id (felderzeugender Strom). Der letztere ist in vielen Fallen Null. Die Ausgange des
Reglers sind die Spannungen uqg und ud. Diese werden anschliessend in das Dreiphasensystem
transformiert und auf den Motor gegeben. Beide Komponenten werden durch je einen P- und I-
Parameter bestimmt.

8.1.2 Einstellung Stromregler
Die Einstellung der Stromregler ist von der Charakteristik des Motors abhangig; damit ist es méglich,
bei bekannten Motorgréssen die Einstellwerte rechnerisch zu ermitteln.

Die Statorinduktivitat (Phase zu Phase) und der Statorwiderstand (Phase zu Phase) sind meistens in
den Datenblattern der Motoren aufgefiihrt. Damit lasst sich bereits eine gute Grundeinstellung (ig- und
id-Regler) ermitteln, unter Verwendung der folgenden Formel:

Lpp Lpp: Induktivitat in H Beispiel: 0.5mH
P=—m— Tf: Stromreglerzyklusin s —=2

4 Tf 250 ns

Rpp Rpp: Widerstand in W Beispiel: 1.5W
l=— Tf: Stromreglerzyklusin s —— =6000

4 Tf 250 s

Fur eine exakte Einstellung wird die Verwendung von Trace empfohlen (siehe Kapitel 13.4) Dabei soll
der Iststrom dem Sollstrom angeglichen werden. Zuerst Regelparameter fiir iq, dann typischerweise
dieselben Werte fir id einsetzen.

Hinweise zur PI-Regler-Optimierung: siehe auch 8.2.2 Reglereinstellung der Kaskade.
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8.2 Kaskadenregelung

8.2.1 Prinzip Kaskadenregelung

Leistungs- Umwandlung Elektrik U Mechanik
Endstufe
- w Istwert
Position
I,J
Regler Iq | Istwert
Lageregler Drehzahlregler | Strom
s QO [ e
Sollwert - -
Position Differenziator w Stromregler
Istwert
i Drehzahl
Typische
Zykluszeiten 1 ms 200 ns 60 ns
Abbildung 28

Die Kaskadenregelung beruht auf in Serie geschalteten PI-/ bzw. PD-Reglern, die von innen nach
aussen, also vom Stromregler zum Lageregler tUber unterschiedliche Zykluszeiten entkoppelt sind.
Dabei werden Zykluszeiten fur die Lageregelung von 1 bis 2 ms erreicht, was fir Anwendungen ohne
besondere Anspriiche an Dynamik ausreichend ist. Einstellungen mit schwacher Dampfung fihren zu
Schwingneigung, was zusammen mit den relativ langen Lagezykluszeiten der Dynamik solcher
Regelsysteme schnell Grenzen setzt.

Wird die Regelstrecke anhand eines vereinfachten Models als PT2-Glied dargestellt, so zeigt sich das
Verhalten mit Schwingneigung, wenn fiir dynamische Anwendungen ein héherer Frequenzgang
gefordert ist.

Die Ubertragungsfunktion beinhaltet imaginére Anteile

Ao
/

/ /
/ J

Dampfung >1 Dampfung <1
Abbildung 29

Stromregler
Der Stromregler des Servoreglers sind immer als Pl-Regler ausgefuhrt.

Drehzahl und Positionsregler (Lageregler)

In den Ublicherweise verwendeten Reglerstrukturen wird der Drehzahlregler als Pl-Regler
ausgestaltet, wahrend der Lageregler als ein PD-Regler ausgefihrt ist.
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8.2.2 Reglereinstellung der Kaskade

Allg. Verfahren fur die PI-Reglereinstellung

.Prinzipiell werden die Regelkreise von innen nach aussen optimiert, typischerweise also zuerst der
Stromregler, dann der Drehzahlregler und zum Schluss der Positionsregler

Die systematische Einstellung von Reglern erfolgt von Vorteil mit Hilfe der Trace-Funktion (siehe
Kapitel 13.4). Dabei wird ein Sprung angelegt (Stromsprung fir die Stromregler, Drehzahlsprung fir
Drehzahlregler, etc.) und dann die Soll und ist Werte verglichen. Untenstehend zwei weitere
praxiserprobte Methoden vorgestellt:

a) Einstellung nach Ziegler-Nichols
Den I-Anteil auf O setzen und den P-Anteil auf ein Minimum

Gewinschten Betriebspunkt anfahren und den P-Anteil erhdhen, bis das System zu oszillieren
beginnt.

Bestimmung der Schwingungsdauer Tos.. Der P-Anteil entspricht der kritischen
Proportionalverstarkung Kyt

Die Berechnung der Regelparameter nach folgender Formel:

P — Anteil = 0.45 Kcyit
| — Anteil = P — Anteil / (0.85 * Tosc)

Einstellung der Regler auf die neuen P- und I-Anteile und Uberpriifung des Regelverhaltens

Falls eine Nachregulierung nétig sein sollte, P- und I-Anteil in kleinen Schritten verandern und das
neue Regelverhalten prifen

b) Empirisches Vorgehen
I- und P-Anteil auf ein Minimum setzen
Antrieb zwischen zwei extremen Arbeitspunkten hin- und herschalten.

P- Anteil erhdhen bis ein deutliches Uberschwingverhalten oder eine kontinuierliche Oszillation
erkennbar wird.

I-Anteil erhdhen bis ein stabileres Verhalten erreicht wird.
P-Anteil zuriicknehmen bis wieder eine Uberschwingungsneigung erkennbar wird.
Vorgang 4 und 5 wiederholen bis ein zufrieden stellendes Resultat erreicht wird
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8.3 Zustandsregelung (fur Drehzahl und Lage)

8.3.1 Prinzip der Zustandsregelung

Im Gegensatz zur traditionelle PID Kaskadenregelung arbeiten Lage / Positionier- und
Drehzahlregelung bei der Zustandsregelung im gleichen Zyklus. Ein Soll-Ist-Vergleich der
Positionswerte wird nicht direkt durchgefiihrt. Die Berechnung der Drehzahl und Positionsreglerwerte
erfolgt parallel durch den so genannten Beobachter (observer) mit komplexen mathematischen
Berechnungen auf Basis eines Streckenmodells.

Das untenstehende vereinfachte Reglerschema zeigt den Zustandsregler, welcher mit sog.
Ruckfihrungskoeffizienten arbeitet, Uber die das Regelverhalten beeinflusst wird. Der Beobachter ist
nicht dargestellt.

id
Vorfilter
e* al
E— idsoll id-Strom- | ud
1asoll I regler >
igsoll : Umrichter
> > iq-Strom- ug
) \( regler
a2 Ruckfihrungs- | a1
koeffizienten
A A |q
w e
diff E
Abbildung 30

Fur Interessierte sind die theoretischen Grundlagen im Anhang aufgeftihrt. Fur die optimale
Einstellung sind detaillierte Kenntnisse nicht erforderlich, denn das Verhalten der Zustandregler ist
gutmdtig.

8.3.2 Reglereinstellung mit Zustandregler

Voraussetzung ist ein bereits mit brauchbaren Werten konfigurierter Stromregler, dieser ist immer vom
PI-Typ. Einstellung siehe 8.1.2 Einstellung Stromregler. Zudem mussen korrekte Motoreigenschaften
eingegeben worden sein, siehe 7.4.1 Nominal Parameters.

Die Einstellung der Zustandsregelung erfolgt tiber die Vorgabe von Polen, das sind die Zahlen, die
Uber die Eingabemaske eingegeben werden.

Die Ruckfuhrungskoeffizienten der Zustande (Position / Drehzahl) werden vom SDT so berechnet,
dass die Pole der Ubertragungsfunktion des geschlossenen Regelkreises (Nullstellen des
Nennerpolynoms) der Polvorgabe entspricht.

Vorgehen bei der Reglereinstellung

® FEingabe der Konstanten:

® Korrekte Eingabe des Massentragheitsmoment J [kgm?], Strom-Moment-Konstante [Nm/A]
Eingabe im Motorfenster, siehe 7.4.
Bekannte Grossen, z.B. Massentragheitsmomenten von abgelegten Motoren, sind
hinterlegt, und werden bei der Systemkonfiguration automatisch ibernommen.
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Zusatzliche Lasten missen eingegeben werden, oder falls nicht bekannt, analytisch mit
Hilfe der Trace-Funktion ermittelt werden (siehe Kap. 13.4).

d Eingabe der Polvorgaben im Eingabefenster
Typische Wahl: zwei gleich grosse reale Pole im Bereich von 200 bis 750, wobei die Pole des
Lastbeobachters (Load and Speed Observer) in der Regel 2- bis 3-mal héher als diejenigen des
Position Controller gewahlt werden.

Abbildung 31

Bedeutung der Pole und Wirkung auf das Reglerverhalten
Die Eingabezahl entspricht der Kreisfrequenz  der Regelkreisbandbreite, also f * 2pi
Werden die realen Pole p;, p, gleich gross gewahlt, ist das Systems stets kritisch gedampft
(s=1),da gilt 25w, = ps+ p, = 25 * (p1* p;) *°
Werden die realen Pole p1, p» ungleich gross gewahlt so ist die Dampfung s stets grésser 1.

Werden die Pole py, p, imaginar gewahlt, so ist die Dampfung s stets kleiner 1;
Nicht empfohlene Einstellung, nur in Spezialfallen sinnvoll!

Die Quadratwurzel aus dem Produkt der beiden Pole entspricht der Eigenfrequenz des
Systems

[Wo’ = pr* pe].

Je hoher der Realteil der Pole ist, desto grosser wird die Bandbreite des Systems.

A Dampfung s
Empfohlene Einstellung fir :
— 2%
W= "pi” P2 .
Pole ungleich gross >1 Systeme mit grosser
Schwingneigun
w =f*2pi gneigung
Pole gleich gross 1 (=kritisch) Systeme mit geringer
Schwingneigung
Poleomgr:trgﬁl)glnér <1 Njcht empfehlgnswert, .
Einstellung neigt zu Schwingung,
< nur fir Spezialfélle geeignet
Kreisfrequenz w v
Abbildung 32
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Untenstehende Beispiele zeigen das Frequenzverhalten bei unterschiedlichen Einstellungen.

Beispielsweise sollte bei einer Anlage, die ein starkes Eigenresonanzverhalten bei 100 Hz aufweist
der Positionsregler so eingestellt werden, das die Grenzfrequenz darunter liegt:
Gewunschte Grenzfrequenz 80Hz; --> Eingabe: 500 (80 * 2pi).

8.3.3 Empirisches Vorgehen zur Reglereinstellung

Die Einstellung der Regler kann in einfacher Art durchgeftihrt werden:

Einstellung mit kleinen Werten beginnen, beispielsweise Beobachter 3 x 300, Positionsregler 2 x
100

Wird ein héarteres Verhalten gewtinscht, beide proportional erhéhen, bis zur Schwingneigung
Werte wieder etwas reduzieren.

Bei Systemen mit starker Schwingneigung, z.B. wenn Federschwinger (Riemen, Getriebespiel) in
der Mechanik eingebaut ist, Einstellung mit Dampfung, d.h. unterschiedlichen Werten im
Positionsregler vornehmen, beispielsweise 400/40.

Beispiel: Zwei gleich grosse reale Pole

Regelstrecke mit Synchronmotor (KPhi=1.4 Nm/A; J=0.0034 kgm?)
Pole: 200/200 (rot), 400/400 (blau), 800/800 (gelb),1600/1600 (griin)

Abbildung 33

Dampfung s: immer 1,0

Eigenfrequenz wy : 200 1/s, 400 1/s, 800 1/s, 1600 1/s

Empfehlung: Dies ist die Standardeinstellung; sie ist geeignet fiir alle System, die wenig

schwingfahig sind. Mit dieser Einstellung ist ein besonders dynamisches
Regelverhalten gegeben.
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Beispiel: Zwei ungleich grosse reale Pole

Regelstrecke mit Synchronmotor (KPhi=1.4 Nm/A; J=0.0034 kgm?)
Pole: 20/8000 (rot), 100/1600 (blau), 200/800 (gelb),400/400 (grun)

Abbildung 34

Dampfung s: 99/21/1.2/1.0

Eigenfrequenz wy, : immer 400 1/s

Empfehlung: Einstellung fur System, die stark zu Schwingungen neigen, welche von der

zusatzlichen Dampfung des Zustandsreglers unterdriickt werden.

Beispiel: Zwei imaginare Pole
Regelstrecke mit Synchronmotor (KPhi=1.4 Nm/A; J=0.0034 kgm?)

Pole: 400+0j (rot), 282+282j (blau), 100+387j (gelb), 50+396j (grtin)

Abbildung 35

Dampfung S: 1.0,0.707,0.25,0.125

Eigenfrequenz wy, : immer 400 1/s

Empfehlung: Eine Einstellung mit unterkritischer Dampfung ist normalerweise nicht

gewulnscht, da das System dann zu Schwingungen angeregt werden kann. In
besonderen Ausnahmeféllen, bei besonders trdgen Systemen, kann sie
trotzdem hilfreich sein
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8.4 Systemoptimierung

Die optimale Einstellung der Servoregler soll an der Maschine bzw. am System unter
Berucksichtigung aller Lasten erfolgen. Dazu steht als Hilfsmittel die Trace (eine Oszilloskop-Funktion)
zur Verfligung. Arbeitsweise und Bedienung ist unter Kap. 13.4 detailliert erklart.

Vorgehen:

Eine Servobewegung, z.B. eine Rampe, so wie sie in der Anwendung vorkommt, wird gefahren. Dabei
werden Soll- und Istwerte aufgezeichnet. Auf Grund der Abweichungen von Ist zu Soll kann die
Einstellung der Regler wie auch diejenige der Lasteingabe optimiert werden.

Vergleichsmessungen:

Sollwert Istwert Analyse Aktion bei Abweichung
Drehzahl Drehzahl (_omega) Abweichung Nachstellen
(_MPIV$omega_ref) Speed Observer
Position Position (_epsL) Abweichung Nachstellen
(_MPIV$epsL_ref) (auch moglich mit eps_diff) Position Controller
Strom fur Moment Strom (_iq) Abweichung Nachstellen Stromregler
(_lqg_ref)

Strom fir Moment Unbekannte Last (_m_I) Gleiche Vorzeichen Lasteingabe zu klein
(ig_ref) Ungleiche Vorzeichen | Lasteingabe zu gross
Beispiel:

Aufzeichnung von Istwert Drehzahl, Sollwert Drehzahl

In untenstehender Aufzeichnung wurde die Skalierung wurde leicht modifiziert, um die Kurven zur
Deckung zu bringen; die Aufzeichnung zeigt, dass der Istwert dem Sollwert im oberen
Drehzahlbereich nicht mehr folgen kann. Vermutlich zu kleine Regelreserve fur Nachregelung
Drehzahl.

Abbildung 36

8.5 Feldregler (Voltage Limiter)

Diese Funktion wird nur von gewissen Servo-Typen unterstutzt.

Zur Schwachung des Feldes fir Betrieb Uber der Nominaldrehzahl ist der Feldregler (PI-Regler)
einzuschalten. Dabei wird die vom Motor erzeugte EMK mittels eines gegenlaufigen Feldes
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geschwécht, damit der Servoregler nach wie vor einen Strom einpragen kann. Damit sind
typischerweise 20% héhere Drehzahlen erreichbar, allerdings mit einer entsprechenden
Momentreduktion (Leistung bleibt konstant).

Der Feldschwécheregler generiert einen negativen Sollwert fur den felderzeugenden Strom (id).
Aktivierung Feldschwacheregler:

Mit Eingabe 0 in den P- und I-Anteil ist er ausgeschaltet, durch Eingabe von P- und I-Werten wird er
aktiviert. Typische Eingabe zu Anfang ist etwa ein Bruchteil (Vorschlag 1/10) der aktuellen
Stromreglereinstellung. Bei Aktivierung des Feldreglers erscheint ein Eingabefenster fur die
Begrenzung des Arbeitsbereiches. Typische Eingabewerte sind 0 flir den max. Wert und ein
Minuswert, der einen Bruchteil des Nominalwertes des Motorstroms betragen kann.

Abbildung 37
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9 Objekte

9.1 Bedeutung der Objekte

Objekte konnen sowohl Parameter, Sollwerte, Istwerte, aber auch Zustandwerte reprasentieren. Je
nach Zugriffsrecht (Passwort), wird der Zugriff auf die relevanten Objekte des Servoreglers erméglicht.

Die Objekte sind in zwei Klassen eingeteilt, in Object Dictionary und Firmware Symbols. Die
unterschiedliche Funktionen aufweisen und mit unterschiedlichen Zugriffsrechten gelesen bzw.
beschrieben werden kdnnen.

9.1.1 Objektklassen

Klasse Charakteristik Aufgabe Adressierung Zugriffs-
recht fur:

Object Dictionary | CAN Objekte nach Vorwiegend Fest zugeordnet, Inbetriebn
DS301 (Index 1xxx) Parameter fur alle Gerate- und ahmetechn
DS402 (Index 6xxx) Firmwaretypen gleich iker,
Herstellerspezifische (Index Applikation
2XXX) s-Ing.

Firmware Symbols | Herstellerspezifische CAN Interne DSP- Nicht fest zugeordnet, | Applikation
Objekte mit Index/Subindex | Variablen unterschiedlich pro s-Ing.

Firmware u. Gerattyp

9.1.2 Objektformat

Alle Firmware-Objekte stellen einen Wert im DSP (Prozessor des Servoregler) im Format "16 Bit
Fixpoint" dar. Entsprechend werden alle Objektwerte als vorzeichenbehaftete Ganzzahlwerte
(integer) im Bereich von —32768..+32767 dargestellt (16 Bit Worte). Bit 15 ist das Sign-Bit (1 bedeutet
negative Zahl)

Es kann grundsatzlich jedes einzelne Bit eines Objektes gesetzt und gelesen werden. Die
Bezeichnung <<Objekt_Name>>.00 beschreibt das O-te Bit der des Objektes (Binarwert 2°0=1, LSB).
Werden die Dezimalwerte in die Objekt-Liste eingegeben, muiussen die jeweiligen den Bits
entsprechenden Dezimalwerte addiert werden.

Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
Dez. Wert 128 64 32 16 8 4 2

Bit 15 14 13 12 11 10 9 8
Dez. Wert -32768 | 16384 | 8192 | 4096 | 2048 | 1024 | 512 | 256

9.2 Object Dictionary

9.2.1 Object Dictionary Objekte

Die Tabelle im Anhang zeigt aller Objekte (Stand Outfiles: SW BI7L09A / BISW26A und neuer),
welche derzeit im Object Dictionary ansprechbar sind. Es handelt sich um Objekte nach CAN CiA DS
301 (Objekte 1xxx), nach CAN CiA DS402 (Objekte 6xxx) und herstellerspezifische Objekte (Objekte
26xx). Sie sind innerhalb der Gruppe sortiert nach Index und Subindex.

Achtung:

Die Objekte funktionieren geméass CANopen-Standard, wenn die Standard-Applikationsprogramme
auf dem Servoregler geladen sind. Sie kdnnen andere oder keine Funktionen haben, wenn die
Programme (Motion Control Program und Control Task Program) geléscht oder durch
kundenspezifische ersetzt wurden.
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Fur eine nahere Beschreibung der Objekte wird auf die Dokumente des CANopen
Normierungsgremiums verwiesen. Siehe: www.can-cia.de

9.2.2 Electronic Data Sheet EDS

Das Object Dictionary ist auch als elektronische Datei im Format des EDS (Electronic Data Sheet)
verfligbar. Dieses Format eignet sich auch zum Ubertrag der Objektliste in ein anderes System (z.B.
Steuersystem). Fir die Erstellung und den Export eines EDS die entsprechende Funktion unter File -
>Export -> Object list ->Data Format EDS wéhlen.

9.3 Firmware-spezifische Objekte

Diese Objekte sind von Art und Typ der Hardware und von der Firmware-Version abhangig. Die
Adressierung ist nicht fest zugeordnet. Deshalb sollten diese Objekte nicht vom tibergeordneten
System angesprochen werden. Das System Designer Tool kann sie tiber den Namen ansprechen,
wenn die Firmwareversion in der Datenbank enthalten ist.

9.3.1 Objektliste Firmware Objekte

Eine Liste der entsprechenden Obijekt findet sich in den Gerate-spezifischen Handbuichern, z. B.
Firmware Geréat S-xxx

9.3.2 Wichtige Firmware-Objekte

Die wichtigsten Objekte (Firmware Objekte, teilweise auch als feste Objekte im Object Dictionary
gelistet), die in den meisten Gerate-Typen vorkommen und die zum Verstandnis der Funktionsweise
des Servoreglers von fundamentaler Bedeutung sind, werden hier speziell aufgefihrt:

Objekte Bedeutung Wichtig Benutzung
fur Vorgang

_omega Drehzahl-Istwert Trace Vergleich Soll-Ist fur
_MPIV$omega_ref | Drehzal-Sollwert (vom Sollwertgenerator) Trace Regleroptimierung
_epsL_a Positions-Istwert (fractional; Low Word) Trace Vergleich Soll-Ist fur
_MPIV$eps32_ref | Positions-Sollwert (vom Sollwertgenerator) Trace Regleroptimierung
_eps_diff Schlepp (diff von epsL_a - MPIV$eps32_ref) | Trace
_iq Strom-Istwert Trace Vergleich Soll-Ist fur
_iq_ref Strom-Sollwert (vom Sollwertgenerator) Trace Regleroptimierung
_m_| Lastmoment (nicht als Fihrungsgrosse Trace Optimierung des

aufgeschalteter Strom) Lasteingabe

Weitere Objekte, die vor allem fiir den Programmierer von Motion Control und Control Task wichtig
sind, sind im Band SDT 2 erklart. Danebst sind samtliche Objekte in einer Tabelle im Anhang der
Servoregler Handbucher (Firmware) aufgefihrt.
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9.4 Direkte Objektzugriffe mit dem SYSTEM DESIGNER TOOL

Die Eingabefenster (Motor; Sensor, Controller, etc) bieten lediglich eine benutzerfreundlichere
Eingabe, stellen aber keine zusatzlichen Objekte dar. Alle diese Objekte sind auch direkt in der Object
list (vgl. Kap. 10) zugreifbar. Dazu ist ein Passwort auf Stufe Applikationsingenieur erforderlich.

Gewisse Werte der Eingabefenster (z. B. Regelparameter) entsprechen nicht eins zu eins je einem
Objekt, sondern ihre Anderung lost automatisch die Neuberechnung von mehreren Objekten aus.

Fur jede Antriebsachse kann die Komponente ,Object Table' gedffnet werden (vgl. Abbildung 39).
Diese besteht aus einer Tabelle, welche samtliche fir den Benutzer relevanten Objekte des DSP-
Steuerprogramms enthalt. Eine Kurzbeschreibung der Objekte ist in der Spalte "Description" (ganz
rechts) abgelegt (siehe auch im Anhang).

9.5 Skalierung

Objekte

Da der DSP des Servoreglers mit 16-Bit-Integerwerten rechnet, miissen physikalische Grdssen

geeignet skaliert werden. Das System Designer Tool zeigt die Skalierungen des aktuell gewahlten
Servos an. Bis zur SDT-Version 2.5: siehe 7.4 Manuelle Eingabe von Motordaten. Ab SDT-Version
3.6: siehe 10 Objekttabelle (Object Table).

Dieses Fenster hat informativen Charakter; es zeigt die Skalierung der Bewegungsgrésse. Es sind
die Maximalwerte, die das System verarbeiten kann, sowie die Auflésung (Resolution) und damit die
Wertigkeit des LSB (least significant bit).

Eine Eingabe ist nicht mdglich; die Werte sind durch den Hersteller festgelegt.

9.5.1 Die wichtigsten skalierten Werte

Dimension Max Wert Wert / Bit Betroffene Objekte | Skalierung
(Beispiele) abhangig von:

Drehzahl +/- 8000 rpm 0.24414 rpm _SRO03, omega, Firmware-Variante

(Speed) MPIV$omega_ref

Beschleunigung +/- 50'000 rad/s2 1.525 rad/s2 SRO05, SRO06, Firmware-Variante

(Acceleration) MPIV$acc

Ruck +/- 11'000'000 rad/s3 | 335.69 rad/s3 MPIVs$jerk_ref Firmware-Variante
(Jerk)

Position Umdr. +/- 32767 rev 1rev _SRO02, epsH,; Fix

(rev. integer) MPIV$eps32H_ref

Position Teil +/- 0.5 rev 0.000015 rev SRO1, epsL; Fix

rev fraction (=0.000094 rad) MPIV$eps32L_ref

Strom +/- 22.678 0.000692 i_max Hardware-Typ
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9.5.2 Darstellung der Position (Lage)

Die Position wird mit zwei Objekten dargestellt: _eps_L und _eps_H. Das Low-Word Objekt definiert
die Position innerhalb einer Umdrehung, das High-Word Objekt die Anzahl Umdrehungen.
Dementsprechend sind auch die Sollwerte und Skalierungswerte mit zwei Objekten dargestellt.

_epsL _epsH

neg.; pos.

Abbildung 38

9.5.3 Fremdbestimmte Skalierungen

Nebst den werkseitig festgelegten Skalierungen, sind andere Skalierungen durch externe
Komponenten bestimmt, z.B. solche die vom Motor abhangig sind. Die Skalierung wird erst nach
Eingabe aller Motordaten inklusive der Begrenzungen (Fenster Restrictions) festgelegt.
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10 Objekttabelle (Object Table)

10.1 Darstellung der Object Table

Die einzelnen Antriebsachsen werden konfiguriert, indem auf die DSP-Objekte ihrer Steuerprogramme
zugegriffen wird. Dies kann nicht nur indirekt via Eingabefenster fiir die verschiedenen Komponenten
(Motor, Sensor, etc.). Die Objektetabelle (,Objectlist’) gibt eine direkte Sicht auf alle Werte, denn in der
Objektlist sind alle wichtigen Objekte, die der Servoregler besitzt, aufgeftihrt.

Abhéngig von der Benutzerebene (Zugriffsrecht) sind nicht alle der beschriebenen Elemente sichtbar.

Abbildung 39 Fenster mit Objektetabelle des SYSTEM DESIGNER TOOL:

10.2 Anzeige und Bedienelemente

10.2.1 Wahl der Objektgruppe

Zuerst die gewlinschte Objektgruppe wahlen:
Object Dictionary fiur feste CAN Objekte
Firmware Symbols fir herstellerspezifische und firmwarespezifische Objekte (Variablen)

Scaling Variables zeigt die Skalierungsfaktoren von Variablen mit physikalischen Einheiten
(unveranderlich). Siehe 9.5 Skalierung

Hinweis: bis zur SDT-Version 3.5 sind an dieser Stelle keine Skalierungsangaben. Siehe stattdessen
Kapitel 7.4 Manuelle Eingabe von Motordaten.
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10.2.2 Upload / Download von Objekten

Bedienelemente

Show

All

Alle Objekte werden angezeigt

Blauer Haken

Selektion zur Reduzierung der angezeigten Objekte im Objekte-Fenster

Gelbe Haken:

Selektion zur Reduzierung der angezeigten Objekte fiir Up-/Download

Gelb oder blau

Blau und Gelb markierte werden angezeigt

Select

Default Werkseitig definierte Objekte werden markiert und mit gelb angezeigt,
es sind Objekte, die oft fur Inbetriebnahmen verwendet werden.
Mit den Default Objekten kann eine Einstellung von einem Gerét auf ein néchstes kopiert
werden

Unmark gelb Alle gelb markierten werden unmarkiert

Unmark blau Alle blau markierten werden unmarkiert

Pfeiltasten

- Ladt die markierte Objekte (grin unterlegt) in den DSP (falls zulassig)

- Ladt die markierte Objekte (grin unterlegt) aus dem DSP

- L&adt alle mit dem Haken markierten Objekte in den DSP (falls zulassig)

- L&dt alle mit dem gelben Haken markierten markierte Objekte aus dem DSP

A - Ladt in regelméassigem Zyklus (Zykluszeit im Fenster eingeben; >1s) alle mit dem gelben

Haken markierten Objekte aus dem DSP

Zu beachten : beschréankte Ubertragungskapazitéat bei RS485 Bus; nicht zu viele
Objekte auf einmal bedienen

Change

DSP Value Format

Representation to

Gewunschtes Anzeigeformat fur alle gleichzeitig

Angezeigten / eingegebenen Wert in Reglerspeicher (DSP) schreiben:
- Wert anklicken / editieren

- ENTER drticken oder Schaltflache ,” Download * driicken

- in Spalte ,Consistency‘ muss ,Downloaded’ erscheinen

Wert aktualisieren aus Reglerspeicher (DSP):
- Objektezeile anklicken und Schaltflache , - Upload' driicken
- in Spalte ,Consistency‘ muss ,Uploaded' erscheinen

System Designer Tool Band 1.doc
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10.3 Objektelemente 3

Spalte Bedeutung der Spalten

Show Zum blau markieren, erscheint bei reduzierter Auswahl blau

Auto Zum gelb markieren, erscheint bei reduzierter Auswahl gelb
fur automatischer Upload geeignet (Pfeiltasten)

Name Name der DSP-Objekte

Address Speicheradresse (Dezimalwert) der Objekte

Index /Subindex

Adresse in Hex Format (CANopen)

Representation Auswabhl der Darstellung (worauf bezogene Skalierung, oder DSP-Wert)
Value / Unit Wert der Objekte
Unit = 1: Dimensionsloser Wert —32768..32767
Unit <> 1: Wert in angegebener Dimension
Consistency Uploaded: Angezeigter Wert wurde neu von DSP geladen
Downloaded: Angezeigter Wert wurde in DSP-Speicher geschrieben
Inconsistent: Ubereinstimmung von angezeigtem Wert mit DSP-Wert
ist nicht gewahrleistet.

Description

Kurzbeschreibung der Objekte

.Value" ist bei neueren Versionen wahlweise skaliert in physikalischen Einheiten oder der Wert wird
als Integerwert dargestellt, wie er auf dem DSP des Servoreglers verarbeitet wird (Auswahl DSP value
dezimal/hexadezimal).

Die Spalte ,DSP Value“ ist nur in alteren Versionen vorhanden und zeigt immer den Integerwert.

System Designer Tool Band 1.doc
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11 Speichern von Parameter und Programmen

11.1 Speicherkonzept

Der Servoregler arbeitet im Betrieb mit einem fllichtigen Arbeitsspeicher, dem sog. RAM (Random
Access Memory), d.h. der Speicherinhalt geht beim Abschalten des Gerates verloren. Zur sicheren
Abspeicherung von Programmen und Objektwerten (Parameter), die beim nachsten Aufstarten wieder
vorhanden sein sollen, stehen nicht-flichtige Speicher, sog Flash und EEPROM-Speicher zur
Verfligung.

Folgende Begriffe dienen zur Unterscheidung der verschiedenen Arten der Datenspeicherung:

User Setup Aktuelle Programme und Parameter, die im Arbeitsspeicher (RAM) liegen
und mit denen der Servoregler arbeitet.
Application Setup Werden Parameter eines Default Setup geandert und mittels SW-Reset in

den nicht-fliichtigen Speicher kopiert, so entsteht ein Application Setup.
Dieses besteht aus den nicht gednderten Default-Daten und den geanderten
Applikationsdaten. Beim Aufstarten werden die Parameter des Application
Setup geladen.

Factory Default Setup Die als Standard (engl. Default) hinterlegten Programme und Parameter,
die in der Standard-Software hinterlegt sind und jederzeit wieder mit dem
SDT geladen werden kénnen. Das Factory Default Setup enthalt das
Standardprogramm "Manual Operation"

Customized Setup Ein Customized Setup sind die kompilierten Programme des Motion Control
und Control Task, die im Servoregler im nicht-flichtigen Speicher
gespeichert sind und beim Aufstarten zur Verfigung stehen.

Darliber hinaus kann mit Hilfe des System Designer Tools auch der
Parametersatz eines Application Setup in das Customized Setup integriert
und auf den Servoregler geladen werden.

Die Erstellung eines Application Setups ist flr jeden Motortyp noétig, da das Default Setup lediglich fur
einen Motortyp definiert ist.

11.1.1 Vorgang Initialisierung Servoregler

Der Servoregler ladt beim Aufstarten die Motion Control und Control Task Programme (Factory
Default Setup oder Customized Setup) und die Parameter (Application Setup) aus dem nicht-
flichtigen Speicher in seinen Arbeitsspeicher als aktuelle Arbeitsdaten (User Setup).

Arbeitsspeicher nicht-fliichtige Speicher
Flash Default Setup factory
«— oder
User Setup RAM (Motion / CT / Parameter) customized
\ EEPROM Application Setup
(Parameter)

Abbildung 40

11.1.2 Vorgang Abspeicherung Applikation Parameter (SW-Reset)

Mit einem SW-Reset werden die aktuellen Einstellwerte (Parameter), im EEPROM abgespeichert.
Dieser Vorgang ist erforderlich, wenn Einstellungen geéndert wurden und festgehalten werden sollen.

Durchflihrung: siehe 11.2.
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Die bisherigen Werte werden Uberschrieben. Beim néachsten Aufstarten stehen die neuen Werte
wieder zur Verfigung. Wird hingegen die Stromversorgung zum Servoregler unterbrochen, ohne
vorher einen SW-Reset zu machen, so ist das User Setup verloren.

SDT

User Setup RAM

Abbildung 41

Befehl SW Reset

\

Flash

EEPROM

Default Setup

Application Setup

11.1.3 Vorgang Abspeicherung Programme und Parameter als Default Setup

Fur die Abspeicherung der Default Programmen (Motion Control und Control Task) und ist die
Download-Funktion des SDT zu verwenden (Kap. 6.7). Wahlweise kénnen fiir die einzelnen
Komponenten (Motion Control Program; Control Task Program; Parameter) entweder die Factory
Defaults oder die eigenen, Customized Defaults, in den Servoregler geladen werden.

Nach dem Download erfolgt automatisch eine Initialisierung, so dass der Default Setup sofort im

Arbeitsspeicher verfligbar ist.

Falls die Firmware-Version nicht mehr die gleiche ist wie vor dem Download, wird das Application
Setup geldscht, die Default-Parameter (Factory oder Customized) werden geladen.

User Setup RAM

Abbildung 42
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SDT

Flash

\ EEPROM

neuer Default Setup
Factory oder Customized
(Motion / CT / Parameter)

Application Setup
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11.2 Durchfuhrung SW-Reset

Diese Aktion wird unter dem Fenster "Manual Operation" mit Hilfe des Knopfes Save+Reboot
durchgefihrt. Dies entspricht dem ,einfachen* SW-Reset, nur Bit 15 wird gesetzt.

Die untenstehend aufgefiihrten Angaben sind fiir Spezialfalle und als allg. Erklarung gedacht

Ein SW-Reset wird im Fenster Object List mit Hilfe des Objekts . SWReset durchgefihrt. Bit 15 wird
auf 1 gesetzt (Eingabe in dezimal -32768) und mittels Download in den Rechner geladen, was einen
SW-Reset auslost. Ein erfolgreicher Reset wird durch kurzes Aufblinken der LEDs quittiert.

Objekte. Bit Beschreibung / Aktion Eingabewert
(in dezimal)
_SWReset Zurlcksetzen der SW und Speichern/Laden von Parametern in
den Arbeitsspeicher (RAM).
_SWReset.15 Ein SW-Reset wird ausgefihrt; die aktuellen User Parameter -32768

werden vom RAM als Application Setup im EEPROM
abgespeichert.

SWReset.15 und 0 | SW-Reset und ladt zusatzlich alle Defaultparameter vom Flash -32767
SWReset.15 und 1 | SW-Reset und ladt zusatzlich das Default-MC-Programm vom Flash -32766
SWReset.15 und 2 | SW-Reset und ladt zuséatzlich das Default-CT-Programm vom Flash -32764

Hinweis: Bits 1 und 2 sind nur wirksam bei Geréten, die bei MC und CT je
ein Default- und ein Application-Programm gleichzeitig im nicht-flichtigen
Speicher ablegen kdnnen. Bei andern Geraten werden bei jedem Start
die Default-Programme geladen (diese kénnen aber ,Factory Default”
oder ,,Customized” sein!)

SWReset.15, 0, 1, 2 Der komplette Default Setup wird neu geladen -32761

SWReset.10 Nur bei gewissen Geréaten (,altes Verfahren* um Baudrate zu setzen): +1024
Kommunikationsparameter im EEPROM speichern

SWReset.15 und 12 Nur bei Geraten mit RCS: SW-Reset und Neustart des RCS-Chip -28672

(andere Gerate: Bit 12 wird ignoriert)

Je nach Servo-Typ kdnnen mit weiteren Bits des Objektes _ SWReset weitere Aktionen ausgelost
werden, siehe Servo-Firmware-Handbuch.

11.3 HW-Reset

Falls das System so blockiert ist, dass vom SDT aus das Setup nicht mehr korrigiert werden kann und
auch der Download der kompletten Firmware nicht mehr moglich ist, bleibt nur die Mdglichkeit eines
HW-Resets. So eine Blockierung kann insbesondere vorkommen bei Programmierfehlern im Control
Task, bei denen sich das Programm selbst blockiert oder interne Variablen mit unzulassigen Werten
beschreibt. Syntax- und Logikfehler werden vom Compiler in vielen Fallen erkannt, aber nicht absolut
immer.

Der HW-Reset I6scht die gesamte, im Speicher geladene Software (Outfile und Parameter), bis auf
das Ladeprogramm (Bootloader). Danach meldet sich der Bootloader und das Geréat kann Uber die
Scan-Bus Funktion neu programmiert werden.

Ein Reset-Stecker ist bei ausgeschaltetem Gerét auf die Klemmen zu stecken und dann das Gerat
wieder einzuschalten. Beim Power-up wird der HW-Reset ausgefiihrt. Nun Reset-Stecker entfernen
und die urspringliche Verdrahtung wieder herstellen.

Reset-Stecker (gerateabhangig) beim Hersteller verlangen oder geméass Verdrahtungs-Anweisungen
im Servo-Handbuch erstellen.
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12 Frei konfigurierbares Bedien- und Anzeigefenster

In Ergdnzung zum Fenster "Manual Operation”, welches fur die Inbetriebnahme einer Achse optimiert
ist, steht zum Betrieb und zur Bedienung von Antriebssystem (aus einem oder mehreren Servoachsen
bestehend) ein Bedienpanel mit Anzeigefenster zur Verfiigung, das anwendungsspezifisch
konfigurierbar ist.

12.1 Bedienung der Elemente

Das Panel kann in allen Benutzerebenen bedient werden, aber nicht jeder Benutzer kann es
konfigurieren. Falls es nicht sichtbar ist: es befindet sich immer ganz unten im SDT-Hauptfenster und
lasst sich mit der Maus hervorziehen (Fenster-Unterteilungsbalken klicken und ziehen).

Jede der vier Spalten enthalt mehrere Elemente mit einem der folgenden Typen:

Typ Funktion Beschreibung

wahlbaren Servoantriebs

Schaltflache Bit-Eingabe Verknupfbar mit einem Bit eines frei wahlbaren Objekts eines frei

wahlbaren Servoantriebs

Checkbox Bit-Ausgabe Verknupfbar mit einem Bit eines frei wahlbaren Objekts eines frei

Achtung: wirklich nur Anzeige! Vom Aussehen her leicht irrefiihrend.

Eingabefeld Word-Eingabe Verknupfbar mit einem frei wahlbaren Objekts eines frei wahlbaren
Servoantriebs
Anzeigefeld Word-Ausgabe Verknupfbar mit einem frei wahlbaren Objekts eines frei wahlbaren
Servoantriebs
oo . - . . A - . .
Damit die Anzeigen aktualisiert werden, muss die Schaltflache (oben links vom Bedienpanel)
aktiv sein!

Die Eingaben werden sofort (Zahlen: Entertaste) in den Servoregler hinunter geschrieben, unabhangig
vom Aktualisierungsstatus der Anzeigen. Ohne Aktualisierung ist aber nicht ersichtlich, ob der Servo
den neuen Wert wirklich Ubernommen hat.

Die gelbe oder weisse Hinterlegung der Zahlenfelder hat dieselbe Bedeutung wie bei den
Parameterfeldern, siehe auch Kapitel 7.3 Allgemeine Hinweise zur Parameter- und Variableneingabe.

Abbildung 43

12.2 Konfiguration des Bedien- und Anzeigefensters
Auf Stufe Applikationsingenieur kann das Panel konfiguriert werden.
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) {

{

Abbildung 44

Frei konfigurierbares Bedien- und Anzeigefenster

Bedienung:

Uber die Schaltflachen koénnen direkt
einzelne Bits der  DSP-Objekte
verschiedener  Servogerdte  gesetzt
werden (Mausklick mit linker Taste).

Konfiguration:

Ein Klick mit der rechten Maustaste 6ffnet
eine Eingabemaske, in welcher
Antriebseinheit, Antriebsachse, Objekte,
Bitnummer (0-15), Titel der Schaltflache
sowie deren Beschriftung in den beiden
Zustanden eingegeben werden kénnen.

Abbildung 45: Eingabemaske fir Schaltflachenkonfiguration

12.2.2 Checkboxen

Es mag leicht irrefiihrend sein, dass eine Checkbox eine reine Anzeigeaufgabe hat, aber es ist so.

/ )

Abbildung 46

System Designer Tool Band 1.doc

Mit Hilfe der Checkboxen kdnnen
die Zustande einzelner Bits von
DSP-Objekten angezeigt werden.

Wird eine Checkbox mit der rechten
Maustaste angeklickt, o6ffnet sich
eine Eingabemaske mit denselben
Eingabemdglichkeiten wie bei den
,Schaltflachen’.
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12.2.3 Eingabefelder

Die Eingabefelder ermdglichen die
direkte Eingabe von DSP-Objekten.
Sie sind gleichzeitig auch
Anzeigefelder (wenn Aktualisierung
aktiv).

Der Wert kann skaliert sein.

Wird ein Eingabefeld mit der rechten
Maustaste angeklickt, 6ffnet sich eine
andere Eingabemaske. Diese

A
beinhaltet eine Umrechnungsformel,
in der ein Offset und ein
Multiplikationsfaktor eingegeben

werden kdnnen.
Abbildung 47

Bei Objekten, denen firmwareseitig eine Skalierung zugeordnet ist, kann wahlweise der Integerwert
oder der in den Standard-Einheiten skalierte Wert dargestellt und als Eingabe angenommen werden
(in der Eingabemaske: Auswabhlfeld ,Representation”). Alternativ kann bei jedem Feld eine eigene
Skalierung definiert werden, die nur in diesem Feld aktiv ist.

Beispiel:
Das Serial Register SRO1 sei durch den anwendungsspezifischen Control Task mit dem Objekt

_i_limH (Stromgrenze) verknipft. Diese soll flr einen Servoregler auf 6 Arms gesetzt werden. (Diese
Verwendung von SRO1 ist nicht Standard.)

Fur das Objekt _SRO01 ist deshalb die Stromskalierung zu verwenden, diese sei bei diesem Servotyp:
32767 = 18.75 Agpize (Nicht RMS!)

Die Formel muss also folgendermassen lauten:

Output =0 + 18.75 A/ (sqrt(2) * 32767) * Variable = 0 + 0.000405 * Variable
Mit ,Output’ ist der angezeigte Wert im Eingabefeld gemeint. ,Variable* oder ,,Object” ist hier _ SRO1.

Ins Feld ,Unit* wird ,Arms‘ geschrieben. Nachdem die ,OK" Schaltflache gedrickt wurde, kann ins
Eingabefeld der Wert ,6.0° eingegeben werden, wodurch die Stromgrenze des Gerétes auf 6 Arms
gesetzt wird.

Setzt man anderweitig (z.B. Uber die Object Table) SR01 auf den Integerwert (,DSP Value®) 7408, so
wird wiederum gemass der Umrechnungsformel der RMS-Wert von 3.00024 Arms angezeigt.

12.2.4 Anzeigefelder

Die Anzeigefelder verhalten sich genau wie
die Eingabefelder, ausser dass keine Eingaben méglich sind.

Abbildung 48
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13 Diagnose

13.1 Fehlermeldungen und Stérungsbeseitigung

Im Stoérungsfall wird je nach Fehlerart und momentanem Zustand der Steuerung der Antrieb
abgebremst und der Regler gesperrt. Die rote LED am Servoregler blinkt oder leuchtet. Falls das
SDT-Fenster ,Manual Operation offen ist, wird der Fehlerzustand dort angezeigt. Im Systembaum
jeder Servoachse findet sich ein Ordner Miscellaneous (siehe Kap. 13.3) , wo die letzten vier auf
diesem Servoregler festgestellten Fehler ausgelesen werden kénnen.

Rote LED leuchtet permanent

Direkte Ursache:
Das Notstop-Klemmensignal (Emergency) wurde aktiviert (=low), Ublicherweise durch die
Ubergeordnete Steuerung.

Stoérungssuche:
Ursache in Gbergeordnetem System oder in anderen Reglern am gleichen Bussystem suchen.

Rote LED blinkt

Die Anzahl der Lichtpulse in Folge zeigt die Fehlernummer an. Anschliessend folgt eine etwas langere
Pause.

Die Bedeutung der Fehlernummer ist im Detail abhéngig vom verwendeten Servotyp. Weitere
Angaben sind im Manual des entsprechenden Servoreglers zu finden.

13.2 Vorgehen bei der Fehlerbehebung

Wird an spannungsfiihrenden Leistungsanschliissen gearbeitet, so ist das Servogerat
von der Speisung trennen.

Achtung: Die Zwischenkreis-Kondensatoren der Servoregler
fihren nach der Trennung von der Versorgung
noch Spannung!

Bei Geraten mit Kleinspannung besteht keine Gefahr
Fur Leib und Leben, aber Funkenwurf bei Kurzschluss
ist moglich

13.2.1 Fehlerquittierung

mit , Manual Operation“
Button ,Fault Reset" betétigen
oder Button ,Power Off* betatigen (letzterer evtl. mehrmals).

Allgemein:

Abhangig von der Servo-Firmware. Siehe Manual des Servoreglers.

13.2.2 Auslesen des Fehlertyps

Die einfachste Art ist unter Miscellaneous unter Servo im Systembaum. Das gesetzte Bit zeigt den
Fehler an, wobei die Bitnummer nicht immer mit der Fehlernummer (Blinkcode) tGbereinstimmt. Es
kdnnen mehrere Bits gleichzeitig gesetzt sein.

Direkt Uber die Object Table gelesen werden (es bestehen gewisse Unterschiede zwischen den
Servotypen):
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_ ST statusl, ST_status2 Fehlerstatusregister
Werden zuriickgesetzt, wenn der Fehlerzustand
nicht mehr anliegt.

_ ST Istatusl, ST Istatus2 Fehlerstatusregister ,latched”
Werden erst zurtickgesetzt bei einem Fault Reset
(Fehlerquittierung)

_ ST Iststatusl, ST Iststatus2 Fehlerstatusregister ,last"

Werden erst zurtickgesetzt bei einem Power-Reset
(Spannung entfernen und wieder anlegen)

Damit kann der letzte Fehler auch bei erneutem Betrieb noch
ausgelesen werden

Die Bedeutung der einzelnen Bits ist im Firmware-Manual des Servoreglers nachzulesen.

13.3 Miscellaneous (Diagnose Funktionen)
Unter State Diagramm ist der Zustand des Servoreglers ersichtlich (CANopen state machine)
Unter Identification lasst sich die Kennung des Servoreglers hochladen (inkl. Seriennummer)

Unter Error History sind die Statusregister der letzten vier Fehler ersichtlich
1 ist der letzte Fehler, selektieren und hochladen
2 ist der vorletzte, usw.

Abbildung 49

Bedienung

Hier nicht verwendet

- Upload der aktuellen Werte vom Servo in das SYSTEM
DESIGNER TOOL
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13.4 Trace — Aufzeichnen von Objekten

Diagnose

Trace erlaubt die zeitliche Aufzeichnung von DSP-Objektwerten und deren graphische
Darstellung ahnlich jener eines Oszilloskopes. Somit ist Trace ein wertvolles und praktisches
Hilfsmittel zur Analyse beliebiger Ablaufe im Servoregler. Typische Einsatzbereiche sind diverse
Optimierungs- und Verifikationsaufgaben (Reglereinstellungen, Bahnkurvenprogramme,

Antriebsauslastung, Steuerklemmensignale, etc.) sowie Fehlersuche.

Trace beinhaltet Softwareblocke sowohl in SYSTEM DESIGNER TOOL(Trace Client) als auch auf
Servoregler-Seite (Trace Server), vgl. Abbildung unten.

Zwei Betriebsmodi: Online Trace und / oder Offline Trace.

Trace
Client

Konfiguration

Umwandlung

Uploader

1

\2

Downloader

\

System
Designer
Tool

DSP
Objekte-
Adress-

Tabelle

Abbildung 50
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Runtime-
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daten

DSP
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13.4.1 Offline Trace

Funktion

Offline Trace erlaubt die Aufzeichnung von Objekte auf 4 einstellbaren Kandlen und ist speziell
geeignet fur schnelle Prozesse.

Abtastzyklus: min. 200 s
Speichertiefe: max. 720 Objekte, aufgeteilt auf die Anz. aktive Kanale
Die oben genannten Werte kénnen je nach Servotyp abweichen.

Die Werte werden in einem Ringbuffer zwischengespeichert und erst nach Ablauf der
Aufzeichnungszeit Giber das serielle Businterface in den PC geladen. Anschliessend werden die Werte
in Form von Messkurven in einem Anzeigefenster dargestellt.

Trace
Main Window

Konfigurator
wanal fur die Zeitachse
Messkanal- und den Trigger
Konfigurator
Abbildung 51
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Bedienung

Die Bedien- und Anzeigeoberflache von Trace wird durch einen Mausklick mit der linken Taste auf das
Trace-Symbol im Navigationsfenster geoffnet. Durch Selektion der entsprechenden Checkbox links

oben erscheinen die spezifischen Bedien- und Anzeigefenster von Offline Trace.

Triggerbedingungen setzen:

\/

Ein Mausklick mit der linken Taste auf die
Schaltflache ,Configure’ 6ffnet den Trigger

Configurator und es erscheint ein zusatzliches
Fenster mit der Bezeichnung 'Offline

Abbildung 52

Configuration' oder ‘Online Configuration'.

Sampling Time

Definiert die Abtastrate aller 4 Kanale

Measurement Time

Definiert die Aufzeichnungsdauer (automatisch begrenzt durch
Speichertiefe)

(in neueren Versionen)

Pretrigger Legt die Aufzeichnungsdauer vor dem Triggerevent fest

Posttrigger Legt die Verzogerung des Aufzeichnungsbeginns bezogen auf den
Triggerevent fest

Autofit Skaliert die Darstellung nach jeder Aufzeichnung neu, um die Daten

passend darzustellen. Skalierung von Hand: siehe ,Darstellung (weiter
unten)

Trigger Type

- Bit Pattern Comparison

Triggerevent bestimmt durch Ubereinstimmung eines Objektwertes mit
vorgegebenem Bitmuster

- Simple Comparison

Triggerevent bestimmt durch eine Vergleichsoperation eines
Objektwertes mit einer vorgegebenen Schwelle

- Custom Comparison

Der Objektwert wird bitweise AND verknlpft mit einer vorgegebenen
Bitmaske und anschliessend eine Vergleichsoperation mit einer
vorgegebenen Schwelle durchgefihrt

Export Data

Das Datenfeld des erfassten Traceobjekts wird durch Klick auf ,Export Data“ als Textfile abspeichert,
z.B.- fUr weitere Auswertung mit mathematischen Programmen. Es erscheint ein Fenster zur Eingabe
des Speicherpfades

Ab Version 3.7 stehen weitere Trace-Export- und auch —Import-Funktionen zur Verfiigung, Uber das
Menu ,File“—,Export‘ zu bedienen. Siehe Kapitel 14.3.4 Trace Configuration and Data (erst ab
Version 3.7).
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Kanéle konfigurieren

Diagnose

A —
Ein Mausklick mit der rechten Maustaste in das
dem entsprechenden Kanal zugeordnete Bedien-
und Anzeigefeld 6ffnet den Channel Configurator

und es erscheint ein zusatzliches Fenster mit der
Bezeichnung ,Customize Channel’

Abbilduna 53

DSP Objekte

Selektion der aufzuzeichnenden Objekte

(neuere SDT-Versionen)

Text Frei definierbar, wird auf Panel angezeigt

Unit Frei wahlbar. Typischerweise entsprechend der Skalierung der Objekte.
Kann aber mit Hilfe der Umrechnungsformel (Formula’) in andere
Einheiten umgerechnet werden

Representation Beeinflusst nur die numerische Anzeige (Zahlsystem, Einheiten etc.)

Formula

Ermdglicht die Umrechnung der Skalierung der Objekte in eine andere
Einheit. Dies beeinflusst auch die angezeigten numerischen Werte.
Nicht gedacht, um nur die Kurvenform an den Bildschirm anzupassen
(siehe ,Darstellung” weiter unten).

Change Color

Wahl der Farbe der angezeigten Kurve

Nach erfolgter Eingabe die Schaltflache ,OK" driicken, wodurch die Kanaleinstellungen tbernommen

werden.

Bemerkung: Die Speichertiefe wird gleichmassig auf die Anzahl der konfigurierten Kanale verteilt.

Aufzeichnung der Objektverlaufe
1. Offline Trace aktivieren durch Mausklick mit der linken Taste auf die Schaltflache ,Start.
2. Den Servoantrieb starten

3. Sobald die Triggerbedingung erfullt ist wird die Aufzeichnung gestartet und die Daten
anschliessend tber die serielle Schnittstelle zum PC ubertragen (Statusanzeige ganz unten links

beachten).

4. Nach erfolgtem Datentransfer werden die aufgezeichneten Daten im grossen Anzeigefeld

dargestellt

System Designer Tool Band 1.doc
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Diagnose

Darstellung der Objektverlaufe

Die Darstellung der Messkurven kann auch nachtréglich noch modifiziert werden, da die Daten auf
dem PC zwischengespeichert werden.

Full Abbildung des gesamten Skalierungsbereichs der Objekte auf
Anzeigebereich

Fit Abbildung des gemessenen Wertebereichs auf Anzeigebereich

Gain Freie Skalierung der Y-Achse

Offset Vertikale Verschiebung der Messkurve

Grid Freie Skalierung der X-Achse

Rollbalken Wahl des dargestellten Zeitausschnitts

In den mit ,Cursor‘ beschrifteten Anzeigefeldern erscheint die auf die Kanale bezogene Y-Position des
Mauszeigers resp. die zugehdrige Zeit.

Zoom-Funktion

Mit gedriickter Maustaste links kann in der Darstellung ein rechteckiger Bereich markiert werden.
Beim Loslassen der Taste wird der markierte Bildausschnitt vergréssert dargestellt.
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Diagnose

13.4.2 Online Trace

Funktion

Das Online Trace eignet sich speziell fir langsame Prozesse (Temperaturverhalten, Steuereingénge,
etc.). Die Aufzeichnung und Darstellung von Objekten auf 4 einstellbaren Kanélen erfolgt in
Echtzeit. Die Benltzung dieses Modus wird durch die Bandbreite des Busses begrenzt.

Abtastzyklus: 10... 100 ms (abhangig von PC-Performance)
Speichertiefe: 50 000 Samples (PC-seitig)

Die Werte werden nach ihrer Aufzeichnung direkt tUber das serielle Businterface in den PC geladen.
Die Messkurven im Anzeigefenster werden laufend erganzt.

Achtung: ist die Ubertragung zu langsam, so erfolgt keine Fehlermeldung, sondern die Daten werden
so dargestellt, wie sie ankommen. Die Aufzeichnung kann deshalb im zeitlich verzerrt sein.

Bedienung

Die Bedien- und Anzeigeoberflache von Trace wird durch einen Mausklick mit der linken Taste auf das
Trace-Symbol im Navigationsfenster gedffnet. Durch Selektion der entsprechenden Checkbox links
oben erscheinen die spezifischen Bedien- und Anzeigefenster von Online Trace.

Samplingbedingungen einstellen:

\/

Ein Mausklick mit der linken Taste auf die Schaltflache
,Configure* 6ffnet den Trigger Configurator und es
erscheint ein zusatzliches Fenster mit der Bezeichnung

'Offline Configuration' oder 'Online Configuration'. :

Wahle Online ! Abbildung 54
Sampling Time Abtastzeit fir beide Kanéle
Measurement Time Aufzeichnungsdauer, max. 50 000 Samples
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Export und Import von verschiedenen Daten

14 Export und Import von verschiedenen Daten

Die meisten Export- und Import-Funktionen sind im Menu ,File“—,Export” bzw. ,File“—,Import* zu
finden und nachfolgend beschrieben.

Andere Export-Mdglichkeiten:
ODI-Dateien, siehe 6.7.4

Trace-Daten im ,alten Format®, siehe 13.4
(neues Format: siehe unten)

14.1 Bedienung des Export-Fensters

~EXport Type“ bestimmt, in welchem Format exportiert werden soll. Je nach Format kdnnen im
darunter gezeigten Systembaum bestimmte Komponenten einzelner oder mehrer Servos angewahlt
werden.

Nach Klick auf ,,Export* fragt das SDT nach Pfad und Dateiname zum Speichern.

14.2 Bedienung des Import-Fensters

Rechts unten ,Import File Selection“ anklicken, um eine Datei zu wahlen. Es stehen verschiedene
Dateitypen zur Verfiigung. Enthalt die ausgewahlte Datei importierbare Komponenten, so werden
diese anschliessend in der Liste rechts angezeigt.

Der Systembaum in der linken Halfte des Import-Fensters zeigt die Komponenten der gedffneten
Konfiguration (wenn Komponenten eines Servos importiert werden sollen, ist es nétig, vorher den
Servo zu erstellen!). Es ist nun eine passende System-Komponente auszuwahlen, die durch die zu
importierende Komponente in der Liste rechts ersetzt werden soll. Passen die Auswahlen zusammen,
so wird die Schaltflache ,Import* bedienbar, sie anzuklicken vollzieht den Import.

Anschliessend kénnen weitere Dateien gewahlt werden oder man verlasst das Import-Fenster mittels
SEXit",

14.3 Formate und Dateitypen

14.3.1 Text (nur Export)
Zur Dokumentation von Konfigurationen, Reglerparametern, Bedienpanel etc.

Applikations-Programme (Control Task, Motion Control) werden in leicht lesbarer Form zeilenweise
ausgegeben.

14.3.2 Control Task Program, Motion Control Program
Diese werden in Dateien mit Endung .ctp bzw. .mcp gespeichert, in binérer Form.

14.3.3 Electronic Data Sheet

Ein Dateiformat mit Endung .EDS, das den Austausch von Objektlisten (Object Table) nach CANopen-
Standard von Geraten verschiedener Hersteller zulasst. Auch Fremdgerate konnen auf Objekt-Ebene
vom SDT aus angesprochen werden.

14.3.4 Trace Configuration and Data (erst ab Version 3.7)
Diese vielseitig nutzbaren Dateien werden als Textdatei mit Endung .txt gespeichert. Verwendung:

Export eines aufgezeichneten Trace fir die Weiterverwendung in diversen Programmen.
Beispiel: ein Makro in der mitgelieferte Datei ,SDT Trace Import.xIs“ kann eine Trace-Datei in
Microsoft Excel importieren und als Diagramm darstellen

Speichern und spateres Laden eines Trace inklusive seiner kompletten Konfiguration (Kanéle,
Trigger etc.) in derselben oder in einer anderen SDT-Datei. Allfallige nicht kompatible
Variablen (beim Laden in Servo-Konfigurationen mit anderer Firmware) werden ausgelassen.

Das Datenformat beruht auf ASCII-Text und ist im Anhang beschrieben.
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Export und Import von verschiedenen Daten

14.3.5 Trace Data and gnuplot Script (erst ab Version 3.7, nur Export)

Erstellt zwei Dateien (Endungen .plt und .dat), die zusammen eine Darstellung des Traces mittels des
frei erhaltlichen Programms gnuplot erlauben.

14.3.6 Trace Data and Matlab Script (erst ab Version 3.7, nur Export)

Erstellt zwei Dateien (Endungen .m und .dat), die zusammen eine Darstellung des Traces mittels
Matlab erlauben.
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Anhang

Object Dictionary CANopen
Wichtiger Hinweis (gilt fir die meisten auf das System Designer Tool ausgerichteten Servoregler):

Viele der hier aufgefuihrten Objekte werden von den Servoreglern nur dann verarbeitet, wenn die
Standard-Programme geladen sind (Standard Control Task, Standard Motion Control, wie fiir ,Manual
Operation®). Die Firmware allein unterstitzt die CANopen-Funktionalitat 402 ,Drive Profile” nicht.

Group Objects acc. CiA DS301

Index

CP 0x1000

0x1001

0x1002

0x1003

0x1009

0x100A

0x100C

0x100D

0x1018

Subindex
0x01
0x01
0x01
0x01
0x02
0x03
0x04
0x05
0x01
0x01
0x01
0x01
0x01
0x02

0x03
0x04

Group Manufacturer specific

MS 0x2602

0x2621

0x2622

0c2623

0x01
0x02

0x01
0x02

0x21

0x01
0x02

0x0D

0x01
0x02

0x0D

System Designer Tool Band 1.doc

Communication Profile
Object_name

CP_DeviceType
CP_ErrorRegister
CP_ManufacturerStatusregister
CP_ErrorStatusAtLastError
CP_ErrorStatusAtPreviousOError
CP_ErrorStatusAtPrevious1Error
CP_ErrorStatusAtPrevious2Error
CP_ErrorStatusAtPrevious3Error
CP_ManufacturerHWVersion
CP_ManufacturerSWVersion
CP_GuardTime
CP_LifeTimeFactor
CP_Vendor_ID

CP_HWVersion

CP_HWVersion+2
CP_SerialNumber

MS_SWReset
MS_DeleteFirmware

MS_SetCommandRegister00
MS_SetCommandRegister01

MS_SetCommandRegister32

MS_MotionControlRegister00
MS_MotionControlRegister01

MS_MotionControlRegister12

MS_ControlTaskRegister00
MS_ControlTaskRegister01

MS_ControlTaskRegister12

Type
Unsigned32
Unsigned16
Unsigned32
Unsigned32
Unsigned32
Unsigned32
Unsigned32
Unsigned32
ARRAY
ARRAY
Unsigned16
Unsigned16
Unsigned32
Unsigned32

Unsigned32
Unsigned32

INT16
INT16

INT16
INT16

INT16

INT16
INT16

INT16

INT16
INT16

INT16

Anhang

Access rights
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RW
RW
RO
RO

RO
RO

RwW
RwW

RW
RW

RwW

RW
RwW

RW

RW
RwW

RW
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0x2640

0x2641

0x01
0x03

0x01
0x02
0x03
0x04

MS_ResolutionDCbusVoltage
MS_ResolutionCurrent

MS_Resolution_Jerk
MS_ResolutionAcceleration
MS_Resolution_Speed
MS_Resolution_Position

group Objects acc. CiA DS402 Drive Profile

DP 0x6040

0x6041

0x6042

0x6043

0x605A

0x6060

0x6061

0x6062

0x6064

0x6065

0x6067

0x6068

0x606C

0x606D

0x606E

0x6071

0x6072

0x607A

0x607C

0x607D

0x607E

0x6081

0x6083

0x6084

0x6085

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01
0x02

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01
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DP_ControlWord
DP_StatusWord

DP_VL TargetVelocity
DP_VL VelocityDemand
DP_QuickStopOptionCode
DP_Mode of Operation
DP_Mode of OperationDisplay
DP_PositionDemandValue
DP_PositionActualValue
DP_FollowingErrorwWindow
DP_PositionWindow
DP_PositionWindowTime
DP_VelocityActualValue
DP_VelocityWindow
DP_VelocityWindowTime
DP_TargetTorque
DP_MaxTorque
DP_TargetPosition
DP_HomeOffset

DP_MinPositionLimit
DP_MaxPositionLimit

DP_Polarity
DP_ProfileVelocity
DP_ProfileAcceleration
DP_ProfileDeceleration

DP_QuickStopDeceleration

FLOAT
FLOAT

FLOAT
FLOAT

FLOAT
FLOAT

Unsigned16
Unsigned16
INT16
INT16
INT16
INT8

INT8
INT32
INT32
Unsigned32
Unsigned32
Unsigned16
INT32
Unsigned16
Unsigned16
INT16
Unsigned16
INT32
INT32

INT32
INT32

Unsigned8

Unsigned32
Unsigned32
Unsigned32

Unsigned32

Anhang
RO
RO
RO
RO

RO
RO

RwW
RO
RW
RO
RwW
WO
RO
RO
RO
RwW
RW
RwW
RO
RwW
RW
RW
RwW
RW
RwW

RwW
RwW

RW
RwW
RwW
RW

RwW
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0x6086

0x6098

0x6099

O0x60FF

0x6502

0x01

0x01

0x01

0x01

0x01

System Designer Tool Band 1.doc

DP_MotionProfileType
DP_HomingMethod
DP_HomingSpeed
DP_TargetVelocity

DP_SupportedDriveModes

INT16
INT8
Unsigned32
INT32

Unsigned32

Anhang

RwW
RW
RwW
RW

RO
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Anhang

Dateiformat , Trace Configuration and Data“ (SDT-Version 3.7)

Die Datei beruht auf ASCII-Text (ohne Formatierungen) und wird deshalb mit .txt bezeichnet. Export
und Import: siehe 14, im speziellen 14.3.4

Die im Folgenden kursiv dargestellten Zeilen sind immer gleiche Titel. Die Reihenfolge der Zeilen und
Anzahl Leerzeilen muss exakt eingehalten werden (bei der Analyse kann man sich so wahlweise nach
dem Inhalt der Titelzeilen oder nach der Position der Zeile innerhalb der Datei orientieren). Die Daten
der einzelnen Kandle (1 bis 4 Kanéale) werden durch Komma voneinander getrennt.

Datei-Inhalt Kommentare (nicht in der Datei enthalten)

trace file SDT

file generation date and tine

2005-11-02 11:51:00

file version

1.0

trace type

OFFLI NE (ONLI NE, OFFLI NE)

sanmpling [ ns]

0.25

measurenent tine [s]

10

trigger start

PRE (PRE, POST, NORMAL, NONE)

pre trigger [%

10

post trigger [s]

0

trigger type

Bl TPATTERN (BI TPATTERN, SI MPLE, CUSTOW)

trigger source

_SM control word (nanme of trigger source variable)

bit pattern

OXIXXXXXXXXX1111 (0, 1, X [/ NONE)

conpari son operator

NONE (<, > == != NONE)

t hr eshol d

NONE

representation type

NONE (DSP_DEC, DSP_HEX, MM, LOAD AXI'S, MOTOR AXI'S, NONE)

bit mask

NONE (0, 1 / NONE)
Enmpty Line, reserved
Enpty Line, reserved
Enpty Line, reserved
Enpty Line, reserved

number of active channels

3

vari abl e nanes

_onega, _uq, _iq_ref (nanmes of traced variables chl...ch4)
channel representations

DSP_DEC, MM, MM (**representation of chl...ch4)

channel | abels
Actual speed, Voltage, Reference current (**|abel texts)
channel wunits

1, V, A (**units)
channel unit scalings
1, 0.001057, 0.000940 (*1* unit scaling)

channel val ue of f set
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11

channel
1.0, 1.0, 1.0
di spl ay of fset

-200, 0, O
di splay gain
1000, 10, 3

di splay col ors
255, 16711680, 65280
display grid resolution [ns/DivV]

1, 1

100.0

trace data count

4

trace data

[oNeoNeoNe]

System Designer Tool Band 1.doc

500, 300
501, 300
503, 300
506, 300

val ue factor

(**val ue of fset)
(**val ue factor)
(**di splay offset)
(**di spl ay gain)
(**col ors, RGB)
Enmpty Line, reserved
Enpty Line, reserved

Enpty Line, reserved
Enpty Line, reserved

(data in raw DSP deci nal

Anhang

format)

Seite 72 von 78



Hersteller von CAN Karten

Anhang

Hersteller Typ Steckplatz Bemerkung
Softing CAN-AC1 ISA Abgekiindigt 2002
www.softing.de CAN-AC2 ISA Abgekiindigt 2002

CAN-AC1-PCI PCI

CAN-AC2-PCI PCI

CAN-AC1-104 PC/104

CAN-AC2-104 PC/104

CANcard-SJA PCMCIA Abgekiindigt 2002

CANcardN-SJA PCMCIA Abgekiindigt 2002

CANcard2 PCMCIA

CANusb USB Neu ab 2003
Vector CANCcardX PCMCIA

www.vector-informatik.de

System Designer Tool Band 1.doc
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Anhang

Theorie Zustandregler mit Regelstreckenmodell

A) Synchronmotor

Eingang u(t) : Motorstrom iq(t)
Ausgang y(t) : Rotorposition  e(t)
3pY/ 23
u(t a(t) w(t)
YO ava =acar YO o e (t)
y =& “

Systemgleichung: Differenzialgleichungen:
A={0,0;1,0} B={3pY/2J;0} C={0;1}
u(t) =iq() x@)={w;, e y(t)=¢t) e= wdt w= adt J*a =

3pY/2*ig

Ubertragungsfunktion:
Gm(s) = Y(s) / u(s) =3pY/2J * 1/s®

b) Geschlossener Reqgelkreis

Eingang w(t) : Sollposition  sgo(t)
Ausgang y(t) : Istposition Sist(t)

Systemagleichung:

dx/dt = (A-BK) * x(t) + BF *w(t)  y(t) = C *x(t)
( K = Ruckfuhrungsmatrix des Reglers / F = Vorfilter)

wt)

u(t) x(t) y(t)
(B) C

(Ar

Kk
KK

Ubertragungsfunktion:

Ge(s) = Y(S)/W(S) = k*1/(S2+28WoS+Wo°) = k*1/(s+py)(s+p,)

S: Dampfung eines PT2 Gliedes
Wo! Eigenfrequenz eines PT2 Gliedes
-p1, -p2: Pole der Ubertragungsfunktion
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Reglerschema

Anhang

Die folgenden Reglerschemata des Zustandsreglers zeigen die Reglerstruktur und die wichtigsten
Parameterstellen, Objekte genannt, welche in die Reglerstruktur eingreifen und dadurch das Verhalten

des Reglers beeinflussen.

Zugriffe auf Objekte sind im Kapitel 10 Objekttabelle (Object Table) beschrieben.

Drehmomentregelung

_Torque_ref_ptr

o 1]

L
_Omega_lim_ptr é)
Zustandsregler

Fihrungsgrossenaufschaltung
st ff 1

Storgrossenaufschaltung

_DriveControl.10

_DriveConfig.00

_filt_omega

_DriveControl.7

_omega_
_str.2 str2
_MPIVSeps_ref _eps32_a
] ©
_omega_
ob_shl \_—IJ: _m_fric
Lastbeobachter “obsal S
_ob_sh2
ob_sa2 N i
C-Matrix “ob_sh3 4 B-Matrix - ;
_iq_fricless -q
O
_eps32_a_
_co_sh
_eps32_a
Reibung
_m_fric_sliding
_MPIV$omega_ref |—| + _m_fric
|* » )
© =]
+
_m_fric_viscous
L
/] Legende: - Skalar
Vektor
_variablexy_ beobachtete Variable
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Index
A

Anforderungen an den PC
Antrieb konfigurieren

Anzeigen

Aufbau und Funktion

Aufstarten

Aufzeichnen von Objektverlaufen

B

Baudrate

Bedienung

Bedienungsfenster, konfigurierbar
Benutzer-Ebene

Bus absuchen (Scan)
Busverbindungen

C
CAN Board
D

Deblockierung

Diagnose

Diagnosefunktionen

Download von SW (Firmware)
Drehgeber
Drehmomentkonstante eingeben
Drive Unit erstellen

E

EDS
Electronic Data Sheet
Export

F

Feedback
Fehlerbehebung
Feldregler

H

Help Files
Hersteller
Hilfe-Dateien
HW-Reset

Import
Inbetriebnahme System Designer Tool

K

Kommunikation
Konfigurierbares Bedienungsfenster
kt-Faktor eingeben
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26,

14
12

10
60

54
12
55

21
24

23

58
59
26
33
31
29

66
66
66

33
58
43

21
55
31

L

L agegeber
Leiteingang
Logische Verbindungen

M

Master Feedback
Miscellaneous
Motordaten eingeben

O

Object Table

Objekte (Variablen)
Objektverlaufe

Objektzugriff

ODI-Datei

Offline Trace

Online Trace

Optimierung Reglereinstellung
Ouitfile Download Image

P

PDO-Zuweisung
Pl-Regler
Puls-Richtungseingang

R

Regelungschema
Reglereinstellung Pl
Rotorlage identifizieren

S

Scopefunktion

Servo erstellen
Spannungsbegrenzung
Speicherkonzept

Speichern der aktuellen Einstellung
Storungsbeseitigung

SW-Reset

Systemhersteller
Systemoptimierung

T
Trace
]

Updates
User Level

Y

Variablentabelle

Variablenzugriff

V erschiedene Diagnosefunktionen
V erwendungszweck

Anhang

52,

33
35
28

35
59
31

49
45
60
47
27
61
65
43
27

28
38
35

75
38
34

60
29
43
52
52
58
54
78
43

60

49
47
59
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Anhang

Voltage Limiter 43 Z

W Zugriffsberechtigung 8
_— . Zustandsregelung 39

Wichtige Objekte 46 Zweiter Drehgeber 35

Systemhersteller (Servoregler und System Designer Tool)

Kontaktadresse:

" #$0 "&&
(' #P0 "8&&
)*

+

+ +
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