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Applikation
Anschluss und Inbetriebnahme eines ,,dunMOT“-Antriebs
an der PA-CONTROL

Die Antriebe ,BG...Cl...“ der Fa. Dunkermotoren kénnen Gber CANopen an der PA-CONTROL als Achse 1 bis Achse 16 betrieben werden.

Kurzfassung:
Bevor die Antriebe an die PA-CONTROL angeschlossen werden kénnen, muss die Baudrate und die CANopen-Adresse mit der Software

[ ]
xdrive-Assistant® der Fa. Dunkermotoren eingestellt werden.
Die Achsparameter werden, wie auch bei anderen PA-CONTROL-Achsen, entsprechend der Applikation in den Registerkarten eingetragen

Die Antriebsparameter (Strom, ...) werden mit Hilfe des Programms WinPAC eingestellt, mit anderen PA-CONTROL-Parametern an die

PA-CONTROL Ubertragen und im Antrieb gespeichert. Sie konnen aber nicht mit WinPAC und der PA-CONTROL aus dem Antrieb

[ ]
ausgelesen werden.

In dieser Applikationsschrift werden die Voreinstellungen, die Einstellungen der Achs- und Antriebsparameter in der PA-CONTROL
beschrieben. In einem weiteren Abschnitt werden Andern und Hinzuftiigen von Antriebsparametern sowie das Hinzufiigen neuer

Antriebsparametergruppen beschrieben.
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1 Anderungen

Dokumentenanderungen und Lebenslauf
Dokumentencode m Erstellung und Anderung

Neuerstellung dieses deutschen Dokuments

Februar 2007
Ergénzung der Beschreibung der CAN-Baudrate und der Node-ID (Kapitel 3)

APP5003_DE_1069022_PAC_dunMOT_R1a.doc

APP5003_DE_1069022_PAC_dunMOT_R1b.doc Dezember 2012

Warenzeichen und Warennamen sind ohne Gewahrleistung der freien Verwendbarkeit benutzt. Bei der Erstellung der Texte und Beispiele wurde mit gro3er
Sorgfalt vorgegangen. Trotzdem kénnen Fehler nicht ausgeschlossen werden. Die IEF Werner GmbH kann fir fehlende oder fehlerhafte Angaben und

deren Folgen weder eine juristische Verantwortung noch irgendeine Haftung Gibernehmen.
Die IEF Werner GmbH behalt sich das Recht vor, ohne Ankiindigung die Software oder Hardware oder Teile davon, sowie die mitgelieferten Druckschriften

oder Teile davon zu verandern oder zu verbessern.
Alle Rechte der Vervielfaltigung, der fotomechanischen Wiedergabe, auch auszugsweise sind ausdrticklich der IEF Werner GmbH vorbehalten.

Fur Verbesserungsvorschlage und Hinweise auf Fehler sind wir jederzeit dankbar.

© 2012, IEF Werner GmbH
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2 Aligemein

Die Antriebe ,BG...Cl...“ der Fa. Dunkermotoren kénnen Gber CANopen an der PA-CONTROL als Achse 1 bis Achse 16 betrieben werden.

BG Selection Guide
BG-Auswahlmaoglichkeiten

W EC

ﬁﬁﬁﬁﬁﬁ/ﬁ/

/529

g

Kotonreglar &

CANSchrittubala intagriort

B 40w 00w | Wow | 2eow e
2 e n 11 Mern 30 Mami | 40 Hami | B0 Ham 120 Ham
IMore wathout controfor
5 ‘“"I“ E‘;“nnt p. 12 |p 14 |p. 18 |p. 14 |p. 18 p.EE p. 22| p. 22| p. 34 p.E-'-'I- p 34
ELECTROMIC CONTROL SYETEMS / REGELELEKTROMIKER
K
IrEgmal Bectronic Commutame p. 12 p.- 24| p. 24| p. 24
Kommutisrungeska kironik inkagriert
=40
Inmgral Speed Contofer p. & p.18 | p. 25 | p. 26| p. B6 | p. 34| p. 34 |p 34
Drateshireglar inkagriert
[=1
Bamametrmton Sofbvane inchici p. 28 | p. 28| p. 28| p 34| p. 34 | p 34
Paramsatrisrcobsare inkbsie
O 4a)
rmgral Mbron Controller &
CAN hterface p. 20 p.20 | p. 30| p. 20| p. 30| p. 34 p. 34 |p 34
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Bevor die Antriebe an die PA-CONTROL an den CAN-BUS angeschlossen werden kénnen, muss die Baudrate und die CAN-Adresse eingestellt werden.

1 bis 16 (Achse 1 bis Achse 16)

3 Voreinstellungen
Die CAN-Adresse oder Node-ID ist gleichzeitig die Achsnummer des Antriebes in der PA-CONTROL.
Die Einstellungen miissen vorgenommen werden, bevor der Antrieb an den CAN-Bus der PA-CONTROL angeschlossen wird
500 kBaud

125 kBaud
127

Baudrate (CAN-Baudrate)
Node-ID (CAN-Adresse)
@unkermotoren
advanced motion solutions

Drive Assistant

Elle Motor Wiew Help

Die Einstellungen kdnnen mit dem ,Drive Assistant*
der Fa. Dunkermotoren durchgefiihrt werden

} DE‘ MI \ Maniager

Seite 5 von 15
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3.1 Einstellen der Baudrate

3.1.1 Starten des Drive Assistant

,Drive Assistant” starten
e Connection auf 2 Auto Scan
e Schaltflache <Scan> betéatigen

e nach einigen Sekunden sollte der
Antrieb gefunden sein und der

Drive Assistant wie rechts melden:\

@l Drive Assistant
Motor  Wiew Help

Info: Found Mode 1D's: [127]

-
w Found Mode ID's: [127]

‘ Found Mode ID's: [127]

unkermotoren

advanced motion solutions

| DE| MI | Manager

Infa

APP5003_DE_1069022_PAC_dunMOT_R1b.doc
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3.1.2 Einstellen der Baudrate des Antriebs auf 500 kBaud

Nachdem der Antrieb vom Drive Assistant gefunden wurde, kann die Baudrate im Antrieb umgestellt werden.

e Im ,Parameterbaum*
Utility — ,Baud Rate®anklicken.

e In der ,Combo-Box" die Baud rate
auf 500 kBaud einstellen.

e Schaltflache ,SET Baud rate” betatigen.

¢ Nach einigen Sekunden erscheint die

nebenstehende Meldung: -_ ;
e

e Antrieb aus- und wieder einschalten.

-5 Fead_PDO_Mapping
-5 Read_Wiite_500

o
Connection Cornected
Hiw/ersion _
Cetpend ISR 05%/ovir I k t
@utoscan | Sen| Node ID I cnveson IR unkermotoren
iy - | advanced motion solutions
= Modules |
12 Utiity MOTaR sTOP {7 ] Baud rate
= Baud Rate -
-5 Device_Stalus o New Baud rate [kB/s] m
t g = Temperature [C]
H DSPanz
3 ;nun;:?;e Pasition [counts]

“Welocity [rpm]
Current [ma)]

bdotor Yoltage [miv]

Electr. Voltage [mt]

=
(=]

1]

Analog Input [mi]

Digital Inputs:
(0] 1 Py

Digital Dutputs

:

Info

Infa: The change was successfully. Turn mator Off and Onl

The change was successfully, Turn makor OFF and Onl

.
‘L The change was successfully. Turn motor OFf and On!
S N ¥

= 2]

DE MI Manager

Da der Antrieb jetzt auf 500 kBaud umgestellt ist, muss auch die PC-Hardware auf 500 kBaud umgestellt werden.
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3.1.3 Einstellen der Baudrate fiir den Drive Assistant auf 500 kBaud

Mit der ,,r_t_ac_r_\ten Maustaste Je nach CAN-Hardware muss die Gofip Hardware [-5—<'|
das Menu fiir den entsprechende Einstellung vorgenommen —
' B i mPLC UISB-CAN Inter
mPLC (miControl) werden: = CAN - USB -CAM Interface
offnen z.B.: ,USB-CAN- Interface” = CAN parallel pott  |niefaceld  Baudrate Enabled Status
~=k Serial port

|

1 miCan-Stick USB-CAN Interface

¢ Die Einstellung flr den
»,MiICAN-Stick USB-CAN Interface”

Scripk
CAM Manitar auf 500k einstellen. 2 not connected D
Terminal 125k Il [dertify

e Fenster mit ,0K" schlieRen. 5 o earrled

Config Hardwate

0 |dentify

4 not connected
128k W IFl |dentify

Exit
About mPLC ...

pE | B e ss

£

I ok ] ’ Cancel

< | >
Danach kann mit dem Drive Assistant und der Funktion
LAuto Scan“ nach dem Antrieb gesucht werden. O I e B
g N iy — L unkermotoren
L o | advanced motion solutions
Nach einigen Sekunden sollte nebenstehende
& EEX o | e

Welocity (rpm] Info

Meldung erscheinen: o B A
= R New Baud rate gy [SET Baudate |
= Devicel Sisbis Temperature [C] ﬂ
9 Dehie2 I
3 e p!‘ counts]
Read_PDO_Mapping
T S — 3]

iy Cutens (] -\ o
il i | ) e
Matar Vakage [viv]
Electr. Voltage [miv]
110 ﬂ
Analog Input ]
Digital Inputs
[0]1 b )

Dightal Outputs

Info: Found Mode ID's: [127]

e

Irfo Found Hode ID's: [127] DE ML Manager
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3.2 Einstellen der CAN-ID und der Achsnummer

Connection Connected

e Im ,Parameterbaum® S e

Utility — ,NodeID"anklicken. Outosean W= ~| hoce o @)unkermot_oren.

Boud ratepkstss) EN / / advanced motion solutions
(= Modules
e In der Combo-Box ,New Node ID* die gewiinschte CAN-Adresse e %e e
i H evice_Status Mew Node ID N
einstellen, z.B.: 2 > Achse 2. f gﬁgmf“ Terpeanas ) D 2| —
H Fitmware:

Fostion [counts]

> = NodelD B I
Read PDO_M i
3 Read VLS00 V—E‘DCIW il
(22 Tuning Current [mé]

e Schaltfliche ,Set Node ID" betatigen. 9@ T
Motor Voltage | —P>

¢ Nach einigen Sekunden eM W_
nebenstehende Meldung: sigirus 1)

Drigital Inputs

\1‘) The change was successfully, Turm mator OFF and Ont

Digial Dutputs

Info: The change was successfully. Tum motor Off and Onl

| =0 (B8

e Antrieb aus- und wieder einschalten.

Info The change was successfully. Turn motor OFF and Onl DE MI | Manager

%) Drive Assistant - [NodelD]

e Motor View Help

Connection Connected

e Hw:ersion NI
Danach kann mit dem Drive Assistant und der Funktion g; ' . o unkermotoren
,2Auto Scan“ nach dem Antrieb gesucht werden. S advanced motion solutions
2 Modues
ini =6 Uty 0 Mode D
Nach einigen Sekunden sollte nebenstehende Fhre —— =

Temperature [C]

Meldung erscheinen: < vsru PR
= Fimware
S NodelD Pasition [counts]
Gy .
] Tuning

‘1) FoundMode ID's: [2]

(3 Dema
biotor Voltags (]

Elech. Valtage [mV]

2
140 o

Anlog Input [r]

Digital Inputs

Dighal Dutputs

[ENIES

Connected with ModelD = 2

Connected with NodelD = 2

DE | MI | Manager
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4 Einstellung der Parameter in der PA-CONTROL

41

Achsparameter

Die Achsparameter werden, wie auch bei anderen PA-CONTROL-Achsen, entsprechend der Applikation in den Registerkarten eingetragen

£ PA-CONTROL Konfiguration =

Datei PA-CONTROL Transfer Hife
= d Z1Z]

= 3 PACONTROL

=le| A

AchsER

X

o Diagnose
-1/ 14D

‘ Achse-1

Verfahigeschwindicket [100.0000 s
B 10,00000 s

£ Geraet

£ Rueckiushng
& Stom

& Position

Manuelgeschindigket 5.000000 /s
Sehleichganggeschuindigkeit [1.000000 /s
Stat SigpdeHechl [1.000000 uss

Beschleunigung

2000000 /s
Linear !

Beschleunigungsiampe:

Datsi PA-COMTROL Transfer Hife
2el eal -le il
=3 PA-CONTROL | | AchsE/8
¥
12 Disgroe [Achse-1 |
10 110
0 canopen
=
o Freigabe Mod: (47 beim Wechsel n s Vetatibetizbsat und StanStop v
=5 Aniicbsperameter
i Geroet Einschaltverfahmade 3 -
% Pueckfushrung Magimale Positionssbweichung: [10.00000
Strom
1 Posiion Gruppenzuordnung wenn Achse verschobern Gruppe 1:SM207 v
Anzeigesinheit mm ~|
Getrishefakor 2000000
Vieiahibereich (mik [0.000000 o
Verahibercich (maz) 1000000 mm
Messmadus
Synchicrisaton auf Dighgsber I AKiivere Bremse imblessmodus 1
Pastionsiibemahime aus Drefigeber I
[ Porameter Dateiname: STANDARD.PAR

Datei  PA-COMTROL  Transfer Hife
=l 2=

=3 Pa-CONTROL

zle| Il

¥
Lp Disgrose
0

£ & Antisbsparametst
¥y Gerast
5 Fueckiushiung
# Stom
5 Postion

| | AchsE4A |
‘ Achse -1
Eingangshr.  VYerzbgenngsesit ms]
STOP-ACHSE: [ I
START-ACHSE: | ]
OFFACHSE: | [0
ONACHSE | 300

ACHSEAST-GESTOPPT:
ACHSEAST-OFF:
ACHSE-PLIT-SAFE.

AusgangsNi Yerzigeningszeit [ms]

111
171

Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

Parameter Dateiname: STANDARD PAR:.

| £4 PA-CONTROL Konfiguration =

Datel PA-CONTROL Iransfer HiFe

2le| alsl

zle| Ll

= £ PACONTROL | | Achs£24]
=
1p Disgrose ‘ Achse -1
170 1o
[l CANDpen r
e AchsEndschalter vertauscht: L]
8 <oy v v Endschaltertyp: NE & NO
2y Geraet Fieferenzfahitart
¥y Rueckfuehnng [17 " Homing on the negative Limit Sustch = |
By Siom
¥y Position 0000000 oo

Abstand Refererzschalter Referenzpunkt

Referenz ifsst.

0,000000 mm

Parameter Dateiname:  STANDARD.PAR
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4.2

Antriebsparameter

Die Antriebsparameter (Strom, ...) werden in WinPAC eingestellt. Diese Antriebsparameter werden dann mit anderen PA-CONTROL-Parametern an die

PA-CONTROL ubertragen und im Antrieb gespeichert.

Die Antriebsparameter kénnen mit WinPAC und der PA-CONTROL nicht aus dem Antrieb ausgelesen werden.

Einige Antriebsparameter sind voreingestellt, in der Tabelle enthalten und kdnnen (mussen) bei Bedarf geandert werden.

Eingang Positiver Endschalter
Eingang Negativer Endschalter
Eingang Fehlerquittierung

Default Einstellungen :

£7 PA-CONTROL Konfiguration 2lx|
Datei PA-CONTROL Transfer Hilfe

el Bl =le

- PA-LONTROL Geract |
ﬂ Systemparameter
~4p Diagnose | Achse-1 Antriebs-Parameterdateiname; Standard_ A0 pdr |
Hame [wer [ Einheit | Minwent | Masiwer [ Defauk. |
DEY_DinClearE mor 1} g -307 307 a
Bt Achse-1 [dunt0T) DEY_DinEnable i . 307 07 i
B Artrishsparamster DEV DirReference 0 . 307 307 i
-y Gerast [E) DEV_DinStatStop i 307 307 i

# Rueckiughng
#y Strom
s Position

( | i

Editieren Neu I LiEschen |

Kopieren I

| Parameter Dateiname: STAMDARD.PAR

Die Inhalte (Wert) der Parameter sind der entsprechenden Druckschrift des
Antriebs zu entnehmen.

: Eingang 1, Offner
: Eingang 0, Offner
: keiner

1o x]
Ausblenden  Zuiick  Vousdls  Statsete  Drucken  Optionen
Inhat | index | Suchen | Eavoriten =
| indes | Suchen] Eavoiien]| R
j 3000.00h Gerétekommando -
[£] z000.06h Gerttekammanda -Fetiersetzen 3051.00h Eingangszuordnung - Fehlerquittierung
[£] 3001 00N Error Register
(21 2002.00h Statusregister Narne DEV_DinclearError
[£] 3003.00n Betrisbsart
[£] 3004.00h Betriebsfreigabe Rl
[£] 3020.00n Gerstecode Datentyp int16
[£] 3020.01h Gerétesubcode . "
5] 3023.00n Sotwarsversion Zugriff Lesen/ Schreiben
[] 3023.01h Softwaresubyversion Atribute Speicherbar
5] 3024000 Harstwareversion ‘Wertbereich  {-133h,-132h,-131h,-130n, Oh, 130, 131h, 132h, 133h})
=] 302C 00N Freie Daten
[5] 302F 00h Benutzer Daten - Kammando Defauttwert |0
[£] 302F 01h Benutzer Daten - D0.D3 Einheit
(2] 3031.00h Max. Leistungsspannung Betriebsart lle
[£] 3032.00n Max. Motorstrom
[£] 3050.00h Eingangszuordnung - Betriebstreigabe mMPLC Funktion DevDinClearErrer {value), DevDinClearErrorivalue, active level)
=1 /3051.00n Enpangszuordinung - Feleruitierung Mit diesem Parameter kann die Quelle fir die hardwareméltige Fehlerquittierung des
2] 3052.00h Eingangszuerdnung - StartfStop Antriebsreglers bestimmt werden
5] 5055.00n Engangszuaranung - positive Endschaiter Negative Werte hedeuten, dass der jeweilige digitale Eingang Lovw-Akdiv ist
[£] 3056.00h Eingengszuordnung - negative Endschakter e
[£] 3057.00h Eingangszuardnung - Referenzschater Die Anzahl der digitalen Eingange, die zur Verfigung stehen, istvarn Gerat abhangig (siehe
[£] 3050.00n Ausgangszuordnung - Fehier technische Daten),
[£] 3080.00h Cortinue - Modus
(2] 3090.00h Mirimum Up - Error Parametarverte
[£] 7100.00h Ansloger Engang 0 Wert (He) Beschreibung
[£] 3101.00n Ansloger Eingang 1
B 3110.00h Elektrorikspannung - Ue -0134h  digitaler Engang "Enable" als Fehlerguitisningseingang, Low-Aktlv (nur mel0-B1-dsa)
@ 3111.00h Leistungsspannung - Up -0133h  digitaler Eingang 3 als Fehlerquittierungseingang, Love-Akti
2] 3112000 Motorspemnng - U Besehreibund | o150 | digheler Eingang 2 sls Feheraubtirungseingang, Lov-akdiv
[51 3113.00n wotorstrom - m = -
5] 514.00h Temperatur - Leistungsstufe -013th | digitaler Eingang 1 als Fehlercuitierungssingang, Low-ktiv
[5] 3114.03h Temperatur - Motor 0130h | digitaler Eingang 0 als Fehlerquittierungssingang, Lo Aktiv
2] 3120.00h Digiale Emgénge - Porto 0 keine hardwaremaBige Fehlerquittierung
[2] #126.00h Digiale Engénge - Hallsensoren m120ne] i o ks Feriercut e
[5] 3128.01h Digtals Engangs - Encoder igitaler Emgang 0 als Ferlercitierungssingang, Hi-Aiv
@ 3150.00h Digitale Ausgange - Portd 0131h  digitaler Eingang 1 alks Fehlerquitlierungs singang, Hi- ARty
% 3158.00h LED - Berutzersteusrung sktiviersn 01320 | digitaler Engang 2 als Fehlerouittierungseingang, Hi-Aktiy
3158.01h LED - Zustand M i
i 200 00 sircmsamwert - 0133h  digitaler Engang 3 als Fehlerquittierungseingang, Hi-Aktiv
P I Lsssiians I ;,J 0134h  digtaler Eingang "Enable” als Fehlergquittierungseingang, Hi-aktiv (nur mciO-B1-dss)
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5 Antriebsparameter Editieren

5.1 Antriebsparameter verandern

£ PA-CONTROL Konfiguration 2
Datei PA-COMTROL Transfer Hife
ela| @zl =le -1
44 Editiermaske
= PACONTROL Stom |
-y Systemparameter
Ap Diagnase | Achse -1 Aniriebs-Parameterdateiname: Standard_4071. pdr | Parameternanme: CURR._CrynLimitConk
-I¢0 140
m CAMOpen MHame afert E inkeit Minwert | Maswiert | Defz
57 Rez32 E}CURR_DynlimitCant (0000 [ wmé 10| Ebba 1001 Minimnalwert: 0
Eltd Achse-1 [dunMOT) CURR_DynLimittade 0 . 0 i
=B g“gbspa'am‘ﬂ [E]CURR_DynLinitPeak 10000 0 1000
eragt |5 T =
?‘-W Rueckfushiung EUHH_D.}II’?LII‘HIITII‘I'IE 1000 ms u] 00r Bktueller Werk: L0000 mé
:‘:i o [E] cURR_LimitMaxNeg 10000 mé ] 100¢
&y Stom @& -
%3 Posiion Z] CURR_Limitid axPos 10000 mé ] 100¢
Pazirnalwerk: A5535
(0] 4 abbrechen
1] | i3
Editieren Mew I Lazchen Kopieren |
Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

Editieren-Button wahlen, Doppelklick oder rechte Maustaste

APP5003_DE_1069022_PAC_dunMOT_R1b.doc
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5.2

Antriebsparameter hinzufiigen

£ Programmentwicklungssystem fiir PA-CONTROL (ONLINE)

Datei Bearbeten Dateraustsusch Diagnose Mamuell Einstelung Fenster Tools Hife

SEII L

FEE R EEEEEEE

£/ PA-CONTROL Konfiguration
Datei PA-CONTROL Transfer  Hife

Parametersatz anfiigen

Hame: [CURR_ACC_DI
ert 1000

= o

bl

Stam |

‘ Achse-1 Aintrisbs-P arameterdateiname: Standard_ACT pdr ‘

Einheic
IEF Parameterhr
MintWert

Madiert

Defaultiwert
Skalierungsfaktor
DatenFormat
ObjektIndex fhex, xood):

ObjekrSubIndex (hex, xx):

=

ghbrechen |

Hame [ Wet__ | Einheit | Minwert | Madwert | Defs
[2) CURR_DynLimitcont 0000 ma 0
() CURR_DpnLimittode 0

mh

ms
X mh
[Z] CURR_LimitMasPos mh

Edtieen | [_New Wi iz

I~ Demoversion g

| Parameter Dateiname: STADARD. PAR

=] 315601 LED - Zustand
(5] 3200.00h Stromsalbwert

3240.00h Strombeschleunigung - delta |

ol
e 5 & & B

Sushlenden  Zuiick Voot Statsste  Druckes  Optionen

Inbl | ines | Suchen | Esvorien| PRI =

Ia 3204.00h Stromzolkwertouelle

2] 3205.00h Strombezugsvwert fir analogen Eingang

21 3210.00n PL-stromregler - Praportionaltaitar

[£1 3211 00h PLStromregler - Integraliakior | Bezeichnung

[13221.00h Strambegrenzung - mex. positiv Datertyp

[5] 3223.00n Strombegrenzung - max. negativ

5] 3224 00h Dynamische Strombegrenzung ¥t - Mode Zugrift

[£1 322001 Dynmischie Strombesrenzung Pt - Seitzenstrom Attribute

21 3224 02 Dynamische Pt - Daverst [

21 3224.03h Dynamische Strombesrenzung Pt - Zeit |
Stromb i i Defaultwert

21 3241 00 Strombeschieunigung - defta T Einheit

[] 3292.00n Stromverzigerung - deta | =

[£] 3243 00h Stromverzigerung - defta T

2] 3244.00h Stromschnelhaltverzogerung - defa |

[5] 3245.00n Stromschnelhatverzagerung - defta T

[£] 324C 00h Stromrampengenerstor - Rampertyp

[] 324D 00n Stromrampengenerator - Zustand

21 3250.00h Stromregier - Riickfiihrng

2] 325003 Stromregier - Riickfihnungsbezugswert

Ia 3260.00h Aktueller Stromsoliwert

2] 3281.00h Aktuetler Kommandostrom

51 3262.00n Axtuzter Motarstrom

2] 3283.00n Akdueller Stromfehler

2] 3240.000 Stromregier - Aktastrate

Ia 3300.00h Drehzahlisoltwert

2] 3302.00h Drehzahiskalierungstaktor - Zahler

[£] 3303000 Drenzaniskalizrungstaiar - Nenner

2] 3304.00h Drehzahisolwertquele

2] 2305.00h Drehzahibezugswert fir analogen Eingang

Ia 3304 .00h Drehzahidimensionstaktor - Zahler

21 3308 00h Drenzahidimensionstaktor - Nenner

[£1 3310.00n PID-Regler - Proportionaitaior

21 3311.00n PID-Regler - tegralfskior

2] 3312.00n FID-Regler - Differertialfakior

(5] 3313.00n PID-Regler - Integrationsiimt

2] 3314.00n PID-Regler - Geschwindighetsvorsteuerung

@ 3317000 R Feidor

Mame

Betriebsart

Beschreibung

-l

MPLC Funktion CurrAcc_dI{di_md)

| CURR_pcc_dl
' Strombeschisunigung - delta |

.Um‘32

Lesen/Schreiben

Speicherbar
:[EI B&535] Der max Wer istvam Gerat abhangig (siehe technische Daten)
1000

&)
Current

Die Sirombeschleunigung gibt die Steigung der Hochfahrrampe an
Sie wird als Quatient aus den Parametern CURR_Acc_dl (delta Strom) und CURR_Acc_dT (delta
| Zeif) gebildet
ace = CURR_Acc_dl { CURR_Ace_dT [mA [ ms]
| Der Parametar CURR_Act_dl gibt den Zahler dieses Quotientsn an

Dieser Parameter ist nur im Strormodus und bei CURR_RampType ungleich 0 akil.

CURR_Acc_dl
CURR_Dec_dl

CURR_Acc_dT CURR_Dec_dT
o -
t

205 by miContl

|from me.dsa impore *

Die Daten fiir die neuen Antriebsparameter sind der Druckschrift des Antriebs zu entnehmen.

APP5003_DE_1069022_PAC_dunMOT_R1b.doc

dunMOT-Achse an der PA-CONTROL

Seite 13 von 15




<

™

"

X
<
m

®

{ Gruppe anfiigen
aeben Sie bitke die Gruppennamen ginl

|Regler

Neue Antriebsparametergruppe hinzufiigen

5.3

well Fi ools
2
Datei  PA-CONTROL  Tr: iFe
=@ 11
Gruppenname deutsch;
Gruppenname englisch: ICDntrDIIer
IRegler

=] &=
Metarparameter |
Gruppenname franzdsisch;

‘ Achse -1

ahbrechen

=-F PACONTROL

¥
15 Diagose
10 170

-2 C&NOpen
2
oK

¥R RS23
-2 Achsed (durbdT)
Bl csporancic]
Y
o R
5 Shom
¥ Posiion

Parameter Dateiname: STANDARD.PAR
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£4 PA-CONTROL Konfiguration
Datei PA-CONTROL Transfer Hife

= =1 =151 | 1 ]
=-f PA-CONTROL Regler |
ﬂ Systemparameter
| Achse -1 Antriebs-Parameterdateiname: Standard A01. pdr |
M ame | = | Einheit | Mintafert | b s ert | Diefault... | Skalie.
By Geraet
£ Rueckfuehiung
< | il
Editierzn Heu | Lazchen | Kopieren |

21

44 PA-CONTROL Konfiguration
Datei PA-COMTROL Transfer  Hilfe

=1 =) 7 =) =1 K B

E-f4 PACONTROL =] Fegler |
ﬂ Systempararneter
Ap Diagnose | Achse -1 Artigbs-Parameterdateiname: STANDARD_AD . pdr |
#0140
m CANOpen Name |Wart | Einheit | Iintwfert | [N | Diefault | Skalie
-B7 R5232 CURR_Ki an . 0 E5535 100 1
Elid Achse-1 [duntOT] 1] ] ER535 100 1
=B Aniehsparameter a5 . 1 e 1 ]
2 0/00 0 1000 a 1
&0 - 1] E5535 100 1
2 1] 10000 10000 1
#y 10 ] E5535 a 1
-tk Achse-2 [servoTEC) £ L — 0 L
B Antiiehsparameter 230 = L LG ji00 L
. Achse-3 (servoTED) EJVEL kwif B0 040 D A0 0 1
------ B Antiehzparameter
-t Achse-d (servaTEC)
= Antiebsparameter 1.
bk Achse [servoTEC)
B Antiebsparameter
-t Achse-6 [zervoTEC)
B Antiehsparameter
44 Achse-7 [servaTEC) | | i
u'ih’::g?:zs:;:?a El Exditieren Meu | Laschen | Kapieren |

Parameter Dateiname: STAMDARD.PAR.

Parameter Dateiname:  STANDARD.PAR
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