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Bedeutung der Betriebsanleitung

Diese Betriebsanleitung erlautert die Funktion und die Handhabung der
Positioniersysteme PSE 4xxDP.

Von diesen Geraten kdnnen fir Personen und Sachwerte Gefahren durch nicht
bestimmungsgemale Verwendung und durch Fehlbedienung ausgehen. Deshalb
muss jede Person, die mit der Handhabung der Gerate betraut ist, eingewiesen sein
und die Gefahren kennen. Die Betriebsanleitung und insbesondere die darin
gegebenen Sicherheitshinweise missen sorgfaltig beachtet werden. Wenden Sie
sich unbedingt an den Hersteller, wenn Sie Teile davon nicht verstehen.

Gehen Sie sorgsam mit dieser Betriebsanleitung um:

e Sie muss wéahrend der Lebensdauer der Geréate griffbereit aufbewahrt werden.
¢ Sie muss an nachfolgendes Personal weitergegeben werden.

¢ Vom Hersteller herausgegebene Erganzungen missen eingefugt werden.

Der Hersteller behalt sich das Recht vor, diesen Geratetyp weiterzuentwickeln, ohne
dies in jedem Einzelfall zu dokumentieren. Uber die Aktualitat dieser
Betriebsanleitung gibt Ihnen Ihr Hersteller gerne Auskunft.

Konformitat

Anforderungen gemaf3 den EG-Richtlinien. Dies wird durch die Anbringung des CE-

Dieses Gerat entspricht dem Stand der Technik. Es erflllt die gesetzlichen <€
Kennzeichens dokumentiert.

© 2005

Das Urheberrecht an dieser Betriebsanleitung verbleibt beim Hersteller. Sie enthélt
technische Daten, Anweisungen und Zeichnungen zur Funktion und Handhabung der
Gerate. Sie darf weder ganz noch in Teilen vervielfaltigt oder Dritten zuganglich
gemacht werden.
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1 Sicherheitshinweise

1.1 Bestimmungsgemale Verwendung

Die Positioniersysteme eignen sich besonders zur automatischen Einstellung von
Werkzeugen, Anschlagen oder Spindeln bei Holzverarbeitungsmaschinen,
Verpackungsmaschinen, Druckmaschinen, Abfillanlagen und bei Sondermaschinen.

Die PSE 4xxDP sind nicht als eigenstandige Geréate zu betreiben, sondern
dienen ausschlief3lich zum Anbau an eine Maschine.

Die auf dem Typenschild und im Kapitel , Technische Daten“ genannten
Betriebsanforderungen, inshesondere die zulassige Versorgungsspannung, missen
eingehalten werden.

Das Gerat darf nur gemaf dieser Betriebsanleitung gehandhabt werden.
Veranderungen des Gerdts sind nicht gestattet. Der Hersteller haftet nicht ftr
Schéden, die sich aus einer unsachgemafen oder nicht bestimmungsgemalien
Verwendung ergeben. Auch erléschen in diesem Fall die Gewahrleistungsanspriiche.

1.2 Transport, Montage, Anschluss und Inbetriebnahme

Die Montage und der elektrische Anschluss des Gerats dirfen nur von Fachpersonal
durchgefiihrt werden. Es muss dazu eingewiesen und vom Anlagenbetreiber
beauftragt sein.

Nur eingewiesene vom Anlagenbetreiber beauftragte Personen dirfen das Gerat
bedienen.

Spezielle Sicherheitshinweise werden in den einzelnen Kapiteln gegeben.

1.3 Stérungen, Wartung, Instandsetzung, Entsorgung

Storungen oder Schaden am Gerat mussen unverziglich dem fir den elektrischen
Anschluss zustandigen Fachpersonal gemeldet werden.

Das Gerat muss vom zustandigen Fachpersonal bis zur Stérungsbehebung aul3er
Betrieb genommen und gegen eine versehentliche Nutzung gesichert werden.

Das Gerat bedarf keiner Wartung.

Malnahmen zur Instandsetzung, die ein Offnen des Gehauses erfordern, diirffen nur
vom Hersteller durchgefiihrt werden.

Die elektronischen Bauteile des Gerats enthalten umweltschadigende Stoffe und sind
zugleich Wertstofftrager. Das Gerat muss deshalb nach seiner endgtiltigen Stilllegung
einem Recycling zugefuhrt werden. Die Umweltrichtlinien des jeweiligen Landes
mussen hierzu beachtet werden.
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1.4 Symbolerklarung

In dieser Betriebsanleitung wird mit folgenden Hervorhebungen auf die darauf folgend
beschriebenen Gefahren bei der Handhabung der Anlage hingewiesen:

Q WARNUNG! Sie werden auf eine Gefahrdung hingewiesen, die zu

Kdrperverletzungen bis hin zum Tod fiihren kann, wenn Sie die gegebenen
Anweisungen missachten.

ACHTUNG! Sie werden auf eine Gefahrdung hingewiesen, die zu einem

erheblichen Sachschaden fuhren kann, wenn Sie die gegebenen Anweisungen
missachten.

INFORMATION! Sie erhalten wichtige Informationen zum sachgemaf3en Betrieb
des Gerats.
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2 Geratebeschreibung

2.1 Funktionsbeschreibung

Die Positioniersysteme PSE 4xxDP sind eine intelligente und kompakte

Komplettldsung zum Positionieren von Hilfs- und Stellachsen, bestehend aus
Schrittmotor, Getriebe Leistungsverstarker, Steuerungselektronik, absolutem
Messsystem. Durch das integrierte absolute Messsystem entfallt die zeitaufwendige

Referenzfahrt. Die Ankopplung an ein Bussystem verringert den

Verdrahtungsaufwand. Die Montage uber eine Hohlwelle mit Klemmring ist denkbar

einfach.

Die Positioniersysteme PSE4xxDP setzen ein digitales Positionssignal in einen

Drehwinkel um.

PSE 40 MECHAN.
PSE 41_. ANZEIGE
GETRIEBE -
24 \VVDC MESS-
> N[\%TOZTTOEF';L [> SYSTEM
POSITION
+ \ 4
24VDC NETZTEIL OPTO-
» STEUERG.| KOPPLER
DATENBUS T s
——— ERUNG [—
SCHNIT'I'S']'.___<___STE1J ISTWERT

ABTRIEB
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PSE 42_ MECHAN.
PSE 43_. ANZEIGE
ABTRIEB
BREMSE
optional » @
24 VDC e
el TS eSS
POSITION
24 VDC +
» NETZTEIL OPTO-
STEUERG.| | KOPPLER
DATENBUS Bls. —>—
<A— - —
SCHNITTST.| | STRERRG ISTWERT

2.2  Montage

Die Montage des PSE 4xxDP an der Maschine erfolgt, indem die Hohlwelle des
Stellantriebes auf die anzutreibende Achse geschoben und mit dem Klemmring fixiert
wird (empfohlener Achsendurchmesser 14 H9). Der Klemmring sollte dabei so weit
vorgespannt sein, dass er sich gerade nicht mehr frei drehen kann.

Die Verdrehsicherung erfolgt durch Einrasten des Zapfens unter der Hohlwelle in eine
geeignete Bohrung. (siehe Zeichnung)

Der Gehausedeckel darf auf keinen Fall fur Kraftlibertragungszwecke,
z.B. zum Abstltzen, benutzt werden.

2.3 Steckerbelegung

Im Gehé&usedeckel des PSE 4xxDP befindet sich ein 5-poliger Rundstecker fir den

Anschluss der Versorgungsspannung und eine 9-polige D-Sub-Buchse fiir den
Anschluss an den Profi-Bus.

Stromversorgung
Einbaudose 1 +24VDC Gegenstecker  Die Motorversorgung wird dabei an Pin 1
(shfie) 20V Blicasen) und 2 angeschlossen, die Steuerungs-
4 3 +24VDC 4 versorgung an Pin 3 und 4 der Einbaudose.
40V
1 3 5 Masse 3 y
2 2
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Profi-Bus (...-DP) Profi-Bus (...DP/RD)
D-Sub-Dose 1 = Gegenstecker Einbaudose 145V Gegenstecker
(Buchsen) 2 - (Stifte) (Buchsen) 2 RxDfTxD-N (Stifte)
: 4
3 RxD/TxD-P @ 5 3DGND 4 5
= 4 CNTR-P 6 = 1 4 RxD/TxD-P
—f*e) & 5 panD 02 3 1 5Mass 1 3
5 6 +5V 2
5 |ERL e~ —— Sl 5
\_E_'J _— - 2 .
8 RxD/TxD-N © Gewinde Schirm: 2
9 - == B-codiert Masse B-codiert

2.4 Inbetriebnahme

Nach Anlegen der Versorgungsspannung muss das PSE4xxDP vor der ersten
Positionierung eine Einschalt-Schleifenfahrt durchfiihren. Diese besteht aus einer
halben Umdrehung rickwarts und einer halben Umdrehung vorwarts, oder
umgekehrt, entsprechend den Einstellungen.

Diese Einschalt-Schleifenfahrt wird durch Ubertragen des entsprechenden
Steuerwortes Uber die Schnittstelle ausgelést.

2.5 DP-Adresse
Die DP-Adresse kann mit zwei Drehschaltern eingestellt werden, die sich unter der
schwarzen Abdeckung auf dem Antriebsdeckel befindet. Die Einstellung erfolgt

dezimal. Schalter Low ist das LSB, Schalter High ist das MSB.
(LSB= Least Significant Bit; MSB= Most Significant Bit)

High Low

g0 9 g0 9
0N F0k
7 <1 K 3

G54 G54

z.B. 5 1 = DP-Adresse 51

Wichtig! Um ein Eindringen von Schmutz und Staub zu verhindern, muss
nach dem Einstellen der Adresse die Schutzkappe unbedingt wieder
angebracht werden.

10
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2.6 Ablauf eines Positioniervorganges

Das PSE4xxDP unterscheidet folgende Falle bei einem Positioniervorgang
(Annahme: Richtung in der jede Sollposition angefahren wird ist vorwarts)

1. neuer Positionswert gréRer als aktueller: Position wird direkt angefahren

2. neuer Positionswert kleiner als aktueller: Es wird eine halbe Umdrehung weiter
zurlckgefahren und die exakte Position in Vorwartsfahrt angefahren.

3. neuer Positionswert nach Ruckwartsfahrt ohne Schleifenfahrt: die Position wird auf
alle Félle mit einer halben Umdrehung vorwarts angefahren, gegebenenfalls wird
dazu eine halbe Umdrehung rickwarts gefahren.

Nach Erreichen der Sollposition wird diese Position Uberpriift. Bei einer Abweichung
wird der Positioniervorgang wiederholt und das Status-Bit ,Zweit-Positionierung nétig”
gesetzt. Nach einem zweiten fehlgeschlagenen Versuch wird das Status-Bit
.Positionier-Fehler” gesetzt.

2.7 Schleifenfahrt

Das Wegmesssystem des PSE4XX DP-Antriebes benétigt zur Feststellung seiner
absoluten Position eine halbe Umdrehung der Abtriebswelle. Nach jedem
Einschalten, bzw. der Aktivierung des DP-Datenverkehrs muss deshalb
normalerweise eine Schleifenfahrt ausgefihrt werden. Die Software berechnet die
Entfernung zur nachsten halben Umdrehung und minimiert so diese Bewegung. Bei
sehr kleinen Entfernungen (< 1/50 Umdrehung) wird die erste Position ignoriert und
die nachste Position benutzt.

2.8 Betrieb ohne Schleifenfahrt

Wird der Antrieb ohne Schleifenfahrt betrieben, ist zu berlcksichtigen, dass das
Getriebespiel nicht automatisch eliminiert wird. Eine verkirzte Schleifenfahrt ist
jedoch schnell in ein Programm integriert. Wird der Betrieb ohne Schleifenfahrt
gewahlt, dann wird der Wert des Positionierfensters um den Faktor 2 vergrof3ert.

2.9  Zuweisung der Istposition

Ist eine Schleifenfahrt nicht mdglich, kann dem Antrieb eine Sollposition als
Istposition zugewiesen werden. Hierflr steht im Steuerwort ein Bit zur Verfugung. Der
Antrieb Gberprift die zugewiesene Istposition mit seinem internen Wegmesssystem.
Die Ubernahme des neuen Istwertes wird durch das Setzen des Schleife OK Bits
signalisiert. Werden bei der Uberpriifung zu groRe Abweichungen festgestellt, werden
die Bits ,Positionierfehler” und ,Ungtiltige Position“ im Zustandswort gesetzt. Bei
dieser Betriebsart muss sich das Steuersystem die Position merken und diese dann
im Antrieb wieder bekannt machen. Man kann so die Referenzfahrt umgehen. Wurde
der Antrieb jedoch wéahrend der Stillstandszeit bewegt, kann es zu
Zweitpositionierungen oder Positionierfehlern kommen, da die beiden Positionen
dann nicht mehr tbereinstimmen.

11
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3 Konfiguration

Mit der Konfiguration legt der Anwender fest, welche Werte er zur Laufzeit mit dem zu
steuernden Gerat austauschen méchte. Die folgende Liste gibt eine Ubersicht tber

die verschiedenen Moglichkeiten.

@;:HW Konfig - [SIMATIC 300-5tation [Konfiguration] -- 57_Prol1]

Eﬂ] Station Bearbeiten Einfligen Zielspstem Ansicht Eglras  Fenster  Hilfe

=181 x|

D2 %] S alal SfF % x|

PROFIBUS[1): DP-Masterspestem [1)

1

iz (6] PSE40%_DF

-
| Erofil |Standard

il

4| 5] PSE4 DF

Steckplatz Baugruppe / DP-Kenn..

Bestellnunmer

E-Adresse

Abdresse

Kammentar

0 16DE

[ Zustandswart

0.1

1AE

| stpasition in 1100 mm(l 16]

256,257

DA

Steverbyte

1]

| ra|—

Ta4

Sollpogition in 14100 mm{l16]

266, 257

Driicken Sie F1, um Hilfe 2u erhalten

-

-0 ET 2005
-3 ET 200U
(£ ET 200
23 Funktionsbaugruppen
(3 IDENT
a IPc
@nc
D Regler
D Schaltgerate
- SIMADYN
- SIMATIC
-] SIMODRIVE
-] SIMOREG
&0 SIMOVERT
& SIFOS
-] Weitere FELDGERATE

=-3 Allgemein
=g FSE40: 0P

- [{ Universalmodul
Zustandswart
|etposition in 14100 mm(l32)
| stposition in 14100 mm(l16)
Steuerbyte
Sallpozition in 1100 mm{] 32)
Sallpozition in 1100 mm{]16)
B PSE40: DP_T
g PSE40:_DP_Teach
w1 110
-] Gateway
w1 5P5

®-{] Kompatible Profibus-0P-Slaves

N N 7N 7N 7Y Y

o] SIMATIC 300

o ff SIMATIC 400

7-f] SIMATIC PC Based Control 300/400
7, SIMATIC FC Station

Ll Ll

L1

Fir den normalen Betrieb werden nur das Zustandswort, das Steuerwort, die
Sollposition und die Istposition bendtigt. Je nach Grof3e der Spindelsteigung geniigen
bereits die 16 Bit Worte fiir die Ubertragung von Soll- und Istwert. Dadurch kann die

Lange der Ubertragung so kurz wie moglich gehalten werden.
Im Folgenden werden die einzelnen Module und die Bedeutung der Daten erlautert.

12
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3.1 Zustandswort

Das Zustandswort gibt den Zustand des Gerates wieder. Der nachfolgende Abschnitt
gibt Auskunft tGiber die Bedeutung der einzelnen Bits des Zustandswortes. In der
nachfolgenden Tabelle ist das Zustandswort schwarz hinterlegt. Die
Eingangsadressen sind von der Systemumgebung des Benutzers abhangig.

%\l’al - Dev_6_1

Tabelle Bearbeiten Einfligen Zielsystem Varable Anszicht Estraz  Fenster  Hilfe

4| D3| 8| #[mle|o]| X| 25| 8] 82| Sfar] | &[]

BOOL
BOOL

hler': BOOL
BOOL
BOOL

EProm-Fehler BOOL

"Dew B:Teachmaode BOOL

"Dew B:lzt-Position”

"Dev B:Freigabe"
19 A 2B i"DevB:Stop" BOOL falze
20 A 25 i"Dew B:5Schleife" BOOL falze
21 A 24 "DewE:Fahren" BOOL true
22 A 21 i"DewEStepR" BOOL falze
23 A 20 "DevBStep V" BOOL falze
24 Paws 256 "Dev B:Soll-Position" DEZ 2000
R

Fiir Hilfe driicken Sie F1. [ 2 [Difline o

Bit 15(MSB): Soll-Pos. OK (Sollposition erreicht)

wird gesetzt:

- nach erfolgreicher Ankunft an einer tbertragenen Sollposition

- wenn nach der Einschaltschleifenfahrt der Istwert dem zuvor lGbertragenen
Sollwert entspricht

wird geldscht:
- wenn die Soll- und die Istposition nicht Gibereinstimmen.
- bei Einzelschrittbewegungen

Bit 14: Schleife OK
wird gesetzt:
- nach erfolgreichem Ausfiihren der Einschalt-Schleifenfahrt

wird geldscht:
- nach dem Einschalten

13
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- wenn der Antrieb wahrend einer Positionierfahrt blockiert
- wenn der Antrieb im Stillstand manuell verdreht wird

Bit 13: Fahrbereit

wird gesetzt:

- wenn alle internen Berechnungen ausgefihrt sind und keine Fehlermeldungen
mehr anstehen.

wird geldscht:

- nach dem Einschalten

- wenn Fehlermeldungen aktiv sind

- wenn interne Berechnungen durchgefihrt werden.

Dieses Bit braucht fir den normalen Betrieb nicht tGberprift werden. Die interne
Ablaufsteuerung stellt sicher, dass Fahrbefehle erst nach Abschluss aller
Berechnungen durchgefihrt werden.

Bit 12: Motorversorgungsspannung OK

wird gesetzt:
- wenn die Spannung am Motor einen Mindestwert tibersteigt.

wird geldscht:
- wenn die Spannung am Motor zu gering ist.

Bit 11: Treiber aktiv

wird gesetzt:
- wenn die Treiber fur die Motoransteuerung eingeschaltet sind(Haltestrom > 0)

wird geldscht:
- wenn die Treiber fir die Motoransteuerung ausgeschaltet sind(Haltestrom = 0)

Bit 10: Fahrtrichtung
wird gesetzt:
- wenn die Drehrichtung der Anfahrrichtung entspricht. In diesem Fall wird am Ende

der Fahrt keine Schleifenfahrt mehr durchgefuhrt.

wird geldscht:
- wenn die Drehrichtung nicht der Anfahrtsrichtung entspricht.

Bit 9: Lim. Bereich
wird gesetzt:
- wenn der Sollwert als 16-Bit Integerwert tibertragen wird. Bei Spindelsteigungen

tber 4,00 mm/Umdrehung lassen sich so nicht mehr alle Positionen anfahren.

wird geloscht:
- wenn der Sollwert als 32-Bit Integerwert Gbertragen wird.

14
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Bit 8: Antrieb fahrt

wird gesetzt:

- wenn der Antrieb sich in Bewegung gesetzt hat. Dieses Bit kann als Quittierung fur
das Fahren-Bit im Steuerwort benutzt werden. Es kénnen aber auch wéhrend des
Verfahrens neue Sollpositionen Ubertragen und aktiviert werden. Der Antrieb
stoppt dann kurz und startet wieder zur neuen Sollposition

wird geldscht:
- wenn der Antrieb steht und das Bit fur den Fahrauftrag zurtickgesetzt ist.

Bit 7: Positionierfehler

wird gesetzt:

- wenn wahrend des Verfahrens sich eine Diskrepanz zwischen der aktuellen Soll-
Position und der aktuellen Istposition (z.B. durch Blockieren oder Ausfall der
Motorspannung) auftritt. Die aktuelle Istposition wird mit Hilfe eines optischen
Encoders laufend tberprift. Ergibt sich eine zu grof3e Differenz zur aktuellen
Sollposition wird der Antrieb gestoppt. Schleife OK wird geldscht.

- Wenn das Positioniersystem die Schleifenfahrt nicht Korrekt durchfihren konnte

- Wenn eine ungiiltige Position als Istposition zugewiesen wurde zusatzlich wird hier
das ungultige Position-Bit gesetzt.

wird geldscht:
- Schleifenfahrt

Bit 6: Man. Pos. Fehler

wird gesetzt:

- wenn wahrend des Stillstandes des Antriebes der Encoder feststellt, dass der
Antrieb sich trotzdem dreht. Dies hatte beim néachsten Verfahren ein einen
Positionierfehler zur Folge. Schleife OK wird gel6scht.

wird geldscht:
- Schleifenfahrt

Bit 5: Poti-Fehler
wird gesetzt:
- Wenn wahrend des Verfahrens die Werte des Absolutwertgebers unzulassige

Werte aufweisen. Dies kdnnte auf einen Defekt hinweisen.

wird geldscht:
- Schleifenfahrt

Bit 4: End-Fehler
wird gesetzt:
- wenn der Antrieb auf3erhalb des zul&dssigen Verfahrbereiches steht. Dies kann

durch manuelles Verdrehen hervorgerufen worden sein.

wird geldscht:
- Schleifenfahrt und verfahren in den zulassigen Bereich

15
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Bit 3: ungultige Position

wird gesetzt:
- wenn eine Position eingegeben wird, die aul3erhalb des gltigen Bereiches
(absoluter Fahrbereich und Bereich innerhalb der Endschalter)liegt.

wird geldscht:
- durch Setzen einer gultigen Position.

Bit 2: 2. Pos(Zweitpositionierung)

wird gesetzt:

- wenn nach dem Verfahren die Sollposition nicht erreicht wurde, der Fehler aber
nicht durch eine Blockierung herbeigefiihrt wurde. Der Antrieb fihrt dann
automatisch eine zweite Positionierfahrt durch.

wird geldscht:
- wenn neue Positionierfahrt gestartet wird.

Bit 1: EEPROM Fehler

wird gesetzt:

- wenn beim Auslesen der geratespezifischen Parameter ein Fehler entdeckt wurde.
Diese Parameter werden fir das Positioniersystem verwendet und haben nicht mit
den Parametrierung durch den Profibus zu tun.

wird geldscht:
- Neustart oder
- Justierfahrt (nur von Hersteller oder geschultem Personal durchfiihrbar)

Bit 0: Teach Modus

wird gesetzt:
- Einlernmodus aktiv ist.

wird geldscht:
- Einlernmodus nicht aktiv ist.

16
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3.2 Istposition

i Var - Dev_6_1

Tabelle Bearbeiten Einfugen Zielsystem  “anable Ansicht Extraz Fenster Hilfe

& D@ 8| &l o] x| 2=l 8| 82| Solae]] s

" Dev_6_1 -- PSEADIDPASIMATIC 300-Station\CPU315-2.._ M= E3
-~ Operand Symbaol Anzei| Statuswert| Steuerwert
7 | E 27 "DevBSolPos. OE" BOOL
2 E 26 :"DevESchleife OK" BOOL
3 E 25 i"DevBFahibersit" BOOL
4 E 24 i"DewBMotorversg OK" iBOOL
5 E 23 "DevETreiber akbiv"' BOOL
G E 22 i"DevEFahtichtung" BOOL
7 E 21 :"DevELm Bereich" BOOL
a E 20 :"DevEAntieb faht" BOOL
9 E 27 i"DevEPogtionierfehler (BOOL
10 E 26 "DevEMan. Poz Fehler: EOOL
11 E 35 :"DevEPotiFehler" BOOL
12 E 34 :"DevEEndFehler" BOOL
13 E 33 :i"DewvBungultige Position : BOOL
14 E 32 "DevB2Pos" BOOL
15 E 31 :"DevBEEPom-Fehler :BOOL
16 E 30 :"DevhTeachmode" BOOL
17 PEW 25cHEE zt-Position"
18 A 27 i"DevBFreigabe” BOOL true
19 A 26 i"DewBStop" BOOL falze
20 A 25 i"DevBSchlele" BOOL falze
21 A 24 "DevBFahen" BOOL true
22 a0 21 i"DewBStepR" BOOL falze
23 A 20 "DewBStep V" BOOL falze
24 Paw 286 "Dev B Sol-Position' DEZ a000
7R
Fuir Hilfe driicken Sie F1. | 2 |Dfline | o

Dieses Modul Ubertragt die aktuelle Ist-Position an das steuernde Geréat. Es
gibt zwei verschiedene Datenformate. Bei Spindelsteigungen >4,00 mm ist die
Positioniermdglichkeit durch den eingeschrankten Wertebereich
eingeschrankt. Mit dem Modul Istposition (132) existieren diese
Einschrankungen nicht.
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3.3 Steuerwort

4 Var - Dev_6_1 el
Tabelle Bearbeiten Einfugen Zielsystem  “anable Ansicht Extraz Fenster Hilfe
# D||E| S| #[Ble|o|~| x| 2| 8| M| Slar| | 6]

" Dev_6_1 -- PSEADIDPASIMATIC 300-Station\CPU315-2.._ M= E3

-~ Operand Symbaol Anzei| Statuswert| Steuerwert

7 | E 27 "DevBSolPos. OE" BOOL

2 E 26 :"DevESchleife OK" BOOL

3 E 25 i"DevBFahibersit" BOOL

4 E 24 i"DewBMotorversg OK" iBOOL

5 E 23 "DevETreiber akbiv"' BOOL

G E 22 i"DevEFahtichtung" BOOL

7 E 21 :"DevELm Bereich" BOOL

a E 20 :"DevEAntieb faht" BOOL

9 E 27 i"DevEPogtionierfehler (BOOL

10 E 26 "DevEMan. Poz Fehler: EOOL

11 E 35 :"DevEPotiFehler" BOOL

12 E 34 :"DevEEndFehler" BOOL

13 E 33 :i"DewvBungultige Position : BOOL

14 E 32 "DevB2Pos" BOOL

15 E 31 :"DevBEEPom-Fehler :BOOL

16 E 30 :"DewvhTeachmode" BOOL

17 PEW 286 "Dev Blzt-Position" DEZ

18 g4 27

19

20

21

22

23

240 Pa\w 256 "Dew B Sol-Position (DEZ . BOoo

.
Fuir Hilfe driicken Sie F1. | 2 |Dfline o

Bit 7: Freigabe

Dieses Bit muss fur jedes Verfahren gesetzt sein. Wird diese Bit geldscht, wird die aktuelle
Positionierfahrt sofort beendet. Die Referenzposition geht verloren und vor einem neuen
Verfahren, muss eine neue Referenzfahrt durchgefuhrt werden.

Bit 6: Stop
Wird dieses Bit aktiviert, wird jeder Verfahrvorgang gestoppt. Der Antrieb fahrt mit der

Rampe herunter. Die aktuelle Position bleibt erhalten. Ein erneutes Verfahren ist erst
maoglich, wenn dieses Bit wieder gelscht ist.

Bit 5: Schleife

Diese Bit startet die Schleifenfahrt. Bei der Schleifenfahrt sucht sich der Antrieb die aktuelle
Istposition. Zu diesem Zweck verfahrt er etwas mehr als eine halbe Umdrehung entgegen
der Anfahrtsrichtung und kehrt dann wieder auf seine vorherige Position zurtick. Diese
Funktion muss nur einmal nach dem Einschalten oder nach Positionierfehlern durchgefuhrt
werden.

Bit 4. Fahren
Dieses Bit startet einen Verfahrvorgang zu der zuletzt eingegebenen Sollposition.

18
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Bit 3: Istwertwert zuweisen

Die eingestellte Sollposition wird dem Antrieb als Istposition zugewiesen. Der Antrieb
Uberprift die Position mit der Position, die sein Absolutwertgeber ermittelt. Ergibt sich hier
eine zu grolRe Abweichung, werden die Bits Positionierfehler und ungultige Position im
Zustandswort gesetzt. Wird die eingegebene Position akzeptiert, wird das Schleife-OK Bit
gesetzt und der Antrieb kann normal verfahren. Nach dem ersten Verfahren, wird die
Position Uberprift und eventuell eine Zweitpositionierung durchgefiihrt.

Bit 2: Reserve ohne Funktion
Bitl: StepR

Dieses Bit lasst den Antrieb um einen Schritt entgegen dem Drehsinn verfahren. Bleibt das
Bit gesetzt beginnt der Antrieb nach ca. 200 ms mit der Startgeschwindigkeit zu verfahren.
Dieses Verfahren wird sofort beendet, wenn das Bit geldscht wird. Es ist zu beachten, dass
die Schritte nicht identisch mit den 1/100 mm sind und das Getriebespiel in dieser Verfahrart
nicht eliminiert wird. Soll so eine exakte Positionierung eingelernt werden, ist darauf zu
achten, dass die Position immer aus der Anfahrtsrichtung angefahren wird, weil sich sonst
das Getriebespiel stérend bemerkbar machen kénnte.

Bit 0: StepV
Dieses Bit entspricht in seiner Funktion dem STEP R-Bit nur das hier in der Richtung des
Drehsinns gefahren wird.

3.4 Sollposition

Dieses Modul tibertragt die Sollposition zum PSE4xxDP. Fir die Ubertragung der
Sollposition stehen zwei verschiedene Module zur Verfugung. Diese unterscheiden sich in
der Lange des Ubertragenen Datenwortes. Bei Spindelsteigungen > 4,00 mm kann mit dem
Modul Sollposition(I116) nicht mehr der gesamte Verfahrbereich angesteuert werden.
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4 Parametrierung

Die Parametrierung erlaubt die Anpassung der Gerate an die gegebene Aufgabe. Es

gibt folgende Parameter:

Eigenzchalten - DP-Slave

Allgemein Parametrierenl

Parameternarnme

i
Anfahrtzrichtung
Blockmodus
Positionierfenster
Beschleunigung

Strom bei Langsarmfakit
unterer Endszchalter [0.1 Umdr.]
oberer Endschalter [0.1 Urndr ]
Spindelzteigung in 1100 mm
Fahrstronm in &

Haltestrom in &

Wartezeit in ma

Max. Geschwindigk.et in &
Start-Geschwindigk eit in 2

Wert

K.eine
Ahbruch und 1.5 1. zurlick
10 Schritte
langzam
maw. B0
-0

a10

100

a0

20

10

120

20

ol

]|

N
Hex-Farameter. .. "Wert andern... |
Abbrechen | Hilie

4.1 Drehsinn:

Dieser Parameter legt die Drehrichtung der Abtriebwelle fir positive

Sollwertanderungen fest.

Dieser Parameter legt fest, in welcher Richtung das Getriebespiel herausgefahren

4.2  Anfahrtsrichtung:
wird.
4.3 Blockmodus:

Dieser Parameter legt das Verhalten im Falle einer Blockierung des Antriebes fest.
Der Antrieb bleibt hier entweder sofort stehen oder er fahrt automatisch 1,5

Umdrehungen entgegen der bisherigen Fahrtrichtung zurick.
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4.4 Positionierfenster

Hier wird die max. erlaubte Abweichung zwischen Schrittmotorposition und der von
Absolutmesssystem ermittelten Position in Schritten eingestellt. Fir Fahrten ohne
Schleife wird das Positionierfenster um den Faktor 2 vergrofRert. Die max.
Abweichung der Antriebswelle hangt von der Anzahl der Schritte/Umdrehung ab.
Dieser Wert kann der Tabelle in den technischen Daten entnommen werden.

4.5 Beschleunigung:

Mit diesem Parameter kann bei hohen Dreh- oder Tragheitsmomenten die Startrampe
verlangert werden. Die Bremsrampe bleibt unbeeinflusst.

4.6 Max. Motorstrom:

Dieser Parameter beeinflusst die Stromabsenkung bei Langsamfahrten wie manueller
Fahrt oder Schleifenfahrt. Normalerweise wird der Strom hier auf max. 50% des max.
maoglichen Motorstromes begrenzt, da der Motor bei kleineren Geschwindigkeiten
ohnehin ein groReres Drehmoment aufweist. In Grenzbereichen kann es hier jedoch
zu Problemen kommen, dann kann mit diesem Parameter der Strom bei diesen
Fahrten auf den eingestellten Fahrstrom erhdht werden.

4.7 unterer Endschalter:

Dieser Parameter legt die kleinste Position fest die angefahren werden kann.
Sollpositionen kleiner als dieser Wert werden nicht akzeptiert. Beim Verfahren wird
der Antrieb nach Uberschreiten dieser Grenze automatisch gestoppt und das
entsprechende Bit im Zustandswort aktiviert. Die Angabe erfolgt in 1/10
Umdrehungen.

4.8 oberer Endschalter:

Dieser Parameter legt die grof3te Position fest die angefahren werden kann.
Sollpositionen groRer als dieser Wert werden nicht akzeptiert. Beim Verfahren wird
der Antrieb nach Uberschreiten dieser Grenze automatisch gestoppt und das
entsprechende Bit im Zustandswort aktiviert. Die Angabe erfolgt in 1/10
Umdrehungen.

49 Fahrstrom:

Dieser Parameter legt den Strom und damit das Drehmoment wahrend des
Verfahrens des Antriebes fest.
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410 Haltestrom:

Dieser Parameter legt den Strom und damit das Drehmoment des Antriebes im
Stillstand fest. Bei Haltestrom 0 werden die Ausgangstreiber im Stillstand
abgeschaltet.

4.11 Wartezeit:

Dieser Parameter legt die min. Wartezeit in ms zwischen zwei Positionierungen mit
unterschiedlicher Drehrichtung fest.

412 Spindelsteigung:

Dieser Parameter legt fest, wie viele 1/100 mm pro Umdrehung zuriickgelegt werden.

4.13 Max. Geschwindigkeit:

Dieser Parameter legt die maximale Verfahrgeschwindigkeit fest. Eine Verringerung
der Verfahrgeschwindigkeit kann sich positiv auf das Drehmoment auswirken. Hier ist
zu beachten, dass das angegebene Drehmoment von 1 Nm bzw. 5 Nm nur bis zu
einer Geschwindigkeit von 100 % gewahrleistet ist. Bei Geschwindigkeiten tiber 100
% reduziert sich das Drehmoment.

4.14 Start-Geschwindigkeit:

Dieser Parameter legt die minimale Geschwindigkeit fest, mit der der Antrieb verfahrt.
Diese Geschwindigkeit ist die Startgeschwindigkeit der Rampe, die Geschwindigkeit
der Schleifenfahrt und die Geschwindigkeit der Einzelschrittfahrt.
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5 Programmierhinweise

Bei der Programmierung des Positionierprogramms sollte der folgende Ablauf
eingehalten werden.

Ubertragung der Sollposition

warten, bis das Bit 'Sollposition OK’ zurlickgesetzt wird

nun kann das Bit 'Fahren’ gesetzt werden

der Antrieb startet und setzt das 'Antrieb fahrt’ Bit

nun kann das Bit 'Fahren’ geléscht werden

das Programm wartet nun bis das Bit 'Sollposition OK’ Bit gesetzt und das Bit
'Antrieb fahrt’ (nur wenn das Fahren Bit geldscht ist) geldscht wird.

ouprwNE

Wird die Sollposition und das ,Fahren-Bit* gleichzeitig gesetzt, muss das
.Fahren-Bit" fir mindestens 50 ms gesetzt sein, damit der Antrieb es sicher
erkennt. Die Abfrage auf das ,Antrieb fahrt-Bit“ kann dazu fuhren, dass das
.Fahren-Bit* nicht korrekt bearbeitet wird.
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6 Technische Daten

gultig fur PSE40xDP

Umgebungsbedingungen

Umgebungstemperatur

0 °C bis +45 °C

Lagertemperatur

-10 °C bis +70 °C

Schockfestigkeit nach
DIN IEC 68-2-27

509 11 ms

Vibrationsfestigkeit
nach DIN IEC 68-2-6

10 Hz bis 55 Hz 1,5 mm
55 Hz bis 1000 Hz 10 g
10 Hz bis 2000 Hz 5 g

EMV-Normen

CE

Konformitat

CE Konformitatserklarung auf Anforderung verfiigbar

Schutzart

IP 54

Elektrische Daten

Nennabgabeleistung

10 W (25 % ED)

Leistungsaufnahme max. 36 W
Versorgungsspannung 24 VDC 20 %
Nennstrom 15A
Leerlaufstrom 10A
Positionierauflésung 0,18°
Positioniergenauigkeit 0,9°

DP-Protokoll

Profibus DP (Siemens) mit galvanischer Trennung

max. Baudrate

9,6 kBaud bis 12 MBaud

Absolutwerterfassung

mittels Prazisionspotentiometer, Berechnung der
absoluten Position aus Potiwert mittels neuartigem
Verfahren

Mechanische Daten

Verfahrbereich

80 Umdrehungen an der Abtriebswelle
ergibt max. 160 mm Verfahrweg bei
Spindelsteigung 2 mm

Nenndrehmoment

1 Nm (Typ 401)
1,8 Nm (Typ 402)
5 Nm (Typ 405)

Selbsthaltemoment
(bestromt 100% ED)

1 Nm (Typ 401)
1,8 Nm (Typ402)
5 Nm (Typ 405)

Selbsthaltemoment

10 Ncm (Typ 401)

(stromlos) 18 Ncm (Typ 402)
50 Ncm (Typ 405)

Nenndrehzahl 78 mint (Typ 401)
45 mint (Typ 402)
15 min* (Typ 405)

Drehsteifigkeit max. 0,2°

(Drehwinkel bei Wechsel von

spielfreiem Eingriff zu max.

Drehmoment)

Getriebespiel max. 0.5°
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(ohne Spindelausgleichsfahrt)

Spindelausgleich

automatisch, in dem jede neue Position immer aus der
gleichen Richtung angefahren wird

Abtriebswelle

14 H 7 Hohlwelle mit Klemmring

empfohlener
Spindelzapfendurchmesser

14H9

Auflésung

0,01 mm bei Spindelsteigung

1 mm, 2 mm, 4 mm und 5 mm

(ergibt 100 / 200 / 400 / 500 Schritte pro Umdrehung)
physikalisch: 2000 Schritte pro Umdrehung (Typ 401)
physikalisch: 10000 Schritte pro Umdreh. (Typ 405)

max. zulassige Radialkraft 150 N

max. zulassige Axialkraft 80N
Abmessungen (L x B x H) 70 X 56 x 145 mm
Gewicht 1300 g

25




€ |halstrup
Betriebsanleitung PSE4xxDP walcher

gultig fur PSE41xDP

Umgebungsbedingungen

Umgebungstemperatur

0 °C bis +45 °C

Lagertemperatur

-10 °C bis +70 °C

Schockfestigkeit nach
DIN IEC 68-2-27

50g 11 ms

Vibrationsfestigkeit
nach DIN IEC 68-2-6

10 Hz bis 55 Hz 1,5 mm
55 Hz bis 1000 Hz 10 g
10 Hz bis 2000 Hz 5 g

EMV-Normen

CE

Konformitat

C€ Konformitatserklarung auf Anforderung verfligbar

Schutzart

IP 54

Elektrische Daten

Nennabgabeleistung

10 W (25 % ED)

Leistungsaufnahme max. 36 W
Versorgungsspannung 24 VDC £20 %
Nennstrom 15A
Leerlaufstrom 1,0A
Positionierauflésung 0,18°
Positioniergenauigkeit 0,9°

DP-Protokoll

Profibus DP (Siemens) mit galvanischer Trennung

max. Baudrate

9,6 kBaud bis 12 MBaud

Absolutwerterfassung

mittels Prazisionspotentiometer, Berechnung der
absoluten Position aus Potiwert mittels neuartigem
Verfahren

Mechanische Daten

Verfahrbereich

80 Umdrehungen an der Abtriebswelle
ergibt max. 160 mm Verfahrweg bei
Spindelsteigung 2 mm

Nenndrehmoment

1 Nm (Typ 411)
5 Nm (Typ 415)

Selbsthaltemoment
(bestromt 100% ED)

1 Nm (Typ 411)
5 Nm (Typ 415)

Selbsthaltemoment

10 Ncm (Typ 411)

(stromlos) 50 Ncm (Typ 415)

Nenndrehzahl 78 mint (Typ 411)
15 mint (Typ 415)

Drehsteifigkeit max. 0,2°

(Drehwinkel bei Wechsel von

spielfreiem Eingriff zu max.

Drehmoment)

Getriebespiel max. 0.5°

(ohne Spindelausgleichsfahrt)

Spindelausgleich

automatisch, in dem jede neue Position immer aus der

gleichen Richtung angefahren wird
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Abtriebswelle

14 H 7 Hohlwelle mit Klemmring

empfohlener
Spindelzapfendurchmesser

14H9

Auflésung

0,01 mm bei Spindelsteigung

1 mm, 2 mm, 4 mm und 5 mm

(ergibt 100/ 200 / 400 / 500 Schritte pro Umdrehung)
physikalisch: 2000 Schritte pro Umdrehung (Typ 411)
physikalisch: 10000 Schritte pro Umdreh. (Typ 415)

max. zulassige Radialkraft 150 N

max. zulassige Axialkraft 80N
Abmessungen (L x B x H) 70 x 56 x 145 mm
Gewicht 1000 g
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gliltig fur PSE42xDP

Umgebungsbedingungen

Umgebungstemperatur

0 °C bis +45 °C

Lagertemperatur

-10 °C bis +70 °C

Schockfestigkeit nach
DIN IEC 68-2-27

509 11 ms

Vibrationsfestigkeit
nach DIN IEC 68-2-6

10 Hz bis 55 Hz 1,5 mm
55 Hz bis 1000 Hz 10 g
10 Hz bis 2000 Hz 5 g

EMV-Normen

CE

Konformitat

C€ Konformitatserklarung auf Anforderung verfigbar

Schutzart

IP 54

Elektrische Daten

Nennabgabeleistung

24 W (25 % ED)

Leistungsaufnahme max. 70 W
Versorgungsspannung 24 VDC £20 %
Nennstrom 3A
Leerlaufstrom 15A
Positionierauflésung 0,18°
Positioniergenauigkeit 0,9°

DP-Protokoll

Profibus DP (Siemens) mit galvanischer Trennung

max. Baudrate

9,6 kBaud bis 12 MBaud

Absolutwerterfassung

mittels Prazisionspotentiometer, Berechnung der
absoluten Position aus Potiwert mittels neuartigem
Verfahren

Mechanische Daten

Verfahrbereich

80 Umdrehungen an der Abtriebswelle
ergibt max. 160 mm Verfahrweg bei
Spindelsteigung 2 mm

Nenndrehmoment

3 Nm (Typ 423)
5 Nm (Typ 425)
10 Nm (Typ 4210)
25 Nm (Typ 4225)

Selbsthaltemoment
(bestromt 100% ED)

3 Nm (Typ 423)
5 Nm (Typ 425)
10 Nm (Typ 4210)
25 Nm (Typ 4225)

Selbsthaltemoment
(stromlos)

30 Ncm (Typ 423)
50 Ncm (Typ 425)
100 Ncm (Typ 4210)
250 Ncm (Typ 4225)

Nenndrehzahl

75 mint (Typ 423)

38 mint (Typ 425)

19 min (Typ 4210)
9 min! (Typ 4225)

Drehsteifigkeit

(Drehwinkel bei Wechsel von
spielfreiem Eingriff zu max.
Drehmoment)

max. 0,2°
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Getriebespiel
(ohne Spindelausgleichsfahrt)

max. 0.5°

Spindelausgleich

automatisch, in dem jede neue Paosition immer aus der
gleichen Richtung angefahren wird

Abtriebswelle

14 h 7 Hohlwelle mit Klemmring (Typ 423 und 425)
14 h 7 Hohlwelle mit Klemmung und Passfeder
(Typ 4210 und 4225)

empfohlener
Spindelzapfendurchmesser

14H9

Auflésung

0,01 mm bei Spindelsteigung

1 mm, 2 mm, 4 mm und 5 mm

(ergibt 100/ 200 / 400 / 500 Schritte pro Umdrehung)
physikalisch: 8200 Schritte pro Umdreh. (Typ 4210)

max. zulassige Radialkraft

150 N

max. zulassige Axialkraft

80N

Abmessungen (L x B x H)

135 x 56 x 86 mm

Gewicht

1900 g (Typ 4210)

optional

Rastbremse
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gliltig fur PSE43xDP

Umgebungsbedingungen

Umgebungstemperatur

0 °C bis +45 °C

Lagertemperatur

-10 °C bis +70 °C

Schockfestigkeit nach
DIN IEC 68-2-27

509 11 ms

Vibrationsfestigkeit
nach DIN IEC 68-2-6

10 Hz bis 55 Hz 1,5 mm
55 Hz bis 1000 Hz 10 g
10 Hz bis 2000 Hz 5 g

EMV-Normen

CE

Konformitat

C€ Konformitatserklarung auf Anforderung verfiigbar

Schutzart

IP 54

Elektrische Daten

Nennabgabeleistung 24 W (25 % ED)
Leistungsaufnahme max. 70 W
Versorgungsspannung 24 VDC £20 %
Nennstrom 3A
Leerlaufstrom 15A
Positionierauflésung 0,18°
Positioniergenauigkeit 0,9°

DP-Protokoll

Profibus DP (Siemens) mit galvanischer Trennung

max. Baudrate

9,6 kBaud bis 12 MBaud

Absolutwerterfassung

mittels Prazisionspotentiometer, Berechnung der
absoluten Position aus Potiwert mittels neuartigem
Verfahren

Mechanische Daten

Verfahrbereich

80 Umdrehungen an der Abtriebswelle
ergibt max. 160 mm Verfahrweg bei
Spindelsteigung 2 mm

Nenndrehmoment

3 Nm (Typ 433)
10 Nm (Typ 4310)
25 Nm (Typ 4325)

Selbsthaltemoment
(bestromt 100% ED)

3 Nm (Typ 433)
10 Nm (Typ 4310)
25 Nm (Typ 4325)

Selbsthaltemoment

30 Ncm (Typ 433)

(stromlos) 100 Ncm (Typ 4310)
250 Ncm (Typ 4325)

Nenndrehzahl 78 mint (Typ 433)
19 mint (Typ 4310)

9 min! (Typ 4325)

Drehsteifigkeit max. 0,2°

(Drehwinkel bei Wechsel von

spielfreiem Eingriff zu max.

Drehmoment)

Getriebespiel max. 0.5°

(ohne Spindelausgleichsfahrt)

Spindelausgleich

automatisch, in dem jede neue Position immer aus der

gleichen Richtung angefahren wird
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Abtriebswelle

14 H 7 Hohlwelle mit Klemmring (Typ 433)
14 H 7 Hohlwelle mit Klemmung und Passfeder
(Typ 4310 und 4325)

empfohlener
Spindelzapfendurchmesser

14H9

Auflésung

0,01 mm bei Spindelsteigung
1 mm, 2 mm, 4 mm und 5 mm

physikalisch: 2000 Schritte pro Umdreh. (Typ 433)

max. zulassige Radialkraft

150 N

max. zulassige Axialkraft

80N

Abmessungen (L x B x H)

85 x 60 x 160 mm

Gewicht

1700 g (Typ 433)

optional

Rastbremse
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