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1 Inhalt

Der dezentrale Servopositionierregler DIS-2 unterstitzt die Auswertung eines externen
HIPERFACE® Absolutwertgebers zur Positionierung von Synchronmotoren, sowie
birstenlosen und burstenbehafteten DC-Motoren.

Diese Funktionalitdt kann auf Anfrage zur Verfiigung gestellt werden.

Die hierfur bendtigte Parametriersoftware:

DIS-2 ServoCommander™ Rev. 2.1 oder hoher

2 Einleitung

Mit dem DIS-2 ist es nun mdglich, Positionierungen mit HIPERFACE® Absolutwert-
gebern, welche nicht direkt am Motor, sondern an der zu verstellenden Achse montiert
sind, durchzufihren. Hierbei wird die Kommutierung des Motors zwingend mit Hall-
Sensoren oder deren Emulation, bei birstenbehafteten DC-Motoren Uber ein EMK-
Modell, durchgefuhrt. Eine Kommutierung mit Resolver ist hierbei nicht méglich.

3 Anwendung

Es ist in einigen Anwendungen erforderlich, das angetriebene Achsen in Geraten und
Maschinen, im spannungslosen Zustand, manuell verstellt oder ausgekuppelt werden
missen. Hierbei muss der aktuelle Lage-Istwert der Achse, welcher spannungslos
verandert werden kann, immer im Geber gespeichert werden.

Fur diese Art der Lage-Istwerterfassung eignen sich die mechanisch speichernden
HIPERFACE® Multiturn Absolutwertgeber von SICK-STEGMANN, welche bis zu

4096 Umdrehungen speichern kénnen.

Mit dieser Art der Lage-Ruckfuhrung ist es auch mdglich, alte analoge Istwert-
Potentiometer (z.B. 10-Gang Wendelpotis), durch digitale HIPERFACE® Absolutwertgeber
mit neuester Technik, zu ersetzen.
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4 Anwendungsbeispiel

4.1 Anwendung mit einem Birsten behafteten PARVEX DC-Motor mit
Getriebe i=10:1 und einem HIPERFACE® Multiturn
Absolutwertgeber SKM 36
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Abbildung 1
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4.1.2 Anschlussbeschreibung

Positionier-Daten SKM36:

128 Sinus-/Cosinus-Perioden pro Umdrehung
4.096 Schritte pro Umdrehung
4.096 Umdrehungen messbar (Multiturn)

16.777.216 Schritte maximal messbar (4.096 x 4.096)

Die Anwendung muss, wie im Anschlussbild Abb.1 beschrieben, verdrahtet werden.

Der Bursten behaftete DC-Motor wird mit ANKER+ an Klemme X303 und ANKER- an
Klemme X302 angeschlossen. Klemme 301 bleibt frei'! Um die Motor-Kommutierung auf
festes Segment zu schalten, muss eine Bricke zwischen X2.2 und X2.10 verdrahtet
werden. Der HIPERFACE® Absolutwertgeber SKM 36 wird wie in Abb.1 beschrieben
angeschlossen.

4.1.3 Parametrierung des HIPERFACE Absolutwertgebers

Um den HIPERFACE® Absolutwertgeber auswerten zu kénnen, muss wie folgt
vorgegangen werden:

1. Winkelgeber-Menu 6ffnen
1 “ .
2. SinCos* Absolutwertgeber anwahlen
3. Es erscheinen danach die SinCos Einstellungen des Absolutwertgebers
3 DIS-2 ServoCommander Vers. =18x]
Datel Betriebsmodus Anzeige Parameter Fehler Optionen Info
| | 0| oniine, | omine | S| i | ot | | | 5 | @] 0 | eS| 2nem |
3
| I=| Regleifreigabe =] | inkelge! r- instel
Wink ~SinCos-Ei
" Drehmomentenregelung SinCos-Konfiguration Multiturn
* Drehzahlregelung 2 Inkremente pro Umdrehung 128
€ Pasitionierung . )
Stiichzahl 512
| {2 Ancwahl: BA Pasitinonen n
. . # Blockkommutierung r rechts
@ Betriebsbereit £ Sinuskommutierung & links Diese Einstellungen werden erst nach ‘Save
@ Antriob ist referenziert {Paramster) und ‘Reset’ des Servos wirksam!
S o CE—
() Ziel eneicht Save & Resel
() I Motor / Serva Automatische Dffsetbestimmung
() Unterspannung im Zwischenkreis
| O Din?: Endschalter 0
- O Din8: Endschalter 1 | P
() SelfepiEi P-Anteil Regler iiber  Geber  © MotorEMK
() Referenzfahit aktiv
I-Anteil Regler iiber = Geber " Motor-EMK
\ Digitale Eingange... | ok ] X st
Ol ruch
Digitale Ausgiinge... |
stwerte |
i kel BIE(x]
‘ DIS-2 48410 | okay
Abbildung 2
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Das Transferfenster fir die Eingabe der Geberdaten 6ffnen
1. In der obersten Zeile auf Datei klicken und anschlieRend Transfer auswahlen

3 D15-2 ServoCommander Vers. 2.1

Datei Betriebsmodus Anzeige Parameter Fehler Optionen Info

Parametersatz 3
Reset: Servo

=18

Firmusare-Download. ..

Beenden

omine | 8| <l | o5 | tar] e me] e | @) 0 [ | vem |
[stotus
I=| Reglerfreigabe ‘ @ Betiiebsbereit

() Endstufe aktiv
() Ziel eneicht
() I2t: Motor / Servo

" Drehmomententegelung
' Drchzahiregelung

" Pasitionierung

() Antiieb ist referenziert

| Auswahl: B4 Positionen
€ Wegprogramm [DIN3)

™ Heue /0 Belegung

@ High: Wegprogramm

@ Low: Auswahl: 32 Positionen
€ Tipp & Teach [DIND)

@ High: Tipp & Teach

(D Low: Auswahl: 32 Positionen

() Unterspannung im Zwischenkreis
(7} Din7: Endschalter 0

() DIn8: Endschalter 1

() Schiepplehle:

() Referenzfahit aktiv

Digitale Eingéinge...

Digitale Ausgénge. ..

I Drehrichtungsumkehr

I
‘ DIS-2 48410 | okay

Abbildung 3

2. Das Transfer-Fenster 6ffnet sich
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() Betiiebsbereit
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() It Motor / Servo

@
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©
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Abbildung 4

APPL86_V1pl_DIS-2_Posi_auf_ext_Geber_SKM36

Version 1.1



Projekt Seite

DIS-2 Appl. Note 86 5 v. 12

Ersteller Datum

Positionieren eines birstenbehafteten DC-

Metronix Motors auf einen externen HIPERFACE® 07.06.2007
Absolutwertgeber SKM 36
Anmerkung!

Nachfolgende Befehlszeilen in die oberste Zeile des Transferfensters eingeben

und anschlielfend mit m Senden bestatigen.

Einstellung des SinCos-Gebers fiur die Drehzahl-Regelung:

|
Bei gleicher Drehrichtung von Motor und Absolutwertgeber 9 - l?

OW:002A:00001003 m) Senden

|
N
Bei entgegen gesetzter Drehrichtung von Motor und Absolutwertgeber KI

OW:002A:00001000 m Senden

Einstellung des SinCos-Gebers fur die Lage-Regelung (Positionierbetrieb):

Bei gleicher Drehrichtung von Motor und Absolutwertgeber 9 -_ .9
OW:002D:00001003 m) Senden

Bei entgegen gesetzter Drehrichtung von Motor und Absolutwertgeber Klﬁ

OWwW:002D:00001000 m) Senden

Wird ein Getriebe eingesetzt, so muss der Getriebefaktor von dezimal auf
hexadezimal umgerechnet werden:

zB. i=10:1 dezimal
i=A:1 hexadezimal

Einstellung des Getriebefaktors fur die Drehzahl-Regelung:
OW:002B:0000000A m) Senden Antrieb Motor

OW:002C:00000001 =) Senden Abtrieb Getriebe

Einstellung des Getriebefaktors fur die Lage-Regelung (Positionierbetrieb):

OW:002E:0000000A =) Senden Antrieb Motor
OW:002F:00000001 =) Senden Abtrieb Getriebe
iy
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Das Transferfenster schlie3en und das Menu ,,Optionen / Anzeigeeinheiten” 6ffnen

D152 ServoCommander ¥ers. 2.1 =1
Datei Betrishsmodus  Anzeige Parameter Fehler | Optionen Info
SREF
=L

-|§|§|I Il-lﬂl-voeutm ”

Englsh

) Reset

Save
Parameter

Frangais

[Kommandos

I Reglefreigabe - |

Kommunikation 3

_’

Eingabegrenzen...

Extras " Diehmomentenregelung

& Diehzahiregelung

" Pasitionicrung

@ Betiebsbereit
() Antrieb ist referenziert
() Endstufe aktiv
() Ziel emeicht
() Pt Motor / Servo
() Unterspannung im Zwischenkreis
[ () DInT: Endschalter 0
) DIng: Endschalter 1
— () Schiepplehler -
(") Referenzfahrt aktiv

[ Digitale Eingange... ]

Digitale Ausgiinge. . |

PR

‘ DIS-2 48/10 | okay

Abbildung 5

Das Getriebe aktivieren und ebenfalls das Verhaltnis i = 10:1 einstellen.

€ DIS-2 ServoCommander Vers. 2.1 =1 |

Datel Betrisbsmodus  Anzeige Parametsr Fehler Optionen Info
SREF
A

-§|§||-0mine P | -l | ot
inheiten | N | ingabe |
v K
- Standardwerte I miIEeIrieh< X Abbruch |  Dreh
& Drehzahlregelung
Benutzerdefiniert Antrieb: 10 _
" Paositionierung
Direkteingabe Abtrieb: 1 [Scos

= U/min

) Resat

Save
Parameter

Kommandos

[T Reglerfreigabe =] |

@ Betriebshereit

I Drchmomentintim _Faktor_| U ‘ () Antrieb ist referenziert
A - () Endstufe aktiv
& U/minds () Ziel emeicht
[Umdrehungen [U] =l e oue () Pt Motar / Servo

() Unterspannung im Zwischenkreis
| ) DIn7: Endschalter 0
(7} Ding: Endschalter 1

rotatorisch >> translatorisch

Anzeigesinheiten:
u — (0} Schiepplehler —
U/min

U/min/s () Referenztahrt aktiv
[ Digitale Eingange... |
Digitale Ausgange... |
Blolx|
‘ DIS-2 48710 | okay

Abbildung 6
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1. Das Winkelgeber-Menu 6ffnen
2. Parameter sichern mit ,Save & Reset"

€ DIS-2 ServoCommander Vers. 2.1 =1 |

Datel Betrishsmodus Anzeige Parameter Fehler Optiomen Info

= | | niney | onine |G| e | | ] | ] e [ @] 0 [ et | rese
| Reglerfreigabe. _|| winkelgeber - Einstellungen
- Wink ~SinCos-Ei
" Drehmomentenregelung " Resalver SinCos-Konfiguration Multiturn
5 " Analoge Hallgeber
* Drehzahlregelung & SinCos Inkremente pro Umdrehung 128
" Paositioniernun i
9 rr: Hallgeber (Six Step) SHichzahl —
| B el (B Bren e Inkrementalgeber mit Hallsensoren
K F
. . & Blockkommutierung " rechts
@ Betrichsbereit @ SreerREmy & links Diese Einstellungen werden erst nach ‘Save
@ Antrieh it referenzient {Parameter)' und ‘Reset des Servos wirksam!
) Entu ok Qeter CR
() Ziel eneicht 1 ' Save & Reset
() Pt Motor / Serva Automatische Dffsetbestimmung 4
() Unterspannung im Zwischenkreis
I ) DIn: Endschalter 0 2
() Ding: Endschalter 1 e

(7) Schlepplehier

P-Anteil Regler iiber  Geber ' MolorEMK
() Referenztahit aktiv

I-Anteil Regler tiber ' Geber " Motor-EMK

[ Digitale Eingénge... | ’—I
v oK X Abbruch

Digitale Ausgange. . |

|
IO sicix
‘ DIS-2 48410 | okay

Abbildung 7

Somit sind die Einstellungen des Absolutwertgebers erfolgt und die Parameter im DIS-2
gesichert.

Anmerkung!

Bei Betrieb Uber CAN-Bus muss die Factor Group angepasst werden !

g
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4.1.4 Parametrierung des Kommutiergebers (Bestromungsgeber)

Zum Ansteuern des Birsten behafteten DC-Motors muss noch der Kommutiergeber auf
ein festes Kommutierungssegment verdrahtet werden. Hierzu wird die Leitungsbriicke von
X2.2 GND nach X2.10 HALL_W verdrahtet (Abb.1).

Erganzende Einstellungen fur den Kommutiergeber:

1. Winkelgeber-Menu 6ffnen

2. ,Hallgeber (Six Step)* anwéhlen

3. Offset auf ,120°" einstellen

4. Drehzahlregler Riuckfuhrung P-Anteil auf ,Motor-EMK" und I-Anteil auf ,Geber"
5. Parameter sichern mit , Save Parameter*

3 DI5-2 ServoCommander Yers. _ & x]
Datel Betriebsmodus  Anzeige Parameter Fehler Optionen  Info
| | 0 onine | Giinel | ol | it | | 5 | @] 0 [ | e |
m winke gebe
‘ =] ‘  Resalver 0.
 Analoge Hallgeber
 SinCos
& Hallgeber [Six Step)
* Inkrementalgeber mit Hallsensoren
Zweite Spur (H )
(= Auswahl: B4 Positionen
 Wegprogramm (DIN3)
™ Heue 170-Belegung Dffset: 4_’
) High: Wegprogramm ¥ v
) Low: Auswahl: 32 Positionen
 Tipp & Teach (DIND) Automalisch bestimmen
) High: Tipp & Teach
) Low: Auswahl: 32 Positionen
B DT T ‘ P-Anteil Regler iiber £ Geber = MotorEMK 1
I-Anteil Regler iiber & Geber (" MotorEMK
v oK I X Abbruch
DIS-2 48710
Abbildung 8
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4.1.5 Eingabe der Motordaten
4.1.5.1 Grundparameter

Die Parameter fur die Stromwerte sind fir Drehstrom-Synchronmotore mit Sinus-
Kommutierung ausgelegt. Um die richtigen Stromwerte zu berticksichtigen, missen diese
fur den Bursten behafteten DC-Motor, vor der Eingabe umgerechnet werden:

1. DC-Motor Maximalstrom lvax = 10 A
Imaxsin = In / ‘/2
Imaxsn = 10 A / 1,414=7 A Effektivwert

2. DC-Motor Nennstrom INn=5A
INSIN = In / ‘/2
Insn=5A 1/ 1,414 = 3,5 A Effektivwert

sl
Datel Betriebsmodus  Anzeige  Parameter Fehler Optionen  Info
o= | | ZGnine, | i | | | | | - | @] 0

I~ Redlerfreigabe ‘

Offline 2 Resst

Save
Paramzter

Motordaten

® D mr e | Eweiterte
& Diehzahlregelung Neuen Motor aussuchen |

" Positionierung 1

Maximalstrom in A. Effektivwert: T00A 4‘,, - -
4 » 2

Mennstrom in A, Effektivwert: 3504 < o -
4 »

Pt-Zeit Motor: 2000 ms 2000 ms

+ Auswahl: 64 Positionen
€ Wegprogramm (DIN3] =]

I~ | Neue 1/0-Belegung

(@ High: Wegprogramm

(D Low: Auswahl; 32 Positionen
! Tipp & Teach [DIND)

(7} Hiah: Tioo & Teach

4 3

Endstufe
Anzahl der Pole: |6 Hv = 3 Paare Diehmoment- 0,06 Hm/iA
konstante: ] 5

Automatisch bestimmen

|I_H|—

1vo
(") Unterspannung im Zwischenkreis v 0K X Abbruch |
) DIn?: Endschalter 0

() Ding: Endschalter 1
() Schleppfehler
(") Referenzfahit aktiv

| [ Wl o e ea, | J

I Digitale Ausgiinge... |

DIS-2 48710 okay

Abbildung 9
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4.15.2 Erweiterte Parameter

Die erweiterten Motorparameter Statorwiderstand und Statorinduktivitat sind
wichtig fur die EMK-Berechnung. Je genauer diese Werte sind, desto genauer
funktioniert die berechnete Geberemulation.

1. Nennspannung
wird vom Hersteller angegeben

2. Leerlaufdrehzahl

wird vom Hersteller angegeben, oder uber Momentenregelung, mit geringer
Stromvorgabe, ca. 0,5 A, den Motor auf Nenndrehzahl hochdrehen lassen und den
Drehzahl-Istwert im DIS-2 ServoCommander™ ablesen und hier eintragen.

3. Statorwiderstand
wird vom Hersteller angegeben, oder mit Widerstandsmessgerat zwischen ,Anker+, und
JAnker-, messen

4. Statorinduktivitat
wird vom Hersteller angegeben

Ll
Datel Betriehsmodus  Anzeige  Parameter Fehler Optionen  Info
-|§|§ ||| onine | [Ofinelg| 7B | < | o | |t I%|Q| o [z, | e
ot
Grundparameter Emweiterte Parameter
‘ Reglerfrergabe _I ‘ |
" Diehmomentenregelung 1
Hennspannung: 48V .
" Diehzahliegelung [{T B <
{+ Positionierung 2
Leerlaufdrehzahl: 3000 Uimin <
{+ Auswahl: 64 Positionen |4| | 3 3
" Wegprogramm [DIN3] _I Statorwiderstand: 0,25 0hm < :
" Heue I/0-Belegung 1 ) 4
() High: Wegprogramm Statorinduktivitat: 10,57 mH <
() Low: Auswahl: 32 Positionen 7 =
" Tipp & Teach [DIND)
O High: Tipp & Teach
() Low: Auswaht: 32 Positionen
[ Diehrichtungsumkehi
v K | X Abbuch |

DIS-2 48710

Abbildung 10
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4.1.6 Optimierung des Stromreglers

Die Optimierung des Stromreglers erfolgt wie bei Synchronmotoren.
Beschreibung siehe DIS-2 Benutzerhandbuch.

4.1.7 Optimierung des Drehzahlreglers

Die Optimierung des Drehzahlreglers erfolgt nach dem EMK-Model (Abb.10).
Beschreibung siehe DIS-2 Benutzerhandbuch.

Anmerkung:
Falls der Motor beim Einschalten auf max. Drehzahl hochlauft, miissen, nachdem

der Regler spannungsfrei geschaltet ist, die Motor Zuleitungen ,ANKER+, und
~ANKER-, getauscht werden !

4.1.8 Optimierung des Lagereglers

Die Optimierung des Lagereglers erfolgt wie bei Synchronmotoren.
Beschreibung siehe DIS-2 Benutzerhandbuch.

4.1.9 Positionierbetrieb

Die Parametrierung dieser Betriebsart erfolgt wie bei Synchronmotoren.
Beschreibung siehe DIS-2 Benutzerhandbuch.

Anmerkung:
Wenn die Positionssatze Uber digitale Eingange angesteuert werden, muissen die

Analogen Eingange, 1. als digitale Eingdnge umparametriert werden !

—Digitale Eingange D .. 3
[~ Offzet CAN-Knotennummer |

1. ’ _
[v AIN's als DIN's interpretrieren

DIND : Auswahl Positioniersatz

DIN1 : Auswahl Positioniersatz
DINZ : inaktiv [Inkrementalgeber)
DINZG - inaktiv [Inkrementalgeber]

DIN4 - Auswahl Positioniersatz

DING : Auswahl Positioniersatz

DING : Poszitiomierung: Start

,/ oK I x Abbruch Funktionsubersicht

Abbildung 11
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4.1.10 Abspeichern des Referenzwertes im Absolutwertgeber

Nach einer erfolgten Referenzfahrt muss der
abgespeichert werden. Beim DIS-2 werden auch die Geberdaten mit dem Parametersatz

neue Null-Bezugspunkt im Geber

gesichert. Es ist also nach der Referenzfahrt unbedingt erforderlich
Die Parameter im DIS-2 mit 1. ,Save Parameter” zu sichern !
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(3 D15-2 ServoCommander Vers. 2.1 (OFFLINE) & x|
Datei Betrishsmodus  Anzeige Parameter Fehler  Optionen  [Info
| | 0 | owine | Oiinc] | o | o] | ez | @] 0 | o5 | e |
Reglerfreigabe ‘ 1 |
¢ Drehmomentenregelung
C——
" Positionierung Einstellungen | Fahiprofil |
£ Auswahl: 64 Fositionen, Methade: | [Tmak.
& Wegprogramm, (DIND] Ziek Keine Fahrt -
[#| Neue 170 Belegung Ma. Positionsgrenzen
© High: Wegprogramm Bezugspunkt: Istposition -
(D Low: Auswahl: 32 Positionen T
£ Tipp & Tieach [DINO). B
@ High: Tipp & Teach Methade: 35
(@ Low: Auswahl: 32 Positionen
[ Difset
I~ Drehichtungsumkeht I~ Referenzfahit bei Reglerfreigabe
- 0,00 U
[~ Fahit auf Mullposition nach Referenzfahit
1 Pasitionier-Einstellungen | @ GO!
v oK | % asbuch |
DIS-2 48/10
Abbildung 12
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