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Klemme Funktion Signal
+24V v 24VDC
ersorgungsspannung

GND 24V ov

Pulse 5-30VDC
Eingangssignal Pulse

GND 0 vDC

Richtung 5-30VDC
Eingangssignal Richtung

GND 0 vDC

Geber A 5-30VDC
Gebersignal A

GND 0 vDC

Geber B ' 5-30VDC
Gebersignal B

GND 0 vVDC

Reset Drehliberwachung Reset Potentialfreier Kontakt

Ausgangssignale

Bereit Drehliberwachung Bereit Potentialfreier Kontakt

Fehler Drehlberwachung Fehler | Potentialfreier Kontakt
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Funktionsprinzip Drehiiberwachung

Grundlage der Uberwachung ist der Vergleich der Puls-/Richtungssignale mit den Signalen
des Inkrementalgebers. Die Puls-/Richtungssignale liefern dem Drehiiberwachungsmodul
und dem Motor ein Signal zur Positionierung um n Schritte. Der Motor fiihrt die n Anzahl
der Schritte aus und der Inkrementalgeber/Encoder liefert einen spezifischen Wert k an die
Drehiberwachung zurtick. Der Vergleich von n zu k fihrt zu einem Schleppfehler der
idealerweise 0 sein sollte. Ist dieser Schleppfehler auBerhalb des programmierten Bereiches
(Schleppfehlergrenze) so wird eine Stdrung gemeldet.

Drehuberwachung
<
| Bereﬁ\;
.- ----- =4 Richtung —

Steuerung (SPS)

Stérung
s -4 Geber B

Funktionsprinzip Programmierung

Die Programmierung der Werte wird durch Blinkcodes (siehe Abschnitt Programmierung)
unterstltzt. Wahrend der Programmierphase werden folgende Werte eingestellt:

Schrittweite

Geberimpulse

Schleppfehlergrenze 1 (ersten 4 Bit)
Schleppfehlergrenze 2 (zweiten 4 Bit)

Hwnh =

Schrittweite/Geberimpulse:

Die Werte fir Schrittweite und Geberimpulse mussen anhand der Konfiguration des
Schrittmotors und des Gebers berechnet werden. Nach der Berechnung werden die Werte
maximal gekirzt. Die maximal gekirzten Werte werden dann programmiert.
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Die Werte werden durch die DIP-Schalter 1-5 eingestellt. Maximalwert ist 31.
Beispiel:

* Schrittmotor mit 1000 Pulsen/Umdrehung und Getriebe i=3
* Inkrementalgeber mit 1000 Inkrementen und 4-Fach Auswertung

Wert Schrittweite pro Umdrehung: 1000 * 3 = 3000
Geberimpulse pro Umdrehung: 1000 *4 = 4000

maximal gekiirzte Werte ( mit 1000 gekuirzt):
Schrittweite: 3000/1000 = 3
Geberimpulse: 4000/1000 =4

Programmierte Schrittweite: 3 = 00011y,
Programmierte Geberimpulse: 4 = 00100y,

D.h. Wenn der Motor durch 3 Pulse bewegt wird, so muB der Geber 4 Impulse
zurickliefern, damit der Motor seine Strecke auch zurlickgelegt hat!

Schleppfehlergrenze

Die Schleppfehlergrenze bezeichnet die mdgliche Abweichung der Geberimpulse von der
Schrittweite. Sie wird als Byte in zwei Durchlaufen eingestellt und kann maximal 255
betragen.

Im ersten Durchlauf werden die unteren 4 Bit eingestellt und im 2. Durchlauf die oberen 4
Bit.

Beispiel:
Schleppfehlergrenze: 554, = 00110111y,

Programmierung im ersten Durchlauf: 0111,
Programmierung im zweiten Durchlauf: 0011,
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Programmierung

Die Programmierung erfolgt durch setzen der DIP-Schalter.

Ablauf einer Programmierung:

1.
2.
3.

© N o vk

10.
11.
12.
13.

14.
15.
16.
17.
18.

19.
20.
21.
22.
23.

DIP-Schalter 6 auf ON

Reset

Blinkcode 1 x Griin/Bereit (anschlieBend leuchten Griin/Bereit und
dauerhaft)

Einstellen der DIP-Schalter 1-5 auf Binarwert Schrittweite

DIP-Schalter 6 auf OFF

Blinkcode 1x Rot/Fehler (Wert 1 wurde korrekt geschrieben)
DIP-Schalter 6 auf ON

Blinkcode 2x Griin/Bereit (anschlieBend leuchten Griin/Bereit und

dauerhaft)

Einstellen der DIP-Schalter 1-5 auf Bindrwert Geberimpulse

DIP-Schalter 6 auf OFF

Blinkcode 2x Rot/Fehler (Wert 2 wurde korrekt geschrieben)
DIP-Schalter 6 auf ON

Blinkcode 3x Griin/Bereit (anschlieBend leuchten Grin/Bereit und
dauerhaft)

Einstellen der DIP-Schalter 1-4 auf Binarwert Schleppfehler ersten 4 Bit
DIP-Schalter 6 auf OFF

Blinkcode 3x Rot/Fehler (Wert 3 wurde korrekt geschrieben)
DIP-Schalter 6 auf ON

Blinkcode 4x Griin/Fehler (anschlieBend leuchten Griin/Bereit und
dauerhaft)

Einstellen der DIP-Schalter 1-4 auf Binarwert Schleppfehler zweiten 4 Bit
DIP-Schalter 6 auf OFF

Blinkcode 4x Rot/Fehler (Wert 4 wurde korrekt geschrieben)

Blinkcode Abwechselnd Griin/Bereit und Rot/Fehler

Programmierung

Rot/Fehler

Rot/Fehler

Rot/Fehler

Rot/Fehler

Reset um das Modul wieder in den Betriebszustand zu versetzen (DIP-Schalter 6

muf auf OFF stehen)

Die programmierten Werte werden im internen Speicher gehalten und sind auch nach
einer Trennung der Spannungsversorgung gespeichert!
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Auslesen der Programmierung

Die Programmierten Werte fur die Schrittweite, die Geberpulse und die Schleppfehler-
grenze kénnen zur Uberpriifung mittels Blinkcodes ausgegeben werden.

Ablauf des Auslesens der programmierten Werte:

1.

DIP-Schalter 5 und 6 auf ON

2. Reset

3. Griin/Bereit leuchtet dauerhaft (Wert 1 wird ausgegeben)

4. Rot/Fehler blinkt so oft wie der programmierte Wert 1 (Schrittweite)
5. Griin/Bereit erlischt (Wert 1 wurde ausgegeben)

6.
7
8
9

DIP-Schalter 5 auf OFF

. Rot/Fehler blinkt so oft wie der programmierte Wert 2 (Geberimpulse)
. Griin/Bereit leuchtet auf (Wert 2 wurde ausgegeben)

. DIP-Schalter 5 auf ON

10. Rot/Fehler blinkt so oft wie der programmierte Wert 3 (Schleppfehlergrenze)

11. Griin/Bereit blinkt (alle Werte wurden ausgegeben
12. DIP-Schalter 5 auf OFF

Nach der Ausgabe der programmierten Werte und dem deaktivieren des DIP-Schalter 5
arbeitet die Drehiberwachung im Normalbetrieb. (Signalisierung durch leuchten von Grin/

Bereit)
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