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Das Wichtigste zuerst

Wir bedanken uns fiir das Vertrauen, das Sie unserem Produkt entgegenbringen.

Die vorliegende Betriebsanleitung dient der Ubersicht von technischen Daten und
Eigenschaften.

Bitte lesen Sie vor Einsatz des Produktes diese Bedienungsanleitung.
Bei Rickfragen wenden Sie sich bitte an Ihren nachsten SSD Drives - Ansprechpartner.

Der nicht sachgeméalR3e Einsatz des Produktes im Zusammenhang mit lebensgefahrlicher
Spannung kann zu Verletzungen fihren.

Des Weiteren kbnnen dadurch Beschadigungen an Motoren oder Produkten auftreten.
Berucksichtigen Sie deshalb bitte unbedingt unsere Sicherheitshinweise.

Sicherheitshinweise

Wir gehen davon aus, dass Sie als Fachmann mit den einschlagigen Sicherheitsregeln,
insbesondere nach VDE 0100, VDE 0113, VDE 0160, EN 50178 den
Unfallverhitungsvorschriften der Berufsgenossenschaft und den DIN-Vorschriften
vertraut sind und mit ihnen umgehen kénnen.

Weiterhin sind die Bestimmungen nach den relevanten européischen Richtlinien
einzuhalten.

Je nach Einsatzart sind weitere nationale Normen, wie z. B. UL, DIN zu beachten.
Wenn der Einsatz unserer Produkte im Zusammenhang mit Komponenten anderer
Hersteller erfolgt, sind auch deren Betriebsanleitungen unbedingt zu beachten.
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1  Allgemeines

Fur die SSD Drives - Digitalregler der 630 Serie besteht die Mdglichkeit von einem Absolutwertgeber den
aktuellen Zahlerstand einzulesen. Die gelesene Information kann dann von dem Regler weiterverarbeitet
werden.

Als Ubertragungsmedium wird der CAN-Bus eingesetzt.

Die Funktion fur das Einlesen des Absolutwertgebers ist ab der Firmwareversion

V 6.15 auf den Reglern verfiigbar. Die erforderliche Konfiguration wird ab der

EASYRIDER fir Windows Version V 6.10 unterstutzt.

Als Absolutwertgeber wird ein Multiturngeber AG FB — CAN eingesetzt. Der Geber hat eine Auflésung von

4096 Schritten pro Umdrehung und 4096 Umdrehungen. Der Wert ist binar
codiert (24 Bit).Der Absolutwertgeber bendétigt eine Versorgungsspannung von +24 V DC.

Prinzipskizze

SSD Drives — Digitalregler
630 serie

CAN-BUS

& — R

oy
[

g}_

o

Servomoto

v

Absolutwertgeber AG FB - CAN
Strichzahl 4096 * 4096

0V +24Vv DC
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2 Typenschlissel

Standard optional
| Kennung | a b c d e f g h i
Typ: AG FB | 12*12 | Xxx XX IXX XX X XXX
Kennung" Beschreibung
a AG =  Absolutwert — Geber
b FB = Lieferantenschlissel
c Inkrementalauflésung
12 = Bit= 4096 Schritte/Umdrehung
12 = Bit= 4096 Umdrehungen
d XX =  Spannungsversorgung
24 = 24V DC(10..30VDC)
e XX elektrische Anschliisse
PR = PG-Verschraubung Radial = Standard
f IXX = Wellenausfiihrung
/06 = J=6mm,|=10 mm = Standard
/10 = ZJ=10mm, | =20 mm
g -00 = keine Leitungen
-XX = Leitungslange
h X = Flanschausfiihrung (standard = SYNCHRO)
K = Klemmflansch
i XXX = Busschnittstelle,
z. Bsp. CAN = Standard

2.1 Musterbeispiel
Musterbeispiel fur die Bestellangabe entsprechend des Typenschlissels ware:

Typ: AG FB 12*12 24 PR 6 CAN

AG = Absolutwert — Geber

FB = Lieferantenschlissel

12*12 = Inkrementalauflésung

24 = Spannungsversorgung 24 V DC
PR = PG - Verschraubung Radial

6 = Wellenausfihrung

CAN = Busschnittstelle
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Technische Daten

Versorgungsspannung: 24V DC

minimale Spannung: 10V DC

maximale Spannung 30V DC
maogliche Ausfuhrungen:

Inkremente/Umdrehung bis zu 4096

Anzahl der Umdrehungen bis zu 4096
Leistungsaufnahme: max. 3,5W
Schrittfrequenz: max. 100 kHz
Ubertragungsrate, einstellbar: 20 Kbit/s — 1 Mbit/s
maximale Drehzahl: 6000 1/min
Schutzart: IP 65
Ausfuhrung: Multiturn
Busoption: CAN-Bus mit SSD Drives-Protokoll

-550
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4 Abmalie

4.1 Synchroflansch

109

4.2 Klemmflansch
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5 Anschluf3belegung und Funktionen

5.1 Klemmenbelegung der AnschluZhaube des Absolutwertgebers

OO0OO0OOOO0O0
O0O00OOO0O0

©

Klemme Beschreibung Bezeichnung

+ + 24 V Versorgungsspannung +

- 0 V Versorgungsspannung -

G Masse GND

L CAN_L Leitung CAN_L

(dominant low)

H CAN_H Leitung (dominant high) CAN_H

G Masse GND

L CAN_L Leitung (dominant low) CAN_L

H CAN_H Leitung (dominant high) CAN_H
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AnschlufZbelegung und Funktionen
5.2 Drehschalter Einstellung

In der AnschluZhaube des Absolutwertgebers missen bei der Erstinbetriebnahme folgende Einstellungen
durchgefihrt werden.

Grundsatzliche Funktionen:

x10, x1: Einstellung der CAN — Knotennummer

BD: Einstellung der Baudrate

RT: AbschluBwiderstand fur letzten Busteilnehmer schalten: (120 Q - Widerstand).

5.2.1 Einstellung der Knotennummer

Die Einstellung der Knotennummer erfolgt tiber 2 Drehschalter v(x10, x1) in der Anschlusshaube. Mdégliche
Adressen liegen zwischen 0 und 31, wobei jede nur einmal vorkommen darf.

Im Encoder wird zur eingestellten Adresse 1 hinzuaddiert. Die Anschlusshaube kann einfach vom
Endanwender durch Lésen von zwei Schrauben am Winkelcodierer zur Installation abgenommen werden.
Zwei Diagnose LEDs auf der Ruckseite der Anschlusshaube zeigen den Betriebszustand des
Winkelcodierers an.

CANopen Gerate
BCD — Drehschalter

Gerateadresse 0...31
x1 | Einstellung der CAN — Knotennummer

5.2.2 Einstellung der Baudrate

Folgende Baudraten sind moglich:

Baudrate in kBits/s | BCD — Drehschalter

20

50

100
125
250
500
800
1000
reserviert 8 ...

OINO|OBR(WIN[(F|O

5.2.3 Einstellung des Busabschlusswiderstandes

In der AnschluZhaube ist ein Widerstand vorgesehen, der bei Bedarf als Leitungs — Abschluss
zugeschaltet werden kann. Abschlusswiderstand (120 W Widerstand)

letzter Teilnehmer Teilnehmer X
OM| B3 ON| O
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AnschlufRbelegung und Funktionen
5.3 AnschluBbelegung fir X20/21 CAN — 631 Regler

550

DRIVES

| Pin J[Funktion

| X20

| X21

X20 und X21 sind elektrisch identisch und
intern mit allen Pins parallel geschaltet.
(X20 = X21) Dadurch wird die
Busverdrahtung einfach.

8-Pol Modular-Buchse,
geschirmt

— L CAN_L
- CAN_H

8 T~ cAN_GND

g 1| can_GND
GND

l
AN

8-Pol Modular-Buchse,
geschirmt

1] can_GND
L can L
- CAN_H

8 [~ CAN_GND

|
|
_ L
-r=
I

GND

l
/AR RN

Intern auf GND Uber Kondensator

Gehéause: Schirm

Gehéause: Schirm

WIN|F |

CAN_GND, Bezugspotential
Galvanisch getrennt.
Kopplungswiderstand zu PE / GND:1 MQ

CAN_L (dominant low)

CAN_H (dominant high)

(CAN_GND, wie Pin 3)

o|IN(oO ||

Diese Belegung ist an ,,CiA Draft Recommendation DR-303 V0.1 / 16.10.98" angelehnt.
Die Kabeladern der Pins 3/6 sowie 4/5 sollten verdrillt sein.

5.4

AnschluRbelegung Com2 — 635/637/637+ Regler

(SUB D09 Buchse)
Steckerbelegung fur CAN

mit Konfigurationsmodul RP-CAN
mit galvanischer Trennung

| Pin " Beschreibung | Bezeichnung

1 - -

2 CAN_L Leitung (dominant low) CAN_L

3 Masse GND

4 - -

5 - -

6 Masse GND

7 CAN_H Leitung (dominant high) CAN_H

8 - -

9 - -

Ist der Regler der letzte Teilnehmer im Bus, mul3 zwischen die Leitungen CAN_L und CAN_H
(Pin 2 und 7) ein AbschluRwiderstand mit 124 Q geschaltet werden.

04-02-03-D-V0204.doc
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6 EASYRIDER Konfiguration
6.1 Allgemeine Parametrierung

Entsprechend den Einstellungen in der Anschlusshaube des Absolutwertgebers mussen fir die
Kommunikation auch die Knotennummer und die Baudrate im Regler mittels der
EASYRIDER Software eingestellt werden.

Wichtiqg :
Mit der Eingabe der Knotennummer 0 ist die Absolutwertgeberfunktion deaktiviert !!!

Die Initialisierung der CAN-Bus-Anbindung des Absolutwert-Gebers mit den 630er Reglern erfolgt tiber die
EASYRIDER fir Windows Software.
Im Men Inbetriebnahme - Feldbus sind bei der Erstinbetriebnahme folgende Parameter einzustellen:

£ " EASYRIDER

Datei | gonfiguration  Inbetriebnabhme  Eefeble  Diagnose  Optionen  Fensker 7

[l [ Ba algemein B REEEHE S WEEL ORI T
E4 Ein- | Ausgénge
@ Mokar
[E2] Zahler

Uberwachungen

Positionssatze

=

Sonderfunktionen

Beispiel:
Knotennummer 1 bei Drehschaltereinstellung O einstellen!!!

[i'] K.onfiguration 631 TestMaster-Drive

CAM-Bus Konfiguration  enweiterte CAN-Konfiguration

— Feqgler

)

Fnotenummer: |5

— Baugruppen

— Abzalubwertgeber

K.notennummer: v Eéhlrichtung:lnegativ vI

Presetposition: |0 £ahlerpreszet ausfiihren |

- BCD-5chalter
K.notennummer: |0 Modus: IEI [0. LED] "I
-E/A-Box

|

k.natennurmmer: |0 M adus: IEE ader E4/4, "I

Standardwerte |
Ok | abbrechen |
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EASYRIDER Konfiguration
Allgemeine Parametrierung

Zusétzlich kann in diesem Menu auch der Absolutwert und die Z&hlrichtung des Gebers initialisiert werden.

Wichtige Vorgehensweise bei der Erstinbetriebnahme

1. Zé&hlrichtung ermitteln und im Konfigurationsmeniie einstellen

2. Gewdulnschten Absolutwert-Zahlerstand im Eingabefeld ,Presetposition” eingeben
3. Mit dem Betatigen der Taste ,Zahlerpreset ausfiihren die Eingabe aktivieren

Achtung :
Bei einem erneuten Zahlrichtungswechsel geht der aktuelle Absolutwert verloren !!!

[i'] K.onfiguration 631 TestMaster-Drive

CAM-Bus Konfiguration  enweiterte CAN-Konfiguration

— Feqgler

Fnotenummer: |5

)

— Baugruppen

— Abzalubwertgeber

K.notennummer: v Eéhlrichtung:lnegativ vI

Presetposition; |0 £ahlerpreszet ausfiihren I

- BCD-5chalter
K.notennummer: |0 Modus: IEI [0. LED] "I
-E/A-Box

i |

k.natennurmmer: |0 M adus: IEE ader E4/4, "I

Standardwerte |
Ok | abbrechen |

04-02-03-D-V0204.doc Produkt Handbuch Typ: AG FB-CAN
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EASYRIDER Konfiguration
6.2 Initialisierung des Datenaustausches

Sind die Knotennummer und die Baudrate richtig eingestellt, muss der Prozessdatenaustausch mit dem
Absolutwertgeber jedesmal beim Einschalten aktiviert werden. (Operational Betrieb)

Dazu ist es notwendig dem Geber ein NMT (Netzwerk Management Telegramm) Telegramm zu schicken.
Vorausgesetzt es ist kein Netzwerkmaster am CAN-Bus angeschlossen, kann dieses Telegramm von
Reglerseite mit dem BIAS Befehl ,CAN Kommando“ gesendet werden.

Das Kommando wird fur Knotennummer 1 folgendermalen programmiert.

0 [Variable 0 J= 0 ; Identifier O ( NMT)
1 [Variable 1 1=257 ; (Knr.*256 +1)
2 [Variable2 J= O

3 [Variable3 1= O
4 [Variable4 1= 0
5 CAN-command ; start = [variable O ]

Nach dem Senden dieses Telegrammes wird der Absolutwert zyklisch (alle 2 ms) im Regler eingelesen und
auf der internen Speicherzelle Istposition 3 abgelegt.

Die Weiterverarbeitung dieses Wertes muf3 dann je nach Anwendungsfall im Regler noch programmiert
werden.

Ist eine Mastersteuerung am CAN-BUS vorhanden, kann das NMT— Telegramm auch von der
Ubergeordneten Steuerung an den Absolutwertgeber gesendet werden.

14 Produkt Handbuch Typ: AG FB-CAN 04-02-03-D-V0204.doc
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EASYRIDER Konfiguration

6.3 EASYRIDER Diagnose

In der EASYRIDER Diagnoseseite ,BIAS — Diagnose” wird der aktuelle Absolutwertgeber-Istwert als
Istposition 3 angezeigt.

& Diagnose: 631 TestMaster-Drive M= E3
Heglerl Ein-/ Auzgange B'-"-"-S .......... | Mathematikl M ernary Dumpl _I
— BIAS-Praagrammn berker— Y ariablen
o B N
Yerzion: 1.0 Datum: 562002
11 =45 2565=0
Abarbeitung: Inaktiy Bearbeite Satz: 1] 12 =als 0 =0
: 13 =aU51 =1
Programmabarbeitung OF. Unterprogrammstack: 0 14 =aAlUS| 2 =0
— SPS-Programm 15 =405 3 =10
Abarbeitung: Inaktiy Bearbeite Satz: 1] 16 =als| 4 =0
: 17 =aU5 5 =0
Prograrmmabarbeitung Ok Urnterprogrammstack: 0 18 =aUS| B =0
—Ablauf-Info 19 =aU5| 7 =0
W artezeit: 1] Satznummer bei Strobe: 0 31':' = iﬂg g = g
"Startkennung' Inakbiv Warte auf "Position Emeicht"  Inaktiv 37 _ TEET ;EI
— Positionen 23 =a4U5 11 =0
lstposition 1= 3617 INKR 3617 Irkremente |24 =AUZ 12 =0
28 =aAlUS| 13 =0
[stpositiam 2= 0 [HEE O Irkremerte |26 = AUS| 14 =0
|stpozition 3 = 3829 |nkremente ﬂ % ﬂ ﬂ
Abbrechen |
il b

In der EASYRIDER Feldbusdiagnose kann zuséatzlich der aktuelle Status von Objekt 7: ,Receive absolute
encoder” diagnostiziert werden.

-

_rm._jFieId bus diagnozis: 631 TestMaster-Drive

i CAM-bus partEI _l
Buzstate: Connection OF, Baudrate: 500 kBaud CAMopen mode;  ---ememeeeeees
— General diagnosiz
CSR: 1802h IR: 00k BTR: BCCOh (DO | D1 | D2 | D3 | D4 | D& | DE | DY

— Object 1: Receive contral ward
[dentifier. |D4CEH 1222 Mumber0 Status: 5599h FF | FF | FF | FF | FF | FB | F7 | FF
— Object 2 Tranzmit statuz
[dentifier: [04C7h 1223 Mumber0 Statuz 5595k 21 | O0E | 00| 0O OO 52 CO| 93
— Object 3: Receive parameter
|dentifier: [044CH 1100 Murnber:0 Status: 5533k OF | FF | ¥F | FB | FF | FF | 77 | FF
— Object 4: Receive IBT datas
|dentifier: [006ER 0110 Mumber0 Statuz 55359k FF | FF | &F | FF | FF | FF | FF | FF
— Object &: Tranzmit parameter
|dentifier: [0457h 1111 Mumber:0 Statuz 9595k | FF | FF | 7F | FF | FF | FF | FF | FF
— Object &: Tranzmit IBT datas
[dentifier: D0GFK 01171 Mumber:0 Statuz 95595k | FF | FF | FF | FF | FE | FF | FF | FF
- Ohbject ¥: Recerve abzolute encoder

|dentifier: 0181k 0385 Mumber0 Statuz:  BE95h E2 | 05 | 0O | 00 T e

Cancel |
A 4

04-02-03-D-V0204.doc Produkt Handbuch Typ: AG FB-CAN 15




EASYRIDER Konfiguration
6.4 Identifier Zuordnung

Sind noch mehrere Stationen in dem CAN-BUS vernetzt, ist es unbedingt erforderlich die
Identifierzuordnung zu koordinieren.

Bedingt durch die Knotennummern und Funktionscodes des Absolutwertgebers werden abhangig von der

Knotennummer folgende Identifier belegt.

Message Objekt 7 ( PDO Prozessdatenobjekt) fir Absolutwert lesen
ID 181h / 385d ( Knotennummer 1)

Message Objekt 9 ( SDO Servicedatenobjekt) fur Konfigurationswerte schreiben
ID 601h / 1537d ( Knotennummer 1)

Achtung !!
Eine Adresse ( Identifier ) darf nur 1 mal in der CAN-BUS Konfiguration vorkommen.

16 Produkt Handbuch Typ: AG FB-CAN
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7  Verwendung der Absolutwertposition
7.1 BIAS - Befehle

In der Betriebsart 5 unter Verwendung der BIAS— Kommando Sprache kann nun dieser Istwert mit den
Befehlen

"Wenn Istpos.3 ? Konst. dann Springe" (29h)

"Wenn Istpos.3 ? [Var. Y] dann Springe" (2Ah)

"[Var.X] = Istposition 3" (46h)

verarbeitet werden.

7.2 BIAS - Programm

*kkkkkkkkkhhhhhhhkhkhkkkkkkkhkkhkhkhhhhhhhhhhhrhhkrkkkkrkhkkhkhkhhhhhhhhhhhriirx

* 6. BIAS-Applikationsbeispiel Absolutwertgeber einlesen
*kkkkkkkkkhkkkkhkkhkkkhkkkkkkkkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkx

* Notwendige CAN-BUS-Konfiguration (Menue Konfiguration;Feldbusmodul)
* CAN-Baudrate 1= 500 kBaud , Knotennummer 2
*kkkkkkkkkkkkkhkkkkhkkhkkkkkkkkkkkkhkkkhkkkkkhkkkkkhkkkkkhkkkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkhkkkhkkkhkkx

* Funktion : Der Absolutwert wird beim erstmaligen Einschalten des

* Reglers eingeschaltet ,eingelesen und beim Aktivieren des Reglers als
* Regelistwert in den Istposition 1 Wert geladen ( PRESET)
*kkkkkkkkkhkkkkhkkkkhkkkkkkkkkkkkhkkkhkkkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkx

* Verwendete Variablen und Merker

* Variable 10 = Absolutwert (Istwert 3 ) vom Absolutgeber

* Merker 0 = Kennung Istwert 3 einmalig gelesen

*

PROG_START:
* NMT Telegramm ,, Starte node 2 ,, aktivieren - Stellt Knoten 2 in operational Betrieb

0 [Variable0 1= O ; Identifier 0 ( NMT)

1 [Variable 1 ]1=513 ; (Knr.*256 +1)

2 [Variable2 1= 0

3 [Variable3 1= 0

4 [Variable 4 1= 0

5 CAN-command ; start=[variable O ]

6 Warte Zeit 10 ms

7 [Variable 10 ] = Istposition 3

* Preset Absolutwert auf Regelistwert Istposition 1

8 Istposition 1 =[Variable 10 ]
*kkkkkkkkkhkkkkhkkhkhkkhkkkkhkkhkkkkkhkhkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkhkkx
* Start der Positionier Anwendung

*

LOOP

9 Spl’lnge LOOP* *kkkkkkkkkkkkkkkkkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkkhkkhkkhkhkhkkkhkkhkkhkkhkkkhkkhkkhkkkhkkkhkhkkhx

7.3 Bedienfeld IBT Kommunikation

Fur die Kommunikation mit dem IBT wird die Istposition 3 zyklisch auf dem Datenwort 1002 fir das
Bedienfeld bereitgestellt.
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8 Anderungsliste

Version Anderung Kapitel Datum Name Bemerkung

V0102 Neuer Alter Typ
Absolutwert Geber AG F CAN
(Ersatz fir 04-02-02) 09.07.2002 | N.Dreilich

V0204 SSD Drives - 11.11.2004 | N. Dreilich | Logos
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