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1 Wichtige Sicherheitshinweise

Bei Verwendung des EFKA-Antriebs und seiner
Zusatzeinrichtungen (z. B. fiir Ndhmaschinen) missen alle
grundlegenden Sicherheitsvorschriften, einschlieBlich der

nachstehenden, immer befolgt werden:

grindlich durch.

Betrieb genommen werden.

Um das Risiko von Verbrennungen, Feuer,

elektrischem Schlag oder Verletzungen
reduzieren:

gemaR, und wie in der Betriebsanleitung beschrieben.

nicht erlaubt.

durchgefiihrt werden.

Fasern verstopfen.

= Keine Gegenstinde in die Offnungen fallen lassen oder

hineinstecken.
= Antrieb nicht im Freien verwenden.

=  Der Betrieb ist wahrend des Gebrauchs von Aerosol-
(Spray-)Produkten und der Zufuhr wvon Sauerstoff

unzul&ssig.

= Um den Antrieb netzfrei zu schalten, Hauptschalter

ausschalten und Netzstecker ziehen.

= Ziehen Sie niemals am Kabel, sondern fassen Sie am

Stecker an.

=  Greifen Sie nicht in den Bereich beweglicher
Maschinenteile. Besondere Vorsicht ist z. B. in der Néhe

der Nahmaschinennadel und des Keilriemens geboten.

=  Vor Montage und Justage von Zusatzeinrichtungen und
Zubehor, z. B. Positionsgeber, Rickdreheinrichtung,
Lichtschranke usw., ist der Antrieb netzfrei zu schalten.
(Hauptschalter ausschalten oder Netzstecker ziehen [DIN

VDE 0113 Teil 301; EN 60204-3-1; IEC 204-3-1]).

= Vor dem Entfernen von Abdeckungen, Montieren von
Zusatzeinrichtungen oder Zubehdrteilen, insbesondere des
Positionsgebers, der Lichtschranke usw. oder anderen in
der Betriebsanleitung erwédhnten Zusatzgeraten, ist die
Maschine immer auszuschalten und der Netzstecker zu

ziehen.

= Arbeiten an der elektrischen Ausriistung dirfen nur durch

Fachkrafte ausgefiihrt werden.

Lesen Sie alle Anweisungen vor Gebrauch dieses Antriebs

Der Antrieb, seine Zubehorteile und Zusatzeinrichtungen
dirfen erst nach Kenntnisnahme der Betriebsanleitung und
nur durch hierfiir unterwiesene Personen montiert und in

Verwenden Sie diesen Antrieb nur seiner Bestimmung

Verwenden Sie nur die vom Hersteller empfohlenen oder
in der Betriebsanleitung enthaltenen Zusatzeinrichtungen.
Der Betrieb ohne die zugehdrigen Schutzeinrichtungen ist

Nehmen Sie diesen Antrieb niemals in Betrieb, wenn ein
oder mehrere Teile (z. B. Kabel, Stecker) beschadigt sind,
die Funktion nicht einwandfrei ist, Beschadigungen
erkennbar oder zu vermuten sind (z. B. nach
Herunterfallen). Einstellungen, Stérungsbeseitigung und
Reparaturen dirfen nur von autorisierten Fachkréften

Nehmen Sie den Antrieb niemals in Betrieb, wenn die
Luftungsoffnungen verstopft sind. Achten Sie darauf, dass
die Luftungsoffnungen nicht durch Fusseln, Staub oder

Arbeiten an unter Spannung stehenden Teilen und
Einrichtungen sind nicht erlaubt. Ausnahmen regeln die
entsprechenden Vorschriften, z. B. DIN VDE 0105 Teil 1.
Reparaturen dirfen nur von besonders geschultem
Personal durchgefiihrt werden.

Zu verlegende Leitungen missen gegen die zu erwartende
Beanspruchung geschiitzt und ausreichend befestigt sein.
In der Nahe von sich bewegenden Maschinenteilen (z. B.
Keilriemen) sind Leitungen mit einem Mindestabstand
von 25 mm zu verlegen. (DIN VDE 0113 Teil 301; EN
60204-3-1; IEC 204-3-1).

Leitungen sollen zum Zweck der sicheren Trennung
vorzugsweise raumlich getrennt voneinander verlegt
werden.

Vergewissern Sie sich vor Anschluss der Netzzuleitung,
dass die Netzspannung mit den Angaben auf dem
Typenschild der Steuerung und des Netzteils
tibereinstimmt.

Verbinden Sie diesen Antrieb nur mit einem Kkorrekt
geerdeten Steckanschluss. Siehe Hinweise zur Erdung.
Elektrisch betriebene Zusatzeinrichtungen und Zubehor
dirfen nur an Schutzkleinspannung angeschlossen
werden.

EFKA DC-Antriebe sind dberspannungsfest nach
Uberspannungsklasse 2 (DIN VDE 0160 § 5.3.1).
Umbauten und Verdnderungen dirfen nur unter
Beachtung aller Sicherheitsvorschriften vorgenommen
werden.

Verwenden Sie zur Reparatur oder Wartung nur
Originalteile.

Warnhinweise in der Betriebsanleitung,
die auf besondere Verletzungsgefahr fir
die Bedienperson oder Gefahr fur die
Maschine hinweisen, sind an den
betreffenden Stellen durch das
nebenstehende Symbol gekennzeichnet.

Dieses Symbol ist ein Warnhinweis an
der Steuerung und in der Betriebs-
anleitung. Es weist auf lebensgefahrliche
Spannung hin.

ACHTUNG - Im Fehlerfall kann in
diesem Bereich auch nach dem Netz
Ausschalten lebensgefahrliche Spannung
anliegen (nicht entladene Konden-
satoren).

Der Antrieb ist keine selbsténdige funktionsfahige Einheit
und zum Einbau in andere Maschinen bestimmt. Die
Inbetriebnahme ist so lange untersagt, bis festgestellt
wurde, dass die Maschine, in die der Antrieb eingebaut
werden soll, den Bestimmungen der EG-Richtlinie
entspricht.

Bewahren Sie diese Sicherheitshinweise gut auf.
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2 Verwendungsbereich

Der Antrieb ist geeignet fur Industriendhmaschinen und Néhautomaten verschiedener Fabrikate.

2.1 Bestimmungsgemale Verwendung

Der Antrieb ist keine selbstdndig funktionsfahige Maschine. Er ist zum Einbau in andere Maschinen durch geschultes
Fachpersonal bestimmt. Seine Inbetriebnahme ist so lange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine, in die diese
Teilmaschine eingebaut werden soll, den Bestimmungen der EG-Richtlinie (Anhang Il Abschnitt B der Richtlinie
89/392/EWG und Ergénzung 91/368/EWG) entspricht.

Der Antrieb ist entwickelt und gefertigt worden in Ubereinstimmung mit betreffenden EG-Normen:

EN 60204-3-1:1990 Elektrische Ausriistung von Industriemaschinen:
Spezielle Anforderungen fir Industriendhmaschinen, N&heinheiten und N&hanlagen.

Der Antrieb darf nur betrieben werden:
= an Nahfaden verarbeitenden Maschinen
= introckenen Raumen

ACHTUNG
C Bei Wahl des Montageortes und Verlegung des Anschlusskabels sind unbedingt die

Sicherheitshinweise in Kapitel 1 zu beachten.
Insbesondere ist auf Einhaltung des Abstandes zu beweglichen Teilen zu achten.!

3 Lieferumfang

Lieferumfang ' AB268A AB386A
1 | Gleichstrommotor DC1500 DC1550
1 | Steuerung AB286A5400 AB386A5420
- Netzteil N202
1| Beipacksatz B156
bestehend aus: Satz Kleinteile
Dokumentation
1 | Zubehobrsatz 756
bestehend aus: Potentialausgleichsleitung
Hinweis

Wenn kein metallischer Kontakt zwischen Antrieb (Motor) und Maschinenoberteil besteht, ist vom Maschinenoberteil
zum vorgesehenen Anschlusspunkt der Steuerung die mitgelieferte Potentialausgleichsleitung zu verlegen!

3.1 Sonderzubehor

Externer Sollwertgeber Typ EB301A mit ca. 250 mm langer Anschlussleitung - Best. Nr. 4170023
und 9 pol. SubminD-Stecker

Tischbefestigungswinkel fur EB... - Best. Nr. 206957
Zugstange 400...710 mm lang kpl. - Best. Nr. 1113054
Netzschalter Typ NS108 - Best. Nr. 1113246
Verlangerungsleitung fiir Motoranschluss, ca. 1000 mm lang - Best. Nr. 1113150
Verlangerungsleitung fur Encoder, ca. 1000 mm lang - Best. Nr. 1113151
Nahlichttransformator - bitte Netz- und Néahlichtspannung
(6,3V oder 12V) angeben
9-pol. SubminD Stiftleiste - Best. Nr. 0504135
9-pol. SubminD Buchsenleiste - Best. Nr. 0504136

Halbschalengeh&use fir 9-pol. SubminD - Best. Nr. 0101523
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4 Inbetriebnahme
Vor Inbetriebnahme der Steuerung ist sicherzustellen, zu tberprifen, bzw. einzustellen:
= Die korrekte Montage von Antrieb, Positionsgeber und evtl. verwendetem Zubehor

= Die richtige Einstellung der Motordrehrichtung

5 Steckverbindungen

Die fiir den Betrieb des Antriebs erforderlichen Befehle erfolgen von einem tibergeordneten Rechner. Dafir ist eine Buchse
mit RS485 Schnittstelle und weiteren Signalleitungen vorgesehen. Weiterhin verfugt die Steuerung tber Buchsen zum
Anschluss von Motor, Positionsgeber und externem Sollwertgeber.

B2 Anschluss fur Positionsgeber im Motor

e ™
B18 Anschluss fur 180° Sensor
=R
@ B41
B41 Anschluss fur Motorversorgun
gung B41 o W
©
@]
B80 Anschluss fiir Sollwertgeber
B485  Anschluss fiir RS485 Schnittstelle und weitere B2 280
Signalleitungen ) a a \%
-
B2 = — B80
S1 Briicke fur Abschlusswiderstand (siehe Kapitel
Abschlusswiderstand aktivieren/deaktivieren®) B18
Bei Auslieferung Briicke S1 geschlossen! E_
B18 180
B485
S1
KL2342a] \_ J
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6 Anschlussplan

Anschlussbeispiele finden Sie in Kapitel 15!

B4B5
< :
(3)RS485+ ZC oV —MC
(3)RS4B5— SC oV WBC
(3)POS1 4< BAUD1 WBC
sTOP 5< BAUD2 WC .
(4)U/D+ BC (3)ERROR — B¢
(2)SYN(180°) 7< (4)U/D— W9<
(2)U/D BC (4)G1+ ZOC
(1)+24V 9< (4)61- ZWC
(1)RESET1 WOC (4)POS2+ 22<
(3)IRQ1 ”C (4)P0OS2— 23<
(3)IRQ2 @C RESET2 24<
(2)61 WSC (5)+5V 25<
13 o pige ]
[o o]
| |
29 4 BI1161a
Symbole: > = Ausgang & = Eingang & > = bidirektional

Hinweis
Das Verbindungskabel vom Rechner zur Steuerung AB286A muss abgeschirmt sein!

Hinweis
Alle Eingénge und Ausgéange der Steuerung AB286A (Buchse B485) sind potentialfrei!

1) RESET 1 in Verbindung mit externer Nennspannung =24V, Leerlaufspannung max. =36V
2) Ausgang +5V, max. 15mA

3) TRI-STATE-Leitung (BUS-fahig)

4) Differentiell getriebene Ausgénge

5) Spannung +5V, Inax = 200mA
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POS1 Zahlsignal Position 1
POS2+/POS2- Differenzialausgénge Position 2
STOP Eingang fur den Stopp des Antriebs
SYN Synchronisationsfenster (180° Spur)
u/D Drehrichtung des Positionsgebers
(linksdrehend = low / rechtsdrehend = high)
U/D+ / U/D- Differentialausgange der Drehrichtung des Positionsgebers
RESET 1 Reset 1 (low aktiv bei U = < 11V)
RESET 2 Reset 2 (low aktiv bei U =< 1,5V)
IRQ1 Interrupt 1 (low aktiv)
IRQ 2 Interrupt 2 (low aktiv)
Gl 512 Impulse / Umdrehung
Gl+/G1- Differentialausgange 512 Impulse / Umdrehung
BAUD 1 Eingang 1 zur Einstellung der Baudraten (low aktiv)
BAUD 2 Eingang 2 zur Einstellung der Baudraten (low aktiv)
FEHLER Fehlerausgang

ov N.C. N.C. [

EB...

BITI60 |

EB... Befehlsgeber

2) Spannung +5V, I = 200mA
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+15V/ 180°
N.C. TxD RxD +5\/(2) oV N.C. SEN N.C. =
| L]
A e e e A A A A

w

SUB-D—9(%)

{}—D—L

9 6
BI1166
180° SEN Externes Signal
TxD/RxD Keine Funktion (Es darf an dieser Buchse nichts angeschlossen werden!)

Fir externe Geréte ist an der Buchse B18/4 eine Versorgungsspannung von +5V vorhanden. Diese lasst sich nach Offnen
des Deckels durch Umstecken einer auf der Leiterplatte angeordneten Steckleiste J4 auf +15V &ndern.

ACHTUNG!
Vor Offnen der Abdeckung ist unbedingt die Netzspannung auszuschalten und der

Netzstecker abzuziehen!

+15V
+5V

Rechte Pins 3 und 4 mit Briicke verbinden
Linke Pins 1 und 2 mit Briicke verbinden (Einstellung bei Auslieferung)

Ja J4
1 o |3 1 3
2 O |4 2 4
+5V +15V

2) Nennspannung +5V, 100mA (umsteckbar auf +15V, 100mA)
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7 Schnittstellen-Definition

Hinweis
Im BUS-System mit einem EFKA-Schnittstellenmotor miissen andere Module (z. B. 1/0O) eine Adresse kleiner als
$7F haben.

Hinweis
In der Steuerung ist ein BUS-Abschlusswiderstand von 100 Ohm vorgesehen. Deshalb muss die Steuerung als letztes
Modul am RS485-BUS angeschlossen werden. Bei Anschluss mehrerer Steuerungen siehe Kapitel
»Anschlussbeispiele®.

7.1 Baudraten-Auswahl

Baudrate Brucke im Stecker B3
125.000 Baud Alle Pin’s offen
41.667 Baud Pin 16 mit Pin 15 (0V) verbinden
31.250 Baud Pin 17 mit Pin 15 (0V) verbinden
9.600 Baud Pin 16 und Pin 17 mit Pin 15 (0V) verbinden

7.2 Protokoll

=  Die Ubertragung erfolgt nach ISO 1745.

= Essind nur die Befehle Stellaufforderung und Sendeaufforderung zugelassen.

= Die Steuerung wird mit der Adresse $F0 ausgewahlt (Preset-Wert). Bei Anschluss mehrerer Steuerungen sind weitere
Adressen bis $FF zugelassen.

= Die Ubertragung erfolgt in ASCII (siehe auch Kapitel ASCI1-Ubertragung).

= Ein Wort = 10 Bit (1 Start-Bit, 8 Daten-Bit, 1 Stopp-Bit, kein Paritats-Bit).

7.3 Timeout vor ,NAK" senden

Nach Erkennen eines Fehlers wird die Quittung ,,NAK® erst nach einem Timeout gesendet. Die Lange des Timeouts in
Abhangigkeit der Baud-Rate kann nachstehender Tabelle entnommen werden.

125.000 Baud 2 ms Timeout
41.667 Baud 3 ms Timeout
31.250 Baud 4 ms Timeout
9.600 Baud 10 ms Timeout

7.4 Byte to Byte Timeout

Wird innerhalb eines Telegramms ein Timeout von einem Wort zum nachsten Wort Gberschritten, wird NAK gesendet.
Gleichzeitig wird im Kommunikations-Register (Parameter 00) das Bit 6 gesetzt. Die L&nge des Timeouts in Abhé&ngigkeit
der Baud-Rate kann nachstehender Tabelle enthommen werden.

125.000 Baud 6 ms Timeout
41.667 Baud 8 ms Timeout
31.250 Baud 10 ms Timeout

9.600 Baud 22 ms Timeout
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7.5 Kommunikations-Uberwachung (Systemwerte D, Gruppe E)

Mit dem Parameter E3 kann ein Timeout fiir die Uberwachung der Kommunikation eingestellt werden. Das Timeout kann
im 10 Millisekunden Raster im Bereich von 0 bis 255 (maximal 2,5 Sekunden) eingestellt werden. Wird in diesen
Parameter ein Wert ungleich Null eingetragen, so muss innerhalb der vorgegebenen Zeit eine Sende- oder
Stellaufforderung an den Slave erfolgen. Bei Uberschreitung des Timeouts stoppt der Antrieb in Position 2 und setzt das
Bit 6 im Kommunikations-Register (Parameter 00). Das Timeout wird mit dem nachsten Telegramm nach der
Stellaufforderung fiir den Parameter E3 gestartet. Das Deaktivieren dieser Uberwachung ist moglich. Hierzu muss in den
Parameter E3 der Wert Null eingetragen werden (Presetwert). Auch hier ist zu beachten, dass der neue Wert erst mit dem
néchsten Telegramm wirksam wird.

7.6 Steuerzeichen

SOH $01 start of header

ADR $FO adresse (einstellbar)

STX $02 start of text

ETX $03 end of text

ACK $06 acknowledge

NAK $15 not acknowledge

ENQ $05 enquiry

BCC Checksumme EXOR-Verknupfung von ADR bis ETX

7.7 Sonderzeichen

= $3D ist gleich / Wertzuweisung
, $2C Trennzeichen bei Listenaufruf
$2E Trennzeichen

7.8 Stellaufforderung

Ubergeordnete Steuerung = Master, AB286A = Slave

Master sendet - SOH ADR STX Text ETX BCC
Slave sendet - ADR ACK Wenn Telegramm in Ordnung
- ADR NAK Bei Fehler

Mit der Stellaufforderung werden Parameter in der Steuerung verandert. Die Information der Anderung ist im Text
enthalten.

Die allgemeine Form einer Anderung lautet: Parameter = Wert.

Die Parameter-Nummer und der entsprechende Wertebereich sind in Kapitel Parameter beschrieben.

7.9 Sendeaufforderung

Master sendet - SOH ADR STX Text ENQ
Slave sendet - SOH ADR STX Text ETX BCC
- ADR NAK Bei Fehler

Mit der Sendeaufforderung werden Informationen iber den Zustand der Steuerung abgefragt. Diese werden in Form von
Statusbytes ausgegeben. Mit der Sendeaufforderung wird nur die Parameter-Nummer mitgeteilt. Weitere Informationen zu
den Statusbytes sind im Kapitel Parameter beschrieben.

7.10 Text

Der Text enthélt alle Vorgaben, um Einstellungen in der Steuerung AB286A zu veréndern oder Betriebszustdnde
abzurufen. Diese Einstellungen und Betriebszustédnde sind im Kapitel Parameter ausfihrlich beschrieben.
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7.11 Stopp-Eingang
0 =Lauf / 1 =Stopp

Mit dem Signal ,,Stopp“ kann der Anlauf des Antriebs unterdriickt oder der laufende Motor auf schnellstem Wege zum
Stillstand gebracht werden. Der Antrieb kann erst wieder nach einem Reset (Hard- oder Software) gestartet werden. Das
Stopp-Signal muss mindestens 10ms anstehen.

7.12 Fehler-Ausgang
0 = betriebsbereit / 1 = Fehler

Das Signal ,,Fehler* wird ausgegeben, wenn eine der folgenden Funktionen nicht erfallt ist:
Hardware — Fehler

Software — Fehler

Externes 180° Signal fehlt

Kommutierungsgeber — Zuleitung oder Umrichter gestort

Netzspannung zu niedrig

Blockierung, Motor uberlastet (mechanisch)

Fehlerbeschreibung Parameter 01 Bit 2: Wird nach einem Befehl ,Nullpunkt anfahren“ das externe
Synchronisationsfenster gefunden, wird dieses Bit gesetzt. Das Fehlersignal wird ausgegeben und der Antrieb wird still
gesetzt.

Das Fehler-Signal kann nur mit einem Reset (Hard- oder Software) zurlickgesetzt werden.

8 Parameter

Die Parameter sind in folgende Gruppen aufgeteilt:

Gruppe 0: Status- und Steuerregister
Enthalten Informationen tber den aktuellen Status der Steuerung.
Gruppe 1-4: Steuerwerte

Die Steuerwerte entsprechen nach dem Einschalten des Netzes den Systemwerten. Sie kénnen
wahrend dem Funktionsablauf Online veréndert werden.
Gruppe 5-7: Systemwerte
Die Systemwerte dienen als Basiseinstellung, die nur selten geéndert werden muss. Diese Werte
kénnen einmalig programmiert werden und bleiben bei Netz Aus erhalten.
Achtung: Die Systemwerte kdnnen nicht wahrend dem N&hablauf verédndert werden.
Gruppe E: Betriebszustande
Hier kdnnen aktuelle Betriebszustdnde ausgelesen werden, wie z. B. aktueller Z&hlerstand oder
aktuelle Drehzahl.
Gruppe F: Betriebswerte
Hier sind Informationen (iber die Steuerung enthalten, wie z. B. Softwarestand und Moduladresse.

Gruppe 0

Parameter 00 - Kommunikations-Byte

Bit0 =1 Als Antwort auf eine Sendeaufforderung wird eine Liste der Parametereinstellungen
gesandt (siehe Kapitel ASCII-Ubertragung)

Bit 1 =0 Reserviert (muss immer den Wert 0 haben)

Bit 2 =1 Bereichsuberschreitung bei Stellanforderung (Parameterwert groRer oder kleiner als
der Einstellbereich)

Bit 3 =1 Zugriff nicht erlaubt

Bit 4 = Noise Error bei Ubermittlung

Bit5 = Reserviert

Bit 6 = Timeout Error bei Ubermittlung

Bit 7 =1 Block-check Error (BCC) bei Ubermittlung

Bit 0 und 1 kann Gberschrieben und gelesen werden. Alle anderen kénnen nur gelesen werden.
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Parameter 01

- Fehler-Byte

Bit 0 =
Bit 1 =
Bit 2 =
Bit 3 =
Bit 4 =
Bit5 =
Bit 6 =
Bit 7 =

Hardware - Fehler

Software - Fehler

Externes 180° Signal fehlt

Kommutierungsgeber — Zuleitung oder Umrichter gestort
Netzspannung zu niedrig

Blockierung, Motor berlastet (mechanisch)

Parameter nicht vorhanden

Ubertragung ist voriibergehend unterbrochen

Parameter 02

- Status-Byte 1

Bit 0 =1
Bit 1 =1
Bit 2 =1
Bit 3 =1
Bit 4 =1
Bit5 =1
Bit 6 =1
Bit 7 =1

Motor steht

Drehzahl erreicht

Position erreicht

Steht in Position 2

Steht in Position 1

Antrieb ist bereit (nach RESET)
0-Punkt ist erreicht
Positionsgeber synchronisiert

Parameter 03

- Status-Byte 2

Bit 0
Bit 1
Bit 2
Bit 3
Bit 4
Bit5
Bit 6
Bit 7

PRRPRPRRRERRPR

Position 1E erreicht (E = einlaufend)
Position 1A erreicht (A = auslaufend)
Position 2E erreicht

Position 2A erreicht

Position 3E erreicht

Position 3A erreicht

180° Fenster erreicht

Reserviert

Parameter 04

- Steuer-Byte 1

Bit 0 =1
Bit 1 =1
Bit 3/2 =00
=01
=10
=11
Bit 6-4 =000

Bit 7 =1

Lost einen Software-Reset aus
Drehrichtung CW

Geschwindigkeit 1~ (Parameter 10)
Geschwindigkeit 2 (Parameter 11)
Geschwindigkeit 30  (Parameter 63)
Geschwindigkeit 40 (Parameter 64)
Motor soll laufen

Unpositionierter Stopp

Stopp in Position 1

Stopp in Position 2

Stopp in Position 3

Freigabe des Pedals

Nullpunkt anfahren

Parameter 05

- Steuer-Byte 2

Bit 0 =1

Bit1 =1

Bit 2 =1

Bit 3-4 =00
=01
=10
=11

Bit 5

Bit 6

Bit 7

Einmaliger Impuls der Position 2

Drehzahl verdoppeln (Achtung: Drehzahl in 4 U/min — Schritten erweitert. Dies gilt nicht

fiir die Positionierdrehzahl)

Zielpositionierung abschalten

Stopp bei Pedalstellung 0 =» unpositioniert (Preset)
Stopp bei Pedalstellung 0 =» Position 1

Stopp bei Pedalstellung 0 =» Position 2

Stopp bei Pedalstellung 0 =» Position 3

Begrenzt die Drehzahl auf den im Parameter 64 (Drehzahl 40) eingestellten Wert

Freigabe Steuer Byte 03 (Bit 3-4 werden gesperrt)
Reserviert
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Parameter 06

- Status-Byte 3

Bit 0-1 =00
=01
=10
=11

Bit 2-3 =00
=01
=10
=11

Bit 4-5 =00
=01
=10
=11

Bit 6-7 =00
=01
=10
=11

Stopp bei Pedalstellung —1 =» unpositioniert (Preset)
Stopp bei Pedalstellung —1 =» Position 1
Stopp bei Pedalstellung —1 =» Position 2
Stopp bei Pedalstellung —1 =» Position 3
Stopp bei Pedalstellung —2 =» unpositioniert (Preset)
Stopp bei Pedalstellung —2 =» Position 1
Stopp bei Pedalstellung —2 =» Position 2
Stopp bei Pedalstellung —2 =» Position 3
Stopp bei Pedalstellung 0 =» unpositioniert (Preset)
Stopp bei Pedalstellung 0 =» Position 1
Stopp bei Pedalstellung 0 =» Position 2
Stopp bei Pedalstellung 0 =» Position 3
Stopp bei Pedalstellung +1 =» unpositioniert (Preset)
Stopp bei Pedalstellung +1 =» Position 1
Stopp bei Pedalstellung +1 =» Position 2
Stopp bei Pedalstellung +1 =» Position 3

Parameter 08

- Status-Byte 3

Bit 0 =1
Bit1 =1
Bit 2 =1
Bit 3 =1
Bit 4 =1
Bit 5 =1
Bit 6 =1
Bit 7 =1

Pedalkontakt A geschlossen
Pedalkontakt B geschlossen
Pedalkontakt C geschlossen
Pedalkontakt D geschlossen
Pedalstellung —2
Pedalstellung -1

Pedal in Ruhestellung
Pedal nach vorne betétigt

Parameter OA

- Status-Byte 3

Bit 0
Bit1 =1
Bit 2-7

Reserviert
Zé&hlrichtung Motor zum Handrad ist invertiert
Reserviert

Parameter OF

- Interrupt — Steuer-Byte

Bit 0 =1
Bit1 =1
Bit 2 =1
Bit 3 =1
Bit 5/4 =00
=01
=10
=11
Bit 7/6 =00
=01
=10
=11

Empfangen Interrupt Leitung 1 (IRQ1)

Senden Interrupt Leitung 1

Empfangen Interrupt Leitung 2 (IRQ2)

Senden Interrupt Leitung 2

IRQ1 Verzdgerung mit Zahler 1

IRQ1 Verzdgerung mit Zahler 1, dann mit Timer 1
IRQ1 Verzdgerung mit Timer 1, dann mit Zahler 1
IRQ1 Verzdgerung mit Timer 1

IRQ2 Verzdgerung mit Zahler 2

IRQ2 Verzdgerung mit Zahler 2, dann mit Timer 2
IRQ2 Verzdgerung mit Timer 2, dann mit Zahler 2
IRQ2 Verzdgerung mit Timer 2

(Parameter 4C)
(Parameter 4D)

(Parameter 4E)
(Parameter 4F)

Die Funktion der Interrupt-Steuerung ist im Kapitel Interrupt-Steuerung beschrieben!
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Gruppe 1 Steuerwert A
Parameter 10 - Drehzahl 01 Drehzahl 1 in [2 U/min] (bei Steuer-Byte 2 bit 1 =1, dann [4 U/min] )
Parameter 11 - Drehzahl 02 Drehzahl 2 in [2 U/min] (bei Steuer-Byte 2 bit 1 =1, dann [4 U/min] )
Parameter 12 - Positionierdrehzahl| Positionierdrehzahl in [2 U/min]
Parameter 17 - Haltekraft Haltekraft im Stillstand (Wert von 0 bis 30 veranderbar).

Nach RESET wird Parameter 57 als Presetwert Gibernommen.
Parameter 18 - Rampe 1 Beschleunigungsrampe [1/min * ms]
Parameter 19 - Rampe 2 Bremsen auf Zwischendrehzahl [1/min * ms]
Parameter 1A - Rampe 3 Bremsen zum Positionieren [1/min * ms]
Parameter 1B - Rampe 4 Positionier-Intensitat

Gruppe 4

Steuerwert D

Parameter 4C

- Stichzahler IRQ1

Stichverzdgerung fiir das Senden oder Empfangen der Interrupt-Leitung 1

Parameter 4D - Timer IRQ1 Zeitverzogerung fur das Senden oder Empfangen der Interrupt-Leitung 1
Parameter 4E - Stichzahler IRQ2 Stichverzdgerung fir das Senden oder Empfangen der Interrupt-Leitung 2
Parameter 4F - Timer IRQ2 Zeitverzogerung fur das Senden oder Empfangen der Interrupt-Leitung 2
Gruppe 5 Systemwert A
Parameter 50 - Position 1E Position 1 einlaufende Flanke
Parameter 51 - Position 1A Position 1 auslaufende Flanke
Parameter 52 - Position 2E Position 2 einlaufende Flanke
Parameter 53 - Position 2A Position 2 auslaufende Flanke
Parameter 54 - Position 3E Position 3 einlaufende Flanke
Parameter 55 - Position 3A Position 3 auslaufende Flanke
Parameter 56 - Syn.-Signal 0 = Der Nullpunkt wird mit dem Geber im Motor erzeugt

1= Fallende Flanke des externen Sensors bei positiver Zahlrichtung

ist der Nullpunkt
2 = Steigende Flanke des externen Sensors bei positiver Zahlrichtung
ist der Nullpunkt

Parameter 57 - Haltekraft Presetwert fiir Haltekraft im Stillstand (Presetwert = 0; d. h. die

Restbremse ist nicht wirksam)
Parameter 58 - Rampe 1 Beschleunigungsrampe [1/min * ms]

Wird bei Reset in Rampe 1 Uibertragen. (Parameter 18)
Parameter 59 - Rampe 2 Bremsen auf Zwischendrehzahl [1/min * ms]

Wird bei Reset in Rampe 2 ibertragen. (Parameter 19)
Parameter 5A - Rampe 3 Bremsen zum Positionieren [1/min * ms]

Wird bei Reset in Rampe 3 tbertragen. (Parameter 1A)
Parameter 5C - Rampe 4 Positionier-Intensitat

Wird bei Reset in Rampe 4 ibertragen. (Parameter 1B)

Gruppe 6

Steuerwert B

Parameter 60

Parameter 61

Parameter 62

Parameter 63

Parameter 64

Parameter 65
Parameter 66

- Drehrichtung

- Drehzahl 10

- Drehzahl 20

- Drehzahl 30
- Drehzahl 40

- Maximaldrehzahl
- Positionierdrehzahl

Drehrichtung des Motors CCW =0, CW =1
Inhalt wird bei Reset in das Steuer-Byte (ibertragen
Drehzahl 10 in [2 U/min]

(bei Steuer-Byte 2 bit 1 =1, dann [4 U/min] )
Wird bei Reset in Drehzahl 1 Gibertragen.
Drehzahl 20 in [2 U/min]

(bei Steuer-Byte 2 bit 1 =1, dann [4 U/min] )
Wird bei Reset in Drehzahl 2 Gibertragen.
Drehzahl 30 in [2 U/min]

(bei Steuer-Byte 2 bit 1 =1, dann [4 U/min] )
Drehzahl 40 in [2 U/min]

(bei Steuer-Byte 2 bit 1 =1, dann [4 U/min] )
Intern wird die Drehzahl auf diesen Wert begrenzt
Positionierdrehzahl in [2 U/min]

Wird bei Reset in Positionierdrehzahl Gibertragen.

(Parameter 10)

(Parameter 11)

(Parameter 12)
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Gruppe 7

Systemwerte C

Parameter 70
Parameter 71
Parameter 72

- P-Teiler
- |-Teiler
- Vorhalt

Teilerfaktor P-Regler zur Anpassung des Laufverhaltens an die Maschine
Teilerfaktor 1-Regler zur Anpassung des Laufverhaltens an die Maschine
Anzahl der Inkremente vor Stopp-Position

Gruppe E

Systemwerte D

Parameter EO

Parameter E1

Parameter E2
Parameter E3

- aktueller Zahler-
stand

- aktuelle Drehzahl
- negativer Vorhalt

- Kommunikations-
Uberwachung

Damit kann der aktuelle Z&hlerstand des Positionsgebers ausgelesen
werden. Nach einem Reset ist eine Synchronisation erforderlich. Dazu
kann der Befehl ,,Nullpunkt anfahren* benutzt werden. Ohne Synchroni-
sation wird ein falscher Wert ausgegeben.

Damit kann die aktuelle Drehzahl ausgelesen werden. Sie wird in 2/min
ausgegeben. Der Wert muss also mit 2 multipliziert werden.

Anzahl der Inkremente nach der Stopp-Position.

Timeout zwischen den Ubertragungen. Bei Uberschreitung der einge-
stellten Zeit wird in Position 2 gestoppt und Bit 6 im Kommunikations-
Byte gesetzt (0 = Funktion ausgeschaltet).

Gruppe F

Betriebswerte

Parameter FO

Parameter F1

Parameter F2
Parameter F3

Parameter FA
Parameter FB
Parameter FC
Parameter FD
Parameter FE
Parameter FF

- Eintrag 1
- Eintrag 2

- Betriebsstunden
- Eintrag 3

- Leiterplatten-Nr.
- Steuerkasten-Nr.
- Efka-Typ

- Efka-Datecode

- Softwarestand

- Adresse

Hier kann ein 2-byte Eintrag wie z. B. Seriennummer vorgenommen
werden.

Hier kann ein 2-byte Eintrag wie z. B. Arbeitsplatznummer vorgenommen
werden.

2-byte Betriebsstunden.

Hier kann ein 2-byte Eintrag wie z. B. Reparaturvermerk vorgenommen
werden.

Leiterplattennummer der Hauptplatine

Steuerkastennummer

Typ-Nummer mit Entwicklungsstand

ID-Code

Programmnummer mit Anderungsindex

Hier ist die Adresse der Steuerung AB286A abgelegt (Preset = F0)

8.1 Besonderheiten

Beim Einstellen der Drehzahlen (Parameter 10, 11, 61, 62, 63 und 64) muss immer der halbe Wert (ibertragen werden. So
ist z. B. bei einer bendtigten Drehzahl von 4000 [1 U/min] der Wert 2000 [2 U/min] zu Gbertragen.

8.2 Bit-Erklarungen

8.2.1 ,RDY" —Bit 5im Status-Byte 1

Liegt einer der folgenden Fehler vor, so wird das ,,Ready Bit“ nicht gesetzt:

0 = Fehler, wie nachstehend aufgefiihrt / 1 = betriebsbereit

Software-Fehler

Hardware-Fehler

Positionsgeber nicht angeschlossen oder defekt

Kommutierungsgeber-Zuleitung oder Umrichter gestort
Netzspannung zu niedrig
Blockierung, Motor tberlastet (mechanisch)
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8.2.2 ,NPE" — Bit 6 im Status-Byte 1
Dieses Statusbit wird gesetzt, wenn der Antrieb nach dem Befehl ,,Nullpunkt anfahren“ innerhalb eines Fensters von +/-
8 Inkrementen um den Nullpunkt steht. Mit dem Verlassen dieses Bereichs wird dieses Bit gel6scht. Der Nullpunkt wird in

Verbindung mit Steuer-Byte 1 bit 7 und der Positionierdrehzahl (Parameter 12) angefahren. Um mdglichst genau am
Nullpunkt zu stoppen, sollte die Positionierdrehzahl méglichst klein sein.

8.2.3 ,P1E, P1A, P2E, P2A, P3E, P3A" im Status-Byte 2
Die Statushits ,,PXE“ mit steigender Flanke und ,,PxA*“ mit fallender Flanke werden fiir die zugehdrige Position gesetzt.

Diese Bits bleiben bis zur nachsten Zustandsanderung der jeweiligen Position erhalten. Weiterhin kénnen die Bits fiir das
Auslosen eines Interrupts benutzt werden (Synchronisation auf Position...).

8.2.4 ,PSYN" —Bit 7 im Status-Byte 1

Dieses Statushit wird gesetzt, nachdem sich der Positionsgeber synchronisiert hat. Erst danach ist der Wert im Parameter
EO, wie auch alle anderen Statusmeldungen tber die Positionen, giltig.

8.2.5 ,P2T" —Bit 0im Steuer-Byte 2

Wurde dieses Bit gesetzt, wird am Ausgang der Position 2 einmalig ein Impuls ausgegeben (LOW - HIGH - LOW). Die
Ausflihrung des Befehls erfolgt nur im Stillstand. Nach Ausgabe dieses Impulses oder bei nicht stillgesetztem Antrieb wird
das Bit wieder zuriickgesetzt.

8.2.6 ,2N“ —Bit 1im Steuer-Byte 2

Wird dieses Bit gesetzt, werden die Drehzahlen verdoppelt. Es muss nun die vierfache Drehzahl Gibertragen werden. Intern
wird die Drehzahl auf 10000 1/min begrenzt. Die Positionierdrehzahl wird nicht verdoppelt.

Steuer-Byte2  bhit1=0 = 2-fache Drehzahl

Steuer-Byte2  hitl1=1 = 4-fache Drehzahl
8.2.7 ,ZSTP_“ —Bit 2im Steuer-Byte 2
Bei Setzen dieser Bits wird die Zielpositionierung abgeschaltet. Der Antrieb stoppt dann aus der Positionierdrehzahl
(Parameter 68).
8.2.8 ,PNLIM" —Bit 5im Steuer-Byte 2
Bei dieser Einstellung wird eine limitierte Drehzahl ausgefiihrt, wenn die Pedalvorgabe groRer ist. Ist die Pedalvorgabe
kleiner, so wirkt die vom Pedal vorgegebene Drehzahl.

8.3 Funktionsbeschreibungen

8.3.1 Vorhaltewinkel flr Positionierung (Systemwerte C, Gruppe 7)

Mit dem Parameter 72 kann ein Winkel eingestellt werden, mit dem der Stopp-Punkt in Abhéngigkeit der eingestellten
Stopp-Position vorverlegt werden kann. Dabei werden die Positionen (1E, 1A, 2E, 2A, 3E, 3A) nicht verandert.

Der Presetwert fiir den Parameter 72 ist 0. Der Maximalwert betrdagt 50 Inkremente (z. B. 50 * 1,4° = 71,1°) und kann in
Einerschritten verandert werden. Die Ubertragung erfolgt mit 2 Byte.
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8.3.2 Nachlaufwinkel fur Positionierung (Systemwerte D, Gruppe E)

Mit dem Parameter E2 kann ein Winkel eingestellt werden, mit dem der Stopp-Punkt in die eingestellte Stopp-Position
hineingelegt werden kann. Dabei werden die Positionen (1E, 1A, 2E, 2A, 3E, 3A) nicht verandert. Der Presetwert fiir den
Parameter E2 ist 6, der Maximalwert ist 25 Inkremente und kann in Einerschritten verandert werden (d. h. 25 * 1,4° = 35°).
Die Ubertragung erfolgt mit 2 Byte.

8.3.3 Zielpositionierung

Die Zielpositionierung ermdglicht eine zeitoptimierte reproduzierbare Positionierung. Es muss darauf geachtet werden,
dass der Wert der Rampe 3 (der Presetwert in Parameter 1A entspricht dem Wert in Parameter 5A) kleiner als die
systembedingte maximale Bremsrampe ist (3 bis 5 [1/min * ms] kleiner als der Maximalwert). Zum Ermitteln der
maximalen Bremsrampe kann der Wert der Rampe 3 auf den Maximalwert (255) eingestellt werden. Dann ergibt der
Quotient aus Drehzahl und Bremszeit (in ms) den Wert fur die Rampe 3.

Im Beispiel ergibt sich die Rampe aus Drehzahlénderung / Zeit.

4500 [1/min] / 150 [ms] = 30 [1/min * ms]

n[1/min]

4500

t [ms]

' : 0274- B12|
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8.4 Ubersicht der Parameter

Werte — Bereiche — Preset (alle Angaben sind in dezimaler und hexadezimaler Form = $xxx angegeben)

Gruppe Nr. Beschreibung MINIMAL MAXIMAL PRESET STEP
HEX DEZ HEX DEZ | HEX DEZ
1 10 Drehzahl 1, [2 U/min] $023 35 $DAC 3500 Drehzahl 10 1
1 11 Drehzahl 2, [2 U/min] $023 35 $DAC 3500 Drehzahl 20 1
1 12 Positionierdrehzahl $23 35 $FA 250 Parameter 68 1
1 17 Haltekraft im Stillstand $00 0 $32 50 Parameter 57 1
1 18 Rampe 1 [1/min * ms] $01 1 $37 55 Parameter 58 1
1 19 Rampe 2 [1/min * ms] $01 1 $37 55 Parameter 59 1
1 1A Rampe 3 [1/min * ms] $01 1 $37 55 Parameter 5A 1
1 1B Rampe 4 [1/min * ms] $01 1 $37 55 Parameter 5C 1
4 4C Stichzahler IRQ1 $00 0 $FF 255 | $00 0 1
4 4D Timer IRQ1 [5ms] $00 0 $FF 255 | $00 0 1
4 4E Stichzahler IRQ2 $00 0 $FF 255 | $00 0 1
4 4F Timer IRQ2 [5ms] $00 0 $FF 255 | $00 0 1
5 50 Position 1E $00 0 $FF 255 | $80 128 1
5 51 Position 1A $00 0 $FF 255 | $8A 138 1
5 52 Position 2E $00 0 $FF 255 | $00 0 1
5 53 Position 2A $00 0 $FF 255 | $0A 10 1
5 54 Position 3E $00 0 $FF 255 | $CO 12 1
5 55 Position 3A $00 0 $FF 255 | $CA 202 1
5 56 Synchronisations-Signal $00 0 $FF 255 | $00 0 1
5 57 Haltekraft im Stillstand $00 0 $32 50 | $00 0 1
5 58 Rampe 1 [1/min * ms] $01 1 $37 55 | $1C 28 1
5 59 Rampe 2 [1/min * ms] $01 1 $37 55 | $14 20 1
5 5A Rampe 3 [1/min * ms] $01 1 $37 55 | $1C 28 1
5 5C Rampe 4 [1/min * ms] $01 1 $37 55 | $0A 10 1
6 60 Drehrichtung $00 0 $01 1 | $00 0 1
6 61 Drehzahl 10 $023 35 $DAC 3500 | $8CA 2250 1
6 62 Drehzahl 20 $023 35 $DAC 3500 | $190 400 1
6 63 Drehzahl 30 $023 35 $DAC 3500 | $2FE 766 1
6 64 Drehzahl 40 $023 35 $DAC 3500 | $4E2 1250 1
6 65 Maximaldrehzahl $023 35 $DAC 3500 | $BB8 3000 1
6 66 Positionierdrehzahl $23 35 $FA 250 | $5A 90 1
7 70 P-Teiler $01 1 $14 20 | $04 10 1
7 71 I|-Teiler $01 1 $28 40 | $06 6 1
7 72 Vorhalt $00 0 $32 50 | $06 6 1
E EO Auslesen der aktuellen Pos. $00 0 $FF 255 | --- -
E E1 Auslesen der Drehzahl $0000 0 $OFFF 4095 | --- -
E E2 Nachlaufwinkel $00 0 $32 50 | $06 6 1
E E3 Kommunikations-Uberwachung | $00 0 $FF 255 | $00 0 1
F FO Eintrag 1 (Serien-Nummer) $0000 0 $FFFF 65535 | $0000 0 1
F F1 Eintrag 2 (Arbeitsplatz) $0000 0 $FFFF 65535 | $0000 0 1
F F2 Betriebsstunden $0000 0 $FFFF 65535 | $0000 0 1
F F3 Eintrag 3 (Reparaturvermerk) $0000 0 $FFFF 65535 | $0000 0 1
F FA Leiterplatten-Nummer Text 12 Text12 | -——-- -
F FB Steuerkasten-Nummer Text 8 Text8 | --- -
F FC Efka-Typ Text 8 Text8 | -
F FD Efka-Datecode Text 8 Text8 | - -
F FE Softwarestand Text 8 Text8 | - -
F FF Moduladresse $FO 240 $FF 255 | $FO 240 1
Gruppe Nr. Beschreibung Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
0 00 Kommunikations-Byte BCC TIM NOI ZUG BER LST
0 01 Fehler-Byte XOF PNV BLCK NETZ --- --- SOFT HARD
0 02 Status-Byte 1 PSYN NPE RDY PO1 P02 POE DZE STP
0 03 Status-Byte 2 180 P3A P3E P2A P2E P1A P1E
0 04 Steuer-Byte 1 NPA STP3 STP2 STP1 V2 V1 DRI RES
0 05 Steuer-Byte 2 - PNLIM PDST2 PDST1 ZSTP_ 2N P2T
0 08 Status-Byte 3 PED+ PEDO PED-1 PED-2 PEDD PEDC PEDB PEDA
0 0A Status-Byte 3 CNTD --
0 OF Interrupt-Steuer-Byte TIQ2 ZIQ2 TIQL zIQ1 SIQ2 EIQ2 SIQ1 EIQ1
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BCC = Blockcheck-Fehler P02 = Steht in Position 2 ZSTP_ = Zielstopp abschalten

TIM = Timeout-Fehler POE = Position erreicht 2N = Drehzahl verdoppeln

NOI = Noise-Fehler DZE = Drehzahl erreicht P2T = Einmaliger Impuls der Position 2
ZUG = Zugriff nicht erlaubt STP = Motor steht PED+ = Pedal nach vorne betatigt
BER = Bereichsliberschreitung 180 = 180° Fenster erreicht PEDO = Pedalin Ruhestellung

LST = Liste wird ausgegeben P3A = Position 3A erreicht PED-1 = Pedalstellung -1

XOF = Ubertragung unterbrochen P3E = Position 3E erreicht PED-2 = Pedalstellung -2

PNV = Parameter nicht vorhanden P2A = Position 2A erreicht PEDD = Pedalkontakt D geschlossen
BLCK = Motor Uberlastet, blockiert P2E = Position 2E erreicht PEDC = Pedalkontakt C geschlossen
NETZ = Netzspannung zu niedrig P1A = Position 1A erreicht PEDB = Pedalkontakt B geschlossen
SOFT = Software-Fehler P1E = Position 1E erreicht PEDA = Pedalkontakt A geschlossen
HARD = Hardware-Fehler NPA = Nullpunkt anfahren TIQ2 = Timer-Bit IRQ2

PSYN = Positionsgeber synchronisiert STP3 = Stopp Bit 3 ZIQ2 = Zahler-Bit IRQ2

NPE = Nullpunkt erreicht STP2 = Stopp Bit 2 TIQ1L = Timer-BitIRQ1

RDY = Antrieb ist bereit STP1 = Stopp Bit1 ZIQ! = Zahler-Bit IRQ1

P01 = Stehtin Position 1 V2 = Drehzahl-Bit 2 SIQ2 = SendenIRQ2

PNLIM = Limitierte Drehzahl (Pedalbetr.) V1 = Drehzahl-Bit 1 EIQ2 = Empfangen IRQ2

PDST1 = Pedal-Stopp Bit 1 DRI = Drehrichtung SIQ1 = Senden IRQ1

PDST2 = Pedal-Stopp Bit 2 RES = Software-Reset EIQ1 = Empfangen IRQ1

CNTD = Zahlrichtung

9 ASCIl Ubertragung

Die komplette Ubertragung eines Protokolls erfolgt im ASCII — Code.

Beispiel: Parameter 61 = $8CA = 2250 2U/min (Drehzahl 10 = 4500 1U/min)

ASCII-Wert von6 = 54dezimal = $36 hexadezimal
vonl = 49dezimal = $31 hexadezimal
von (=) = 6ldezimal = $3D hexadezimal
von8 = b56dezimal = $38 hexadezimal
vonC = 67dezimal = $43 hexadezimal
von A = 65dezimal = $41 hexadezimal

Die Stellaufforderung fiir Parameter 61 = $8CA muss somit folgendermafRen aussehen:

SOH ADR STX (6 1 = 8 C A) ETX BCC
$01 $FO $02 $36 $31 $3D $38 $43 $41 $03 $F1

10 Listen Aufruf

Der Listen-Aufruf ermdglicht das Abfragen aller Randbedingungen zu jedem Parameter.

Gruppe Nr. Beschreibung Bit 7 6 5 4 3 2 1 0

0 00 Kommunikations-Byte BCC TIM --- NOI ZUG BER - LST

Ist eine Sendeaufforderung fiir einen Parameter gestellt, so wird der Wert des Parameters an den Master zuriick gesendet.

Beispiel:
Master sendet SOH ADR STX  (Parameter Nr.) ENQ
Slave sendet SOH ADR STX  (Parameter = Wert) ETX BCC

Ist jedoch vor der Sendeaufforderung das Bit LST im Kommunikations-Byte auf 1 gesetzt, so wird nicht nur der Wert des
Parameters, sondern alle Randbedingungen in Form einer Liste gesendet.

Beispiel:
Master sendet SOH ADR  STX (Kommunikations-Byte = xxxxxxx1) ETX BCC
Slave sendet ADR ACK  Wenn Telegramm in Ordnung

ADR NAK  Bei Fehler
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Das Bit LST ist somit im Kommunikations-Byte auf 1 gesetzt.
AnschlieRend stellt der Master eine Sendeaufforderung:

Master sendet SOH ADR STX  (Parameter Nr.) ENQ
Slave sendet SOH ADR STX (LISTE) ETX BCC

Die Sendeaufforderung wird immer mit einer Liste beantwortet, bis der Master das Bit LST im Kommunikations-Byte
zuriicksetzt.

LISTE bedeutet in diesem Fall:

Parameter = Wert, Minimal, Maximal, Step, Preset, Zugriffsberechtigung
Die Listenwerte werden bei der Ubertragung durch Kommas (ASCII $2C) getrennt!
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11 Interrupt-Steuerung

Parameter OF - Interrupt-Steuer-Byte
Bit O =1 Empfangen Interrupt Leitung 1 (IRQ1)
Bit 1 =1 Senden Interrupt Leitung 1
Bit 2 =1 Empfangen Interrupt Leitung 2 (IRQ2)
Bit 3 =1 Senden Interrupt Leitung 2
Bit5/4 =00 IRQ1 Verzégerung mit Zahler 1 (Parameter 4C)
=01 IRQ1 Verzégerung mit Z&hler 1, dann mit Timer 1 (Parameter 4D)
=10 IRQ1 Verzégerung mit Timer 1, dann mit Z&ahler 1
=11 IRQ1 Verzégerung mit Timer 1
Bit7/6 =00 IRQ2 Verzégerung mit Zahler 2 (Parameter 4E)
=01 IRQ2 Verzégerung mit Zahler 2, dann mit Timer 2 (Parameter 4F)
=10 IRQ2 Verzégerung mit Timer 2, dann mit Z&ahler 2
=11 IRQ2 Verzégerung mit Timer 2
Wenn Bit 0 - Bit 3 von diesem Steuer-Byte gesetzt ist, wird der ndchste ankommende Befehl mit der Interrupt-
Anforderung verkniipft.
Beispiel 1:  Interrupt Steuer-Byte = 00110001 =Bit0 - empfange Interrupt-Leitung 1 (IRQ1)

=Bit4/5 - Verzdgerung mit Timer 1 (IRQ1)

Bei einer nachfolgenden Stellaufforderung, um z. B. den Antrieb in Position 1 zu stoppen, wird dieser Befehl
erst ausgefuhrt, wenn IRQ1 aktiv wird und die Verzdgerung mit Timer 1 abgelaufen ist.

Beispiel 2:  Interrupt Steuer-Byte = 11001000 =Bit3
= Bit 6/7

- sende Interrupt-Leitung 2 (IRQ2)
- Verzdgerung mit Timer 2 (IRQ2)

Bei einem nachfolgenden Sendebefehl fir ein Status-Byte wird die Aktualisierung eines bestimmten Bits
innerhalb des Status-Bytes durch Setzen von IRQ2 nach Verzégerung mit Timer 2 mitgeteilt. Ein Interrupt
wird durch eine Zustandsanderung eines Bits im Status-Byte ausgeldst, wenn dieses folgendermalien
ausgewahlt wurde:

Gruppe Nr. Beschreibung Bit 7 6 5 4 3 2 1 0

0 02 Status-Byte 1 PSYN NPE RDY PO1 P02 POE DZE STP

Wenn der Antrieb in Position 1 steht, soll der Interrupt ausgeldst werden. Dies wird durch eine Stellaufforderung fiir das
Status-Byte Bit 4 erreicht. Der Master sendet den Text ,,02 = 00010000* und legt damit fest, dass ein Interrupt ausgelost
werden soll, wenn Bit 4 von 0 nach 1 wechselt.

Soll ein Interrupt ausgeldst werden, wenn der Antrieb nicht mehr in der Position 1 steht, dann sendet der Master den Text
,»,02=11101111". Der Interrupt wird dann ausgeldst, wenn Bit 4 von 1 nach 0 wechselt.

Hinweis
Grundsatzlich kann immer nur ein Interrupt pro Leitung von der Mastersteuerung freigegeben werden!

Die Impulslénge eines Interrupts betragt 100ps!
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12 Beispiele fir die serielle Ubertragung

12.1 Netz Ein

Vor dem Netz Einschalten muss sichergestellt sein, dass die richtige Baudrate durch Briicken im Stecker gewahlt wurde.
Nach dem Einschalten, bzw. Restart braucht die Steuerung ca. 2 Sekunden bis sie betriebsbereit ist. Dieser Zustand wird
mittels Bit 5 im Status-Byte 1 mitgeteilt.

Gruppe Nr. Beschreibung Bit 7 6 5 4 3 2 1 0

0 02 Status-Byte 1 PSYN NPE RDY PO1 P02 POE DZE STP

Beispiel: Abfrage der Betriebsbereitschaft nach Netz Ein (Sendeaufforderung Parameter 2)
Master sendet SOH ADR  STX ($30 $32) ENQ
Slave sendet SOH ADR  STX ($30 $32 $3D $xx $xx)) ETX BCC
Aus Bit 5 kann der Master die Betriebsbereitschaft erkennen.

12.2 Betrieb

Beispiel: Ablauf des nachfolgend abgebildeten Drehzahlprofils.

OT cw
n 4000 4000
|
| |
| |
i i
| |
I\ 1800 !
1 | |
| i |
3 } 3 POS.1 POS.2
N } } } !
AN I | I }
A | | | 1\ 1500
| } | | | |
! 1 1 1 ! 1
*1/2 *3  *4/5 * 6/7 * 8-11 *12/13
"
Ol ccw
* = Schritt
Schritt 1 Drehzahl 1 = 4000 [1 U/min] festlegen Steuerwert A Parameter 10 = 2000 [2 U/min]
Master SOH ADR STX ($31 $30 $3D $37 $44 $30) ETX BCC
Slave ADR ACK
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Schritt 2 Antrieb soll laufen. Vorgabe liber Steuer-Byte 04
Kein Reset Steuer-Byte 04 Bit 0 -RES =0
Drehrichtung festlegen Bit 1 - DRI =
Drehzahl 1 wahlen Bit 2 - V1 =
Bit 3 - V2 =0
Motor soll laufen Bit 4 - STP1 =0
Bit 5 - STP2 =
Bit 6 - STP3 =
Nullpunkt nicht anfahren Bit 7 - NPA =
Master SOH ADR STX ($30 $34 $3D $30 $30) ETX BCC
Slave ADR ACK

Antrieb lauft mit 4000 U/min

Schritt 3 Drehzahl 1 = 1800 [1 U/min] festlegen Steuerwert A Parameter 10 = 900 [2 U/min]
Master SOH ADR STX ($31 $30 $3D $33 $38 $34) ETX BCC
Slave ADR ACK

Antrieb lauft mit 1800 U/min

Schritt 4 Beschleunigung verringern Steuerwert A Parameter 18 =10

Master SOH ADR STX ($31 $38 $3D $30 $41) ETX BCC

Slave ADR ACK

Schritt 5 Drehzahl 1 = 4000 [1 U/min] festlegen Steuerwert A Parameter 10 = 2000 [2 U/min]
Master SOH ADR STX ($31 $30 $3D $37 $44 $30) ETX BCC

Slave ADR ACK

Der Antrieb beschleunigt mit flacher Flanke auf 4000 U/min

Schritt 6 Bremsrampe 3 verringern Steuerwert A Parameter 1A = 10
Master SOH ADR STX ($31 $41 $3D $30 $41) ETX BCC
Slave ADR ACK
Schritt 7 Antrieb soll in Position 1 stoppen. Vorgabe Uber Steuer-Byte 04
Kein Reset Steuer-Byte 04 Bit 0 -RES =0
Drehrichtung festlegen Bit 1 - DRI =0
Drehzahl 1 wéahlen Bit 2 -Vl =0
Bit 3 - V2 =0
Antrieb soll in Pos. 1 stoppen Bit 4 - STP1 =0
Bit 5 -STP2 =1
Bit 6 - STP3 =0
Nullpunkt nicht anfahren Bit 7 - NPA =0
Master SOH ADR STX ($30 $34 $3D $32 $30) ETX BCC
Slave ADR ACK

Der Antrieb lauft mit schwacher Bremse in Position 1 und stoppt.

Schritt 8 Drehzahl 1 = 1500 [1 U/min] festlegen Steuerwert A Parameter 10 = 750 [2 U/min]
Master SOH ADR STX ($31 $30 $3D $32 $45 $45) ETX BCC
Slave ADR ACK
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Schritt 9 Beschleunigung erhdhen Steuerwert A Parameter 18 = 30
Master SOH ADR STX ($31 $38 $3D $31 $45) ETX BCC
Slave ADR ACK
Schritt 10 Bremsrampe 3 erhdhen Steuerwert A Parameter 1A =80
Master SOH ADR STX ($31 $41 $3D $35 $30) ETX BCC
Slave ADR ACK
Schritt 11 Antrieb soll in die andere Drehrichtung laufen. Vorgabe tber Steuer-Byte 04
Kein Reset Steuer-Byte 04 Bit 0 -RES =0
Drehrichtung &ndern Bit 1 - DRI =1
Drehzahl 1 wéhlen Bit 2 - V1 =0
Bit 3 - V2 =0
Antrieb soll laufen Bit 4 - STP1 =0
Bit 5 - STP2 =0
Bit 6 - STP3 =0
Nullpunkt nicht anfahren Bit 7 - NPA =0
Master SOH ADR STX ($30 $34 $3D $30 $32) ETX BCC
Slave ADR ACK

Der Antrieb lauft in entgegengesetzte Drehrichtung mit 1500 [1U/min]

Schritt 12 Antrieb soll in Position 2 stoppen. Vorgabe uber Steuer-Byte 04
Kein Reset Steuer-Byte 04 Bit 0 -RES =0
Drehrichtung &ndern Bit 1 - DRI =1
Drehzahl 1 wahlen Bit 2 - vl =0
Bit 3 - V2 =0
Antrieb soll in Pos. 2 stoppen Bit 4 - STP1 =1
Bit 5 -STP2 =1
Bit 6 - STP3 =0
Nullpunkt nicht anfahren Bit 7 - NPA =0
Master SOH ADR STX ($30 $34 $3D $33 $32) ETX BCC
Slave ADR ACK
Schritt 13 Abfragen, ob der Antrieb die Position erreicht hat. Abfrage Giber Status-Byte 02
Master SOH ADR STX ($30 $32) ENQ
Slave SOH ADR STX ($30 $32 $3D $xx $xx) ETX BCC

Der Status kann von der Mastersteuerung ausgewertet werden.
Das Abfragen des Status-Byte erfordert ein standiges polling durch den Master.
Um dies zu vermeiden, muss der Slave aufgefordert werden, das Erreichen der Position mittels Interrupt zu melden.

Schritt A Interrupt Timer IRQ1 Parameter 4D auf 20 ms setzen

Master SOH ADR STX ($34 $44 $3D $31 $34) ETX BCC
Slave ADR ACK
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Beispiel: Meldung des Erreichens der Position tiber Interrupt nach einer Verzégerung von 20ms

Schritt B Interrupt Leitung 1 fur Slave bereitstellen, Gber Interrupt-Steuer-Byte OF
Kein Empfang IRQ1 Interrupt-Byte OF Bit 0 -EQL =0
Sende auf IRQ1 Bit 1 -SIR1 =1
Kein Empfang IRQ2 Bit 2 - ElQ2 =0
Kein Senden IRQ2 Bit 3 -SIQR2 =0
Mit Verzoégerung IRQ1 Bit 4 -Z1Q1 =1
Bit 5 -TIQL =1
Ohne Verzdgerung IRQ2 Bit 6 -Z21Q2 =0
Bit 7 -TIQ2 =0
Master SOH ADR STX ($30 $46 $3D $33 $32) ETX BCC
Slave ADR ACK
Schritt C Auswahl von Bit 2 im Status-Byte 1 zur Auslésung des Interrupts, wenn Position erreicht ist.
Master SOH ADR STX ($30 $32 $3D $30 $34) ETX BCC
Slave ADR ACK
Schritt D Antrieb soll in Position 2 stoppen. Vorgabe Uber Steuer-Byte 04
Kein Reset Steuer-Byte 04 Bit 0 -RES =0
Drehrichtung &ndern Bit 1 - DRI =1
Drehzahl 1 wahlen Bit 2 - Vi =0
Bit 3 - V2 =0
Antrieb soll in Pos. 2 stoppen Bit 4 - STP1 =1
Bit 5 -STP2 =1
Bit 6 - STP3 =0
Nullpunkt nicht anfahren Bit 7 - NPA =0
Master SOH ADR STX ($30 $34 $3D $33 $32) ETX BCC
Slave ADR ACK

Wenn Bit 2 im Status-Byte 1 von 0 nach 1 wechselt, wird die Zeit IRQ1 = 20ms gestartet und anschlieBend der
Interrupt IRQ1 vom Slave ausgel6st.
Durch Empfangen von Interrupt 1 kann der Master ohne polling das Erreichen der Position feststellen.

13 Positionseinstellungen

Gruppe Nr. Beschreibung MINIMAL MAXIMAL PRESET STEP
5 50 Position 1E $00 $FF $80 1
5 51 Position 1A $00 $FF $8A 1
5 52 Position 2E $00 $FF $00 1
5 53 Position 2A $00 $FF $O0A 1
5 54 Position 3E $00 $FF $CO 1
5 55 Position 3A $00 $FF $CA 1
Gruppe Nr. Beschreibung Bit 7 6 5 4 3 2 1 0
0 02 Status-Byte 1 PSYN NPE RDY PO1 P02 POE DZE STP
0 03 Status-Byte 2 180 P3A P3E P2A P2E P1A P1E
0 04 Steuer-Byte NPA STP3 STP2 STP1 V2 V1 DRI RES

PSYN = Positionsgeber synchronisiert 180 = 180° Fenster erreicht STP3 = StoppBit3

NPE = Nullpunkt erreicht P3A = Position 3A erreicht STP2 = StoppBit2

RDY = Antrieb ist bereit P3E = Position 3E erreicht STP1 = StoppBitl

PO1 = Stehtin Position 1 P2A = Position 2A erreicht V2 = Drehzahl Bit 2

P02 = Stehtin Position 2 P2E = Position 2E erreicht Vi = Drehzahl Bit 1

POE = Position erreicht P1A = Position 1A erreicht DRI = Drehrichtung

DZE = Drehzahl erreicht P1E = Position 1E erreicht RES = Software-Reset

STP = Motor steht NPA = Nullpunkt anfahren
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14 Akustische Meldungen

14.1 Akustische Fehlermeldungen

Hinweis
Alle Fehlermeldungen bewirken das Stillsetzen des Antriebs. Das Signal ertént bis zum Netzausschalten.

ERROR 1. Positionsgeber-Fehler
(Signal 1x kurz, 1x lang) Eﬂ )>> - —

BI1058

= Positionsgeber defekt oder nicht angeschlossen
= Positionsgeber nicht an der Nahmaschinenwelle montiert

ERROR 2: Netzspannungs-Unterbrechung

(Signal 2x kurz, 1x lang) Eﬂ )>> _____ —

»  Kurzzeitige Netzspannungs-Unterbrechung (bis ca. 2 sek.) priose]

= Laderelais schaltet nicht

ERROR 3: Blockieriberwachung

(Signal 3x kurz, 1x lang) Eﬂ )>> _______ _

= Néahmaschinenwelle bewegt sich trotz Motoransteuerung priose]

nicht
= Solldrehzahl wird nicht erreicht

ERROR 4. Prozessorstdrung (lllegal Opcode)
(Signal 4x kurz, 1x lang) Eﬂ )> e e —

= Mikroprozessor arbeitet nicht ordnungsgeman orese]

— Storeinfliisse von aullen (z. B. Nahmaschinenoberteil nicht geerdet, Stérungen der Netzspannung)
— Hardwarefehler auf der Rechnerleiterplatte

ERROR 5: Kommutierungsgeber-Fehler
(Signal 5x kurz, 1x lang) E(I )>> e e e e e e -

= Kommutierungsgeber wéahrend des Betriebs defekt orosel

14.2 Akustische Meldung der Moduladresse
Ist beim Netzeinschalten das Pedal nicht in Nulllage, wird die Moduladresse ausgegeben. Die fiihrende hexadezimale Ziffer
»F“ wird unterdriickt. Bei der Presetadresse ,,FO“ wird lediglich ein langer Ton nach einer langen Pause ausgegeben. Bei

jeder anderen Adresse bestimmt die zweite hexadezimale Ziffer die Anzahl der kurzen Tone z. B. ,,F3“: 3 kurze Tone,
Pause, langer Ton, lange Pause. Zur Unterscheidung sind die einzelnen Phasen der Fehlermeldungen wesentlich kirzer.

Zum Beispiel Moduladresse F3 Eﬂ )>> - - - — e —
(Signal 3x kurz, langer Ton, lange Pause)

BI1058

Presetwert Moduladresse FO Eﬂ )>> — — —
(Signal 1x lang, lange Pause)

BI1058
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15 Anschlussbeispiele

ACHTUNG!
Es sollten grundsétzlich nur geschirmte Leitungen verwendet werden.

15.1 Reset mit externer 24V-Versorgung

B485
|||—<p
W
9 r o
G +24V
RESET 1 —0 C_
o5
\

15.2 Reset mit Optokoppler

1/
C
24 i
RESET 2 C
o =Y
oV 14 (_

ﬂ(__
‘ 0274- BO4
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15.3 Busfahige Signale IRQ1 und IRQ2

(Siehe auch Software-Vereinbarungen in Kapitel ,,Parameter*!)

B485 U Ref
- e —| —<
|||—Q

-0
1 1

£
|

Ir

>

I z.B. LM339

Y a0 W
A_

IRQ1/IRQ2 11/12 ! * |
|
|
3 z.B. 74HC125
25 i —m—- B
N } *1 } 0274- BO5

15.4 Signale U/D, SYN und G1
B485

.||—¢""T

1 :
7 |
SYN, U/D, 5171
G1 8/13 \§

25 (
,,,,,,, ‘
15.5 Busfahige Signale POS1 und FEHLER
B485
.||—77
1

POS.1/
FEHLER

,,,,,,,,,

25 r |
S

I z.B. LM339

*1 = Hier kdnnen weitere Module angeschlossen werden!
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15.6 Differentielle Signalverbindung

Gl = Generator 512 Impulse / Umdrehung
POS2 = Position 2
u/D = Rechts- / Linkslauf
B485
N E— 16 4
1 ————=<
1 C 8 13 CONTROL
|
| E il L
w 220_Q|:| — G1
G1- 21 C : 1
22
POS2+ C_ 21 :
23 220Q|j —— POS2
I 7
POS2- \ hd -
6 , 14
U/D+ C— hd + 13
19 22002 ———» U/D
u/D- C 15
\‘ -
1 i z.B. i
25 | MC3486 |
N | |

———————

ACHTUNG!
Die Widerstdnde R1 und R2 missen entsprechend der Anzahl der BUS-Teilnehmer
vom Betreiber dimensionieret werden; z. B. bei Einsatz von 1 Master und 1 Slave ist
R1 bzw. R2 auf 560¢2 festzulegen!
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15.8 DatenlUbertragung RS485 mit mehreren Antrieben

1 | + |
—— . ! z.B. :
! g DS3695 !
1k RL|| | |
RS485+ 16 4 |
! ——<TxD,
s1 | 3, !
100Q | | ! 2 RIT
100Q l |
I 7 L RxD!
RS485- — ’ ] !
L |
1k | 3l2|3 B3|2]3 R2 || | l5 !
| L L L ! I [
AB286A ! | AB286A || AB286A| L -
| | |
! I o i: o i Master
25 ! S1 g S1
Slave 1 _C-_ | Slave 2 !} Slave 3 !
----------------- el B
* = Brucke S1 fur Abschlusswiderstand
ACHTUNG!
Die Widerstdnde R1 und R2 missen entsprechend der Anzahl der BUS-Teilnehmer

vom Betreiber dimensionieret werden; z. B. bei Einsatz von 1 Master und 1 Slave ist

R1 bzw. R2 auf 5602 festzulegen!

An ,Slave 2, 3 ist jeweils der Abschlusswiderstand ,,R* in der Steuerung AB286A mittels der eingebauten Briicke ,,S1“ zu
deaktivieren! Bei Anschluss von mehreren Antrieben sind unterschiedliche Adressen festzulegen (max. 16 Adressen).

15.9 Abschlusswiderstand aktivieren / deaktivieren

»  Netz abtrennen

= Abdeckung der Rickseite (Steckerseite) an der Steuerung nach Lésen der 4 Schrauben abnehmen

= Bricke S1 auf kleiner Leiterplatte schliefen = Abschlusswiderstand ist wirksam (siehe Abbildung im Kapitel
»oteckverbindungen®)

= Briicke S1 auf kleiner Leiterplatte 6ffnen = Abschlusswiderstand ist nicht wirksam

= Abdeckung wieder aufsetzen und festschrauben

ACHTUNG!
Vor Offnen der Abdeckung ist unbedingt die Netzspannung auszuschalten und der

Netzstecker abzuziehen!
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15.10 Synchronisationssignal fur Positionierung

Parameter 56 =01  Sensor aktiv low (Flanke) Signal an B18/7

* = Nullpunkt Motor 1:1 Handrad +180°

2E =0

2A =10 Linkslauf (positive Z&éhlrichtung) Linkslauf (positive Zahlrichtung)
2A* =20

1)
PARAM. DA = XXxXxXxXxX0x
PARAM. 04 = XxXXXXXX0x
Rechtslauf (negative Zahlrichtung) Rechtslauf (negative Zahlrichtung)
2)
PARAM. DA = XXXXXXOx
PARAM. 04 = XXXXXX1X
Linkslauf (positive Zahlrichtung) Rechtslauf (negative Zahlrichtung)
3)
PARAM. DA = XXXXXX1X
PARAM. 04 = XXXXXXO0x
Rechtslauf (negative Zahlrichtung) Linkslauf (positive Zahlrichtung)
4)
PARAM. OA = XXXXXX1X
PARAM. 04 = XXXXXX1X

0274- B23|
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Parameter 56 =02  Sensor aktiv high (Flanke) Signal an B18/7

* = Nullpunkt Motor 1:1 Handrad +180°
2E =0
2A =10 Linkslauf (positive Zahlrichtung) Linkslauf (positive Zahlrichtung)
2A" =20
5)
PARAM. OA = XXXXXX0x
PARAM. 04 = XxXxxXxxx0x
Rechtslauf (negative Zahlrichtung) Rechtslauf (negative Zahlrichtung)
6)
PARAM. OA = XXXXXX1X
PARAM. 04 = XXXXXX1X
Linkslauf (positive Z&hlrichtung)
7)
PARAM. OA = XXXXXX1X
PARAM. 04 = XxXXXXXX0x
Rechtslauf (negative Zahlrichtung) Linkslauf (positive Zahlrichtung)
8)
PARAM. OA = XXXXXX1X
PARAM. 04 = XXXXXX1X

0274- B27|
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Parameter 56 =01  Sensor aktiv low (Flanke) Signal an B18/7

* = Nullpunkt Motor 1:1 Handrad +180°
2E =0
2A =10 Linkslauf (positive Zahlrichtung) Rechtslauf (positive Zahlrichtung)
2A" =20
1Y
PARAM. DA = XXXXXXOX
PARAM. 04 = XXXXXXO0xX
Rechtslauf (negative Zahlrichtung) Rechtslauf (positive Zahlrichtung)
4"
PARAM. OA = XXXXXX1X
PARAM. 04 = XxXXXXXX1x

Mit dem Parameter 56 kann die Art des Synchronisationssignals fiir die Positionsgenerierung bestimmt werden:

Parameter 56 =0 Der Nullpunkt wird mit dem Geber im Motor erzeugt.
Parameter 56 = 1 Die fallende Flanke des externen Sensors bei positiver Zahlrichtung ist der Nullpunkt.
Parameter 56 = 2 Die steigende Flanke des externen Sensors bei positiver Zahlrichtung ist der Nullpunkt.

Die nur am Motor messhare Drehrichtung wird als Z&hlrichtung fiir die Motorwelle und die Handradwelle benutzt. Ist das
Steuerbit CNTD = 0 (Parameter OA Bit 1), so ist die Zahlrichtung des Motors gleich der Z&hlrichtung am Handrad. Ist das
Steuerbit CNTD = 1, so ist die Z&hlrichtung des Motors ungleich der Zahlrichtung am Handrad.

In den vorliegenden Beispielen wird vorausgesetzt, dass die Signalscheibe des Sensors am Handrad befestigt ist.

Wird die fallende Flanke (Beispiel 1 und 2) als Synchronsignal ausgewahlt, bleibt der Nullpunkt bei beiden Drehrichtungen
am gleichen Punkt. Soll nun bei umgekehrter Anbauweise ,,Motor und Handrad drehen in unterschiedliche Richtungen
(Beispiel 3 und 4)* der Nullpunkt am Handrad die gleiche Stelle aufweisen, kann dies mit dem Steuerbit CNTD eingestellt
werden.
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Fir Ihre Notizen:
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Fir Ihre Notizen:
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