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1. Introduktion
1.1. Allméant

Servoenheten microPOS 4 ar en tvdkanalig digital servomodul, avsedd for positionering
av tva individuella elhydrauliska servoaxlar. Den ar idealisk

att anvanda vid styrning och positionering i industriella processer som

kréaver mycket h6g noggrannhet.

Servoenheten ar kompakt uppbyggd och monteras enkelt pa DIN-skena
eller pa plant underlag.

Positioneringskommandona kommer fran en 6verordnad styrenhet.
Som standard 6verfors de till microPOS 4 via Modbus RTU eller Modbus TCP.

Alla data i microPOS 4 lagras i ett minne typ FRAM, vilket behaller data
aven vid spanningsavbrott.

Installation och service utfors enklast med hjélp av ett terminalprogram i

en barbar PC, ansluten till microPOS 4 via RS-485.

For uppsattning av enhetens kommunikationsparametrar anvands panelens tangenter och
visningsfonster.

For styrning av en hydraulcylinder behdvs en servoventil och en positionsgivare med
analog spanningsutgang. For 6vervakning av hydraulcylindern finns bade
programmerbara positionshegransningar och digitala ingdngar. Servoenheten har ocksa
relautgangar for visning av "l position” och status.

PC med 'servoTERM'

Terminal

Overordnad styrenhet

o=
e —

Modbus
Faltbuss / &5
G ATE 3 S microPOS 4
| ] vj vj
————

Figur 1.1 Exempel pa olika satt att kommunicera med microPOS 4
for parameteruppsattning och for att styra servoaxlarna.




1.2. Systemoversikt.

Servoenheten microPOS 4 ar avsedd att anvandas i system dar en eller ett flertal
servoenheter styrs av en dverordnad styrenhet (master) via en busskabel.

Inmatning av positionsbérvarden kan ske fran:
o Overordnat styrsystem Normal driftsfunktion
e Uppséattningsterminal Vid installation, test eller service

Stopp av rorelsen kan verkstéllas av ett externt stoppkommando via programmerbara
digitalingangar.

Positionsservots uppgift 4r att snabbt reagera pa @ndrade borvarden och att
kompensera for storkrafter. Ett flertal matvarden och status kan vid forfragan erhallas
fran servot.

Utmatning av dynamiska varden kan ske till:
o Overordnat styrsystem Arvarde.

o Uppsattningsterminal Funktionen vald via meny
(borvéarde och arvarde).

¢ Analoga matutgangar Funktionen valjs vid systemuppsattning
(borvarde, borvarde fér rampning, rampat
borvarde, rampad hastighet, arvarde,
P-del, I-del, servofel och styrkommando).

Foljande typer av status kan rapporteras:
e Position uppnadd "l position” rapporteras.

e Servostatus Rapporterar om servot ar "styrt” eller "ej styrt”
av Overordnat styrsystem.

Overordnat
styrsystem
A
Bus-system
\ / Y
microPOS 4 microPOS 4 microPOS 4 microPOS 4
Pos Pos Pos Pos Pos Pos Pos Pos

Figur 1.2 Flera servoenheter kan anslutas till samma
Overordnade styrsystem.



1.3. Overordnad styrenhet (Master)
Modbus RTU eller Modbus TCP

Den dverordnade styrenheten &r en Modbus-master med Modbus RTU eller Modbus TCP.
Foljande tjanster kan utféras via den éverordnade styrenheten:

o Oversandning av positionsbérvarden till microPOS 4.

e Mottagning av status pa digitala ingangar, "l position"-status och servostatus fran
microPOS 4.

e Mottagning av aktuellt positionsarvarde fran microPOS 4.

Tjansterna kan adresseras till valfri microPOS 4-enhet férutsatt att den &r ansluten till
Modbus-néatverket.



PC med 'servoTERM' microPOS 4 panelen
Kommunikation

Displaykontrast
Sékerhetslas
Uppséttning
fér hand
™ = Terminalsnitt
Parameter-instéllni;g\‘ o= -
Kalibrering
Balansering av servoventil =1+
Test och Diagnostik microPOS 4

Backup och Restore

Figur 1.3 Uppsattning av parametervarden och service sker dels via
panelen pa microPOS 4, dels via en PC med terminalprogram.

1.4. Idriftsattning

Installningar fran frontpanel

Med hjalp av panelens tangenter och display stéller man in servoenhetens
kommunikationsparametrar pa de varden som géller for den 6verordnade styrenheten
respektive PC'n med terminalprogram.

Via panelen stéller man dessutom in displayens kontrast och funktionen hos enhetens
sékerhetslas for Uppsattningslaget.

Se aven kapitel 3;4, Instéllningar fran frontpanel.
| displayen finns &ven information om servonas status, bor- och &r-varden etc.

Se kapitel 5, Vyer i visningslage

Installningar fran PC med terminalprogram

En PC med terminalprogrammet servoTERM fran Nobel Weighing Systems anvands for
idriftséttning och service av servoenheten. Anslutning till microPOS 4 sker via kontakten
"COM 1”.

Dialogen med anvandaren bestar av ett antal menyer som kallas upp med hjalp av
PC'ns funktionsknappar. Menyerna &r av tva typer. Dels "online” dar visning och
uppsattning sker medan servot ar i drift, dels "offline” dar styrningen fran det
6verordnade styrsystemet &r bruten och ersatt av styrning fran terminalen.

Se kapitel 2;4, Installningar fran PC med terminalprogram.



1.5. Servofunktioner
Allméant

Positionsservot bestar av de huvuddelar som visas i nedanstaende blockschema. Endast
de viktigaste funktionsblocken visas.

lagesgivarsignal

Hydraulcylinder Last

dither

|
styrkom-

mando

borvéarde

Servoventil

hastighet

Figur 1.4 Blockschema for positionsservo med analog aterkoppling.

Funktion hos servot:
Fran det 6verordnade styrsystemet kommer en momentan andring av bérvardet.

I rampningsblocket paverkas borvardets forandring i tiden med hjalp av flera stallbara
parametrar s att en kontrollerad omstéllning av servot till det nya borvardet astadkommes.
Dels kan den maximala hastigheten for boérvardets fordndring stéllas in separat

for rorelse i positiv och negativ riktning.

Dels kan accelerationen hos borvardesférandringen begréansas separat for
hastighetsandring i positiv och negativ riktning. Denna accelerationsbegransning kan
kopplas till och frdn med en sérskild parameter.

Det rampade borvardet jamfors med arvardet som kommer frén cylinderns lagesgivare och
en felsignal (servofel) uppkommer om rampat borvarde och arvarde &ar olika.

Regulatorn arbetar for att minimera servofelet och har flera parametrar for instéllning av
lamplig forstarkning (P-del) och integration (I-del).

Till regulatorns utsignal (styrkommando) kan en instéllbar vaxelspanningssignal (dither)
adderas, som minskar inverkan av ventilhysteres och friktion, varefter den digitala signalen
omvandlas till en analog signal som styr ut servoventilen

till dess att servofelet blir noll.



1.6. Tekniska data

Analoga servoingangar, kraftingangar/nolljustering, referensspanningsutgang och
analogutgangar

Isolation 500 VDC

Analoga servoingangar
Antal kanaler 2
Kontaktdon Delbar skruvplint (6 poler)
Ingangstyp Refererade till métjord
Forfilter 100 Hz
Inspanningsomrade 0-10V
Upplésning 16 bitar (65536) (0,15 mV/bit)
Linearitet < 8LSB, (0,012 %, 1,2 mV)
Nollfelsdrift < 2 ppm/°C, (20 pVv/°C)
Forstarkningsonoggrannhet < 0,01 % vid 25°C, (1 mV)
Forstarkningsdrift < 40 ppm/°C, (0,4 mV/°C)

Extern nolljustering (option - analoga mV-ingangar)
Antal kanaler 2

Kontaktdon Delbar skruvplint (8 poler)

Ingangstyp Refererade till métjord / differential
Forfilter 100 Hz

Inspanningsomrade +25mVeller0-10V

Uppl6sning 16 bitar (65536), (0,8 pV/bit, 0,15 mV/bit)
Linearitet <8 LSB, (0,012 %, 3 pVv, 1,2 mV)
Nollfelsdrift 25 mV < 60 ppm/°C, (1,5 pVv/°C)

Nollfelsdrift 10 V < 3 ppm/°C, (30 pV/°C)

Forstarkningsonoggrannhet < 0,01 % av omradet vid 25 °C, (2,5 pV, 1 mV)
Forstarkningsdrift 25 mV < 125 ppm/°C, (3 uVv/°C)

Forstarkningsdrift 10 V < 40 ppm/°C, (0,4 mV/°C)
Analog referensspanningsutgang
Kontaktdon Delbar skruvplint, se ovanstdende
Spanning +10,0 V
Spéanningsdrift < 35 ppm/°C, (350 pVv/°C)
Strom 0 - 200 mA mellan plintarna 1-4 och 5-8.

0 - 50 mA mellan plintarna 9-11 och 12-14.
totalt max 200 mA sammantaget pa samtliga
referensspanningsutgangar.



Analogutgangar
Antal kanaler

Kontaktdon

Strémutgang
Utomréde
Last

Uppl6sning
Linearitet
Brus/brum
Nollfelsdrift

Forst.onoggrannhet

Forstarkningsdrift

Spanningsutgang
Utomrade
Last
Uppl6sning
Linearitet
Brus/brum
Nollfelsdrift
Forst.onoggrannhet
Forstéarkningsdrift

Kommunikation med terminal
COM 1, RS-485
Kontaktdon
Overforing
Overforingshastighet
Isolation
Kabellangd

2 med strdm och spanning for ventilstyrning
2 med spénning for métuttag
Delbar skruvplint (12 poler)

Refererad till matjord
+110 mA, 55 mA och £22 mA, stélls med bygel
max 100 ohm vid 110 mA
max 200 ohm vid 55 mA
max 500 ohm vid 22 mA
12 bitar, (54 pA/bit, 22 pA/bit, 11 pA/bit)
< 0,1 % av omradet, (110 pA, 55 pA, 22 pA)
<+0,02 mA
< 5 ppm/°C av omradet,
(0,55 PHA/°C, 0,28 PA/CC, 0,11 PA/CC)
< 0,1 % av omradet vid 25 °C,
(110 pA, 55 pA, 22 PA)
< 30 ppm/°C av omradet,
(3,3 HA/°C, 1,7 HA/°C, 0,66 HA/CC)

Refererad till matjord

10V

min 1000 ohm

12 bitar, (4,9 mV/bit)

<0,1%, (10 mv)

<x2mV

< 2 ppm/°C, (20 pV/°C)

< 0,1 % av omradet vid 25 °C, (10 mV)
< 35 ppm/°C, (350 pVv/°C)

Delbar skruvplint (5 poler)
RS-485, 4-trad

1200 - 115200 baud

500 VvDC

Max 1000 m

Kommunikation-med-styrdater, Modbus RTU

COM 2, RS-485
Kontaktdon
Overforing
Overforingshastighet
Isolation

Kabellangd

Kommunikation, Modbus TCP

Kontaktdon

Delbar skruvplint (5 poler)
RS-485, 2- eller 4-trad
4800 - 921600 baud

500 VDC

Max 1000 m

RJ45 (placerad pé frontpanelen)

Overforing Ethernet
Overféringshastighet 10/100 Mbits/s
Isolation 500 VDC
Kabellangd <100 m




Digitala ingangar

Antal ingangar 5 med gemensam aterledare
Kontaktdon Delbar skruvplint (6 poler)
Ingangstyp Optoisolerad

Filter 20 ms filter

Lag niva -30V ill +8 V

Hog niva +18 V 1ill +30 V
Ingangsresistans > 1 kohm

Isolation 500 VDC

Relautgangar
(satts i passivt tillstand vid spanningstillslag och "RESET")

Antal utgangar 5 med gemensam aterledare, normalt 6ppna
Kontaktdon Delbar skruvplint
Kontakt data Max 1 A vid 30 VDC
Isolation 500 VDC
Matning
Markspéanning 24 VDC
Kontaktdon Delbar skruvplint
Min/max spénning 19-29VvDC
Stromférbrukning <05A
Startstrom <2A
Miljo
Temperaturomrade 0 till +50 °C vid drift
-20 till +70 °C vid lagring
CE-6verensstammelse EMC, industriell anvandning 22

Mekaniska data
Matt (bredd x hojd x djup) 150 x 90 x 110 mm
Skenmontage DIN 46277 eller DIN EN 50022
Kapslingsklass IP20 (IP10 utan plintar)



2. Kommunikation

microPOS 4 har tre portar fér seriekommunikation, en av dessa &r i férsta hand avsedd
fér parameteruppsattning via PC och terminalprogram, detta beskrivs i kapitel 4 under
rubriken Terminal-kommunikation. De andra tva ingdngarna behandlas i detta kapitel
och ar avsedda for kommunikation med en styrenhet (PLC eller PC).

2.1. Modbus allméant

F6ér kommunikation mellan microPOS 4 och styrenheten (PLC) anvands Modbus-
protokollet. Modbus-protokollet ar ett standardprotokoll som anvands inom industrin fér
kommunikation mellan master och slav. Fér microPOS 4 anvands Modbus RTU (RS-
485) och/eller Modbus TCP (Ethernet).

Informationen 6verfors i datablock for att minimera dverféringstiderna. Exempelvis kan
bade register for drvarden och statusregister lasas eller bérvarden skrivas med ett
kommando till microPOS 4.

Néar ett kommando sénds som inte kan utféras svarar microPOS 4 med ett
felmeddelande (exception response). For att fa en béattre forklaring av vissa fel kan ett
sarskilt fel-register lésas av.

Beroende pé vilken typ av kommunikationsutrustning (styrenhet) som anvands kan
kommandona i applikationsprogrammet (PLC program eller PC program) vara olika fran

typ till typ. Men om styrenheten inte &r ett Modicon PLC system sd méaste Modbus-
programmet i styrenheten ha vissa kopplingsfunktioner fér att kunna dverféra
numreringen av Modbus-register och I/O-bitar till styrenhetens egen numrering av
register och 1/O-bitar. Alla reqister, spolar som beskrivs i denna manual anvander
standardnumreringen fér Modicon register och 1/O-bitar.

Se styrenhetens dokumentation om Modbus-drivning betraffande hur kommandon skall
aktiveras i styrenhetens applikationsprogram.

For detaljer om Modbus-protokollet, Se:
Modicon Modbus Protocol Reference Guide PI-MBUS-300 Rev.D.

[ Formatted: Bullets and Numbering

- [ Formatted: Bullets and Numbering

- [ Formatted: Bullets and Numbering




2.2. Understodda Modbus-funktioner

Funktion Beskrivning
01 Laser TILL/FRAN status pa diskreta utgdngar (adress 0XXXX).

Las ‘Coil’-status

Funktionen ar inford pa grund av att en del 'master’-enheter
anvander den for att initiera kommunikationen.
Spolnummer 00001 - 00016
Startadress Hex 0000 till 000F
Max antal spolar att lasa 16 (Hex 10)

microPOS 4 svarar med 0 for alla spolarna.

02

Las ingangs-status

Laser TILL/FRAN status p& diskreta ingdngar (adress 1XXXX).
Funktionen &r inford pa grund av att en del 'master’-enheter
anvander den for att initiera kommunikationen.

Spolnummer 10001 - 10016
Startadress Hex 0000 till 000F

Max antal ingdngar att l1asa 16 (Hex 10)

microPOS 4 svarar med 0 fér alla ingdngarna.

03

Las ‘Holding’-
registren

Laser innehallet i 'holding’ register (adress 4XXXX).

Funktionen laser ett valbart antal av i folid liggande register fran
microPOS 4.
Register

40 001 - 40 030
Startadress Hex 0000 till 001D
Max antal reqister att Idsa 16 (Hex 10)
microPOS 4 svarar med innehallet i efterfrdgade register.

Skriv_ett varde till ett
register

Lagrar ett varde i ett ‘holding’-reqister (adress 4XXXX).
Register 40 021 - 40 030
Startadress Hex 0014 till 001D

8

Diagnostik

Den har funktionen kan utféra en serie av olika kommunikations-
tester beroende pa underfunktionskoder. microPOS 4 understddijer
endast underfunktion 00 vilket ar en ekofunktion. Data som sénds
till microPOS 4 sands (ekas) tillbaka till styrsystemet.

Max antal databyte: 128

16 (10 Hex)

Skriv varden till flera
register

Forinstall varden i ett antal holding-register (adress 4XXXX).
Register 40 021 - 40 030
Startadress Hex 0014 till 001D

Max antal register att skriva i 16 (10 Hex)

23 (17 Hex)

Las/skriv 4x register

Utfér en kombination av en l&s- och en skrivoperation i ett enda
Modbus-kommando. Funktionen kan skriva nya data till en grupp
av 4XXXX register, och sedan returnera innehallet i en annan
grupp av 4XXXX register.

| denna implementation ar det endast tillatet att lasa och skriva ett
visst antal register med bérjan pa vissa forutbestamda register,
se nedan.

Startregister, I&asning 40 012

Startadress, lasning Hex 000B

Antal register att lasa 3

Startregister, skrivning 40 021

Startadress, skrivning Hex 0014

Antal register att skriva 3

10




ed Modbus RTU.

Alla operativa parametrar som sands till och fr&n microPOS 4: borvarden, arvarden,
status, etc., sparas i "holding’-register med 16 bitar (40XXX).

‘Unsigned integer’

Data utan tecken sdsom systemstatus, signaler med vardeomrade 1/0, borvarden och
arvarden (vardeomréde 0 — 65535) sparas i ett modbusregister som heltal utan tecken
‘Unsigned integer’ (16-bit heltal utan decimaler).

‘

Integer’
Data med tecken (vardeomréde +8000 eller £100) sparas i ett modbusregister som heltg

med tecken '(signed) Integer’ (16-bit heltal utan decimaler).

Kommunikationsexempel

Har visas tva exempel pd kommunikation med Modbus RTU mellan den éverordnade
styrenheten och en microPOS 4-enhet med adressen XX.

Exempel 1.
Skriv bérvarde for servo 1 och 2 till microPOS 4:

Start Adr. | Funktion | Start-adr. | Antal reqg. | Antal byte |Data Crc Slut

1 2 34 5-6 7 8-11 12-13
Tystid [XX |10 0014 0002 04 Borvardel | XX XX [Tysti
tecken Hex Hex Borvarde2 tecken

microPOS 4 svarar (bekraftar att kommandot har utforts):

Start Adr. | Funktion | Start-adr. | Antal reg. | Crc Slut
12 34 56 7-8

Tysti4 |XX |10 00 14 00 02 XX XX Tysti4

tecken Hex Hex tecken

Exempel 2.

Sand begaran om att |4sa drvarden m.m. frdn microPOS 4
(register 40 001 - 40 011):

Start Adr. | Funktion | Start-adr. | Antal reqg. | Crc Slut

1 2 3-4 5-6 7-8
Tysti4 | XX |03 Hex |00 00 00 0B XX XX Tysti4
tecken Hex tecken

microPOS 4 svarar:

Start Adress | Funktion |Antal byte |Data Data Data Data |Data

1 2 3 4-5 6-7 8-9 1011 |12-13

Tysti4 | XX 03 Hex |16 Hex Arv.1 Stat.1 |lpos.l |Arv.2. |Stat.2
tecken

Data |Data Data Data Data Data Crc Slut

14-15 |16-17 18-19 20-21 22-23 24-25 26-27

I pos.2 [Diginl |Digin2 |Digin3 [Digin4 |[Digin5 |XX XX |Tysti4 tecken

11



2.4. Registerdefinition Modbus

(Alla register ar av typen HOLDING REGISTER.)

Register- [Adr. |Benamning Sort R/W |Vardeomrade

nummer | Hex

40 001 0000 |Arvérde servo 1 0,1 mm R +8000

40 002 0001 | Status servo 1 Styrt=1/EJ styrt=0 |R 1/0

40 003 0002 |1 position servo 1 Ja=1, Nej=0 R 1/0

40 004 0003 | Arvérde servo 2 0,1 mm R +3000

40 005 0004 | Status servo 2 Styrt=1/EJ styrt=0 |R 1/0

40 006 0005 || position servo 2 Ja=1, Nej=0 R 1/0

40 007 0006 |Dig. ingang 1 Hog=1/L4g=0 R 1/0

40 008 0007 |[Dig. ingéng 2 Hog=1/L4g=0 R 1/0

40 009 0008 | Dig. ingang 3 Hog=1/Lag=0 R 1/0

40 010 0009 |Dig. ingang 4 Hog=1/Lag=0 R 1/0

40011 000A [Dig. ingang 5 Hog=1/Lag=0 R 1/0

40012 000B | Arvéarde servo 1 0,01 mm R 0 - 65535

40013 000C | Arvéarde servo 2 0,01 mm R 0 - 65535

40 014 000D | Systemstatus R Se tabell
nedan

40 021 0014 |Borvarde servol ?! 0,01 mm R/W |0 - 65500

40 022 0015 |Borvarde servo2 ! 0,01 mm R/W |0 - 65500

40 023 0016 |Reserv R/W

40 031 001E |Rampatbérv.,, servol 0,01 mm R 0 - 65500

40032 001F |Arvérde, servo 1 0,01 mm R 0 - 65500

40 033 0020 | Servofel, servo 1 0,01 mm R 0 - 65500

40 034 0021 |P-del, servo 1 0,1% R +100

40 035 0022 |I-del, servo 1 0,1% R +100

40 036 0023 | Styrsignal, servo 1 0,1% R +100

40 041 0028 | Rampat bérv., servo 2 [0,01 mm R 0 - 65500

40 042 0029 |Arvérde, servo 2 0,01 mm R 0 - 65500

40 043 002A | Servofel, servo 2 0,01 mm R 0 - 65500

40 044 002B | P-del, servo 2 0,1% R +100

40 045 002C | I-del, servo 2 0,1% R +100

40 046 002D | Styrsignal, servo 2 0,1% R +100

! Giltigt endast om extern borvardeskalla ar Modbus.
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Registret "l position servo 1” resp.

”| position servo 2” blir 1 nar
absolutbeloppet av boérvarde — arvarde
ar mindre an det i servoparameter

’| positionsfonster” angivna vardet.

Registret "Status servo 1” respektive
"Status servo 2” blir 1 nar servot ar
‘styrt’ och 0 nar servot ar ‘ej styrt’,

ej installerat eller felaktigt och

darfor inte verkstaller
boérvardeskommandon.

Registret "Digital ingang X” blir
1 né&r insignalen har hog niva och
0 nar insignalen har I&g niva.

Forklaring av Systemstatus.
(Bit 0 &r den minst signifikanta biten.)

Bit | Funktion Kommentar
0 | Status servo 1 Styrt=1/Ejstyrt=0
1 |l positionservol [Ja=1/Nej=0
2 | Status servo 2 Styrt=1/Ejstyrt=0
3 |l positionservo2 |Ja=1/Nej=0
4 | Digital ingng 1 Hog=1/Lag=0
5 | Digital ingang 2 Hog=1/Lag=0
6 |Digital ingng 3 Hog=1/Lag=0
7 | Digital ingdng 4 Hog=1/L4&g=0
8 | Digital ingdng 5 Hog=1/La&g=0
9 - | Ej anvénda Alltid O
15

Tabell 2.
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2.3. Installation

21.3.1. Mekanisk installation

Varje servoenhet microPOS 4 bestar av flera kretskort, inbyggda i en skyddskapsling av
plast. Enheten kan snappas fast pa en 35 mm bred
DIN-skena eller monteras pa plant underlag med tvad 4 mm skruvar.

Anslutningskablarnas skarmar skall kopplas till jord néra servoenheten, lampligen till
jordplintar pd montageskena eller monteringsplat.

For att skydda mot fukt, féroreningar och elektromagnetiska stérningar kan enheten
monteras i en tat platkapsling. Anvand kabelférskruvningar som har anslutningsmoéjlighet
for kabelskarmen, eller anslut alla kabelskarmar till en jordskena nara
kabelférskruvningarna.

Undvik att installera servoenheten pa vibrerande underlag, eller anvand
vibrationsdampare.

. 149 ,
| o
110
7 i: 'ﬂ' i‘*ﬁé
35
75
60 Monteringshal, ~
2 x 4 mm diam. | Snépplaset for DIN-skena
| kan 6ppnas med en smal
skruvmejsel.
‘ 134 |

Figur 3.1 Mekaniska dimensioner fér servoenheten microPOS 4
utan monterade plintblock.
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22-3.2. Elektrisk installation

Kablar

For de elektriska anslutningarna till servoenheten skall skarmade kablar anvandas, utom
for matningskabeln, och kablarna skall forlaggas sa att elektromagnetiska storningar fran
kraftkablar och annan utrustning undviks. Kabelskarmarna skall anslutas till jord nara
servoenheten.

Rekommenderade kablar:

Potentiometerkabel 3-ledare + skarm, min 0,5 mmz2.
Ventilkabel (DDV)  7-ledare + skarm, min 0.75 mm?2
Ventilkabel (strém) 2-ledare + skarm, min 0.5 mm?
Matningskabel 2-ledare, min 0,75 mm2.
Digitala ingangar 2 till 6-ledare+skarm, min 0,5 mmz2.
Relautgangar 2 till 6-ledare+skarm, min 0,5 mm2,
Terminal 5-ledare+skarm, min 0,5 mmz2.
Modbus RTU 3 till 5-ledare+skarm, min 0,5 mm3.
Modbus TCP korsad RJ 45

Kontakter

Alla elektriska anslutningar till microPOS 4 gors via delbara plintblock, vilka &ar
numrerade for att forhindra forvaxling.

OBS!
Kablar skall monteras med plintblock delade fér att férhindra héga
belastningar pa kretskort.

.+ Analogutgangar

|l YT ITTII

Lagesgivare Nolljustering Lysdiod

XXXXXXXX XX- XXXX

microPOS 4

% ' Relautgangar  COM.1

N

Figur 3.2 Placering av byglar och delbara plintblock pa servoenheten.
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— microPOS 4 —

+24 V DC Z YTy 24v+ t +24V DC
oV P | v [ 0V (24)
? x y _ |

I

& R

[Bl8RIBIRI2[ 2

EEEREE:

Figur 3.3 Alternativa matningsingdngar med skyddsdioder pa microPOS 4.

Matningsspéanning
Figur 3.3.

24 V matningsspanning kan anslutas till microPOS 4 pa tva satt. Antingen via plint 27
(+24 V) och 28 i ett separat plintblock eller via plint 29 (+24 V) och 30

i samma plintblock som digitalutgdngarna (relakontakterna).

D4 enheten har korrekt matningsspanning ar lysdioden pa fronten tand.

OBS! Matningsingangarna ar forsedda med zenerdioder som ger
kortslutning om matningsspéanningen éverstiger 54 V,
samt dioder som férhindrar att 24 V DC matas ut fran microPOS 4.

Arvarde (lagesgivarsignal)
Figur 3.4.

Varje servokanal maste ha en lagesgivare ansluten och om lagesgivaren ar av
potentiometertyp skall anslutningar goras enligt figur 3.4.

For givare av potentiometertyp sa ar servofunktionen och hydraulkolvens rérelseriktning
beroende av hur +10V och 0V &r anslutna till givaren. Om rorelseriktningen &r felaktig
skall anslutningar till +10V och 0V skiftas.

For andra typer av givare med spanningsutgang sa ar hydraulkolvens rorelseriktning i
relation till utsignalen i vissa fall férdefinierade. Om rorelseriktningen i dessa fall ar
felaktig sa skall parametern "Inverterad arvardessignal” andras.

. | microPOS 4
LAGESGIVARE [ |+10v
Kanal 1 10 + IN 1

11 | [ OV
L
77777777 A 12 | |+10v
Kanal 2 13 + IN 2
14 | | OV
,,,,,,,,_:: |

Figur 3.4 Anslutning av lagesgivarpotentiometrar.

17



Kontrollera att den totala belastningen pa referensspanningen (+10V), fran lagesgivarna
och potentiometrarna for extern nollstalining tillsammans, inte blir
for stor. Se Tekniska data.

EXTERN microPOS 4
NOLLJUSTERING 1
,,,,,,,, ~ L1 | +10v _ o
t Om endast en potentiometer for nolljustering
Kanal 1 2 SIG.1+ ar ansluten skall den andra kanalen férses
3 N SIG.1- med en spanningsdelare enligt nedan.
P— || +H————
4 |10V 10 kohm | microPOS 4
””””” _ 1%,05W C;IE)( ++10V
77777777 ; 5 +10V 2(6) ; SIG.1(2)+
t 10 kohm, ([[3() SIG.1(2)-
Kanal 2 3 t ::g? 1%.05W ZE()( ™ ov
p— || =
8 | oV ]

Figur 3.5 Anslutning av externa nolljusteringspotentiometrar.

Extern nolljustering

Figur 3.5

Funktion

Majlighet finns for inkoppling av externa potentiometerar fér nolljustering.

Nolljusteringen paverkar "online” boérvardena d.v.s. bérvarden som kommer via

Modbus. Vid manévrering i "offline”, t.ex. vid test, ar potentiometrarna for

extern nolljustering bortkopplade.

En individuell servoparameter ‘Extern nolljustering’ anvands for att valja funktion/omrade
for de externa potentiometrarna for nolljustering.

Inkoppling

Potentiometrarna for extern nolljustering ansluts till microPOS 4 enligt figur 3.5.
Observera att bada signaling&ngarna for vardera kanalen (SIG.1+ och SIG.1- respektive
SIG.2+ och SIG.2-) skall anslutas till potentiometerns rérliga kontakt.

Nolljusteringens riktning beror p& hur +10V och 0V ansluts till potentiometern.
Om rorelseriktningen ar felaktig skall anslutningarna till +10V och 0V skiftas.

Kontrollera att den totala belastningen pa referensspanningen, fran lagesgivarna och
potentiometrarna for extern nollstéllning tillsammans, inte blir for stor.
Se Tekniska data.

Lamplig resistans for nolljusteringspotentiometrarna &r i de flesta fall 10 kQ.

Notera att om ingen extern nolljusteringspotentiometer &r ansluten skall vardet for
parametern "Extern nolljustering” séttas till "Oanvand”.
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microPOS 4
IIIIII Bygelplacermg P11 [] Bygel for max. ventilstrém, Kanal 1
pa P11 och P12 : P12 [7] Bygel fér max. ventilstrém, Kanal 2
< ] . .. .
g louT1+ | [15] - Ventilstrom Servoventil, Kanal 1
P oV KD [] Max. ventilstrom:
g ' 20750/ 100mA
I % AR
gl & louT2+ | . || 17| Z  Ventilstrom Servoventil, Kanal 2
T oV "Il 18l | [] Max. ventilstrom:
§ <( t i 20/50/ 100mA
2| E voutt |, |18l =
2 oV 20 Ventilspanning +10V, Kanal 1
) +
g voutrz |, | 21
m% oV 22 Ventilspanning +10V, Kanal 2
UTEST1 | | 23
oV 24 Testutgang 1
UTEST2 |, | 25
ov () Testutgang 2

Figur 3.6 Anslutning av servoventiler, och byglar for stromomrade.
Testutgangarna &r avsedda for méatning.

Ventilstrom
Figur 3.6.

Varje kanal kan ha en servoventil ansluten till stromutgangen fran microPOS 4.
Servofunktionen och hydraulkolvens rorelseriktning ar beroende av styrstrommens

riktning genom ventilens spolar. Rérelseriktningen kan &ndras genom att anslutningarna
véaxlas.

Beroende pa servoventilens specificerade max.strom skall bygeln pd P11 (P12) placeras
enligt figuren, eller tas bort.

Styrstrommens storlek kan beraknas ur spanningen i tillhérande spanningsutgang:

Bygel for 100 mA enligt figur: | (mA) =U (V) x 11 = max. +/-110 mA
Utan bygel: I (mA)=U (V) x 5,5=max. +/-55 mA
Bygel fér 20 mA enligt figur: I (mA)=U (V) x 2,2=max. +/-22 mA

Ventilspanning
Figur 3.6.

Om man anvander spanningsstyrda servoventiler skall de anslutas till spannings-
utgangarna. Observera uppgifterna i Tekniska data om utomrade och min.last.

Testutgangar
Figur 3.6.

Testutgangarna ar spanningsutgdngar som anvands for matningar vid installation och
service. For programmering av utgangarna, se kapitel 4, meny 8, MATUTTAG.
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___|microPOS 4
—————— 47 | | IN COM.
s t

+24 V 48 | _ | IN1
49 | _ | IN2

50, | | IN3

51 | 1 IN4

l 52 | | INS

Figur 3.7 Exempel pa inkoppling av de digitala ingangarna.

Digitala ingangar
Figur 3.7.

Digitala insignaler for de tva servona kan anslutas till de fem digitala ingdngarna,

IN1 — IN5, se figur 3.7. Ingangarna har gemensam aterledare och ar galvaniskt skilda
frdn servoenheten. For funktion kravs en yttre spanningskalla, 24 VDC.

For installining och programmering av ingangarnas funktion, se kapitel 4,

meny 6, SERVOPARAMETRAR.

Relautgangar
Figur 3.8.

I microPOS 4 finns 5 utgéngsrelder som kan anvandas for att visa driftstatus hos de tva
servona. De fem relderna har gemensam aterledare och varje rela har en slutande
kontakt. Relautgdngarna &r isolerade fran 6vrig elektronik.

For inkoppling av relautg&ngarna se figur 3.8.

For installining och programmering av relautgangarna se kapitel 4,

meny 6, SERVOPARAMETRAR.

Vid brytning av induktiva laster skall yttre skydd mot gnistbildning anvandas.

microPOS 4 —
29
— || —o—
30
— || —o—
R.COM : 31 PR
R1 . 32
R2 | 33
R3 1l 34
R4 | 35
R5 | 36
] S

Figur 3.8 Varje utgangsrela har en slutande kontakt.
For kontaktdata se Tekniska data.
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Ethernet for Modbus-TCP

Inkoppling fér Ethernet gérs till RJ45-kontakten pé frontpanelen.

Instéllning av |P-adress, Natmask och Gateway adress gors med hjalp av
tangenterna och visningsfonstret p& microPOS 4. Se kapitel 4. Instéllningar, avsnitt
Instéllningar frén frontpanel.

RS-485 f6ér Modbus-RTU

Inkoppling for RS-485 2-trad eller 4-tr&d gors till plintblock 42 — 46, enligt figur 3.9.

For att kommunikationen skall fungera maste varje microPOS 4 ha en unik adress.
Dessutom maste dverforingshastighet och dataformat fér COM2 stéllas in pd samma
varden som géller for den éverordnade styrdatorn.

Dessa installningar gérs med hjalp av tangenterna och visningsfénstret p& microPOS 4.
Se kapitel 4. Installningar, avsnitt Instéllningar fran frontpanel.

microPOS 4 uppdaterar sina Modbus-register var 5:e ms.

microPOS 4 RS-485 microPO
] 4-tréd ]

RS-485 A2 | [ IXD2- 42 | | TXD2-
2-trad ’/_04_3< | TxD2+ XX a3 |_ | D2+
|| |44 | |RXD2- 44 | _ | RXD2-
XX 45 | | RXD2+ XX 45 | | RXD2+
46 | ,lCcOM.2 46 | | comz2

lf Ejbygel | P4 = Bygel o P4

Bygel ] P5 Bygel | ps

Bygel | P& Bygel | ps

Figur 3.9_Anslutning till den éverordnade styrenheten sker via COM2.
Endast pa den sista enheten pa ledningen skall byglar
monteras for att ge rétt ledningsavslutning.

Ledningsavslutning RS-485

For att ge tillforlitig kommunikation med RS-485 méste dverforingsledningen ha lamplig
ledningsavslutning i badda d&ndpunkterna.

Fo6r den microPOS 4 som utgdr dverféringsledningens dndpunkt skall
ledningsavslutningen_kopplas in med hjélp av byalar enligt nedanstaende tabell.

Kommunikationstyp P4 P5 P6
2-trad Ej bygel Bygel Bygel
4-trad Bygel Bygel Bygel

Ovriga microPOS 4-enheter pé ledningen skall inte ha dessa byglar monterade.

Om den 6verordnade datorn utgér en &ndpunkt pa dverféringsledningen hanvisar vi
till dess beskrivning for inkoppling av ledningsavslutning.

OBS! Oberoende av antalet enheter pa ledningen méste alltid enheterna vid ledningens
andpunkter ha ledningsavslutning inkopplad.
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Terminal-kommunikation
Figur 3.10.

Installning av testutgangar, digitala ingangar, relautgadngar och servoparametrar for
microPOS 4 utférs fran en PC med terminalprogrammet servoTERM.

Kommunikationen med terminal-PC'n sker med RS-485 via port COM1
pa microPOS 4. Inkoppling gors till plintblock 37 — 41 enligt figur 3.10.

Inkoppling av ledningsavslutning gors med byglar i P1, P2 och P3.

For att kommunikationen skall fungera maste dverféringshastighet och dataformat

for COM1 stéllas in pd samma varden som galler for terminal-PC'n. Installningarna gors
med hjalp av tangenterna och visningsfénstret pa microPOS 4.

Se kapitel 4. Installningar, avsnitt "Instéllningar fran frontpanel”.

Ledningsavslutning, RS-485

For att ge tillforlitig kommunikation med RS-485 maste 6verforingsledningen ha lamplig
ledningsavslutning i bada andpunkterna. Eftersom microPOS 4 utgér den ena
andpunkten skall dess ledningsavslutning kopplas in genom att byglar monteras pa P1,
P2 och P3.

PC'n med terminalprogram utgér den andra andpunkten pa overforingsledningen.
Vi hanvisar till dess beskrivning for inkoppling av ledningsavslutning.

- | Formatted: Bullets and Numbering

RS-485 microPOS 4
4-trad 1
37 || TXD1-
XX 38 | | TXD1+
o 39 | | RXD1-
40, | | RXD1+
41, |l com.1
= Bygel o P1
Bygel < p2
Bygel  p3

Figur 3.10 Till serieporten COM1 ansluts en PC med terminalprogram.
Ledningsavslutning kopplas in med hjalp av byglar.
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3.3. Frontpanel, microPOS 4

Frontpanelen pa microPOS 4 har en display med 2x16 LCD-tecken och fyra tangenter.

P& displayen kan servokanalernas funktion och andra uppgifter om servoenheten

visas i flera olika vyer.

Tangenternas funktioner i visningslage framgar av tabellen nedan.

Frontpanelen kan ocksa anvandas for att koppla om microPOS 4 till Uppsattningslage,

varefter interfaceparametrarnas_varden kan stallas in.

Dessa parametrar finns beskrivna i kapitel 4.

Tangenternas funktioner i uppséttningsléage framgér av tabellen nedan.

Tangenter

Namn

Funktioner

| Visningslage

| Uppsattningslage

RETUR

Till nasta vy-niva.

I en ‘Huvudmeny’:

Visa gruppens forsta parameter.

Vid parametervisning (ingen markor):

Moijligg6r andring av parametervargdet.

Vid parameterandring (markéren visgs):

Acceptera siffran vid markéren

och g4 till nasta siffra.

Om RETUR hélls intryckt i 2 sekur]

der:

Det visade parametervardet blir

aktivt, markéren forsvinner.

Ga till nasta vy.

I en ‘Huvudmeny’:

Ga till nasta huvudmeny.

Tillsammans med T i 2 sek.:

Vid parametervisning (ingen markdr):

Ga till ‘Uppsattningslage’

Ga till nasta parameter.

(Lésenord kan kravas).

Vid parameterandring (markdren visas):

Oka siffran vid markéren, eller

Ga till nasta alternativ.

minus

Ga till foregéende vy.

| en ‘Huvudmeny’:

Ga till foregdende huvudmeny.

Vid parametervisning (ingen markér)

Ga till foregdende parameter.

Vid parameterandring (markéren visg

Minska siffran vid markéren, eller

Ga till foregdende alternativ.

AVBRYT

Tillsammans med + i 2 sek.:

I en ‘Huvudmeny’:

Ga till ‘Uppsattningslage’

Ingen funktion.

(Lésenord kan kravas).

Vid parametervisning (ingen markaor)

Ga till huvudmenyn

Vid parameterandring (markdren visg

Avbryt &ndringen.
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Andringsprocedur, microPOS 4

Frén vilken som helst av vyerna i visningslage kan microPOS 4 stéllas om till
Uppséttningslage genom att tangenterna - och - halls intryckta i 2 sekunder.
(Darefter maste eventuellt ett korrekt I6senord matas in ocksa).

| Uppsattningsléage anvander man tangent - eller - fér séka upp 6nskad
huvudmeny, och far darefter tillgdng till huvudmenyns parametrar genom att trycka

p& RETUR-tangenten ( ).

Sedan anvénder man tangent - eller - for att stega framat eller bakat bland
parametrarna tills énskad parameter visas.

Man startar &ndringen av den visade parameterns varde genom att trycka pa .

D& borjar tecknet langst till vanster p& nedre raden att blinka. Detta markerar att &ndring av
parametervardet nu kan ske, och att panelens tangenter har fétt sina funktioner nagot
férandrade.

Se tabellen pa féregdende sida.

Tangent Funktion vid parameterandring (med blinkande markor)
- Oka den markerade siffran, eller G4 till nésta alternativ.
- Minska den markerade siffran, eller G4 till féregdende alternativ.

(snabbt) Acceptera den markerade siffrans varde och ga till nasta siffra.

(2 sek.) Acceptera det visade parametervardet eller alternativet och
avsluta &ndringen.
Om vardet ligger utanfor omrédet for parametern visas ett
felmeddelande. Tryck d& pé vilken tangent som helst, varvid
meddelandet tas bort, parametern aterfar sitt tidigare varde
och andringen kan géras om.

- Annullera vardet och avbryt den pdgéende andringen.

Nér dndringen av parametervarden ar fardig bér man avsluta Uppséttningslage sa att
displayen atergar till visning av servofunktioner.

For att lamna uppséttningslaget:

tryck pa - for att komma till ndrmaste huvudmeny,

tryck pa - nagra ganger tills huvudmenyn ‘Avsluta upps.’ visas,

tryck pa . & att menyn ‘Spara &ndringar? Nej Avbr Ja’ visas.

(Man kan sedan trycka pa - . Avbr, om man inte vill lamna Uppsattningslage.)

Tryck pa - (Nej) _ Alla &ndringar annulleras och parametrarna aterfar
sina tidigare varden.
microPOS 4 kopplas éver till visningslage.

Tryck pa (Ja)  Alla &ndrade varden blir aktiva och lagras i servoenhetens minne.
microPOS 4 kopplas éver till visningslage.
OBS! Detta kan innebéra att nya varden fér
kommunikationsparametrar borjar galla!
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4. Installningar

4.1. Allmant

Alla funktioner hos microPOS 4 styrs av lokalt lagrade parametrar som inte gar férloradg

nar matningsspanningen slas av. Vid leverans &r parametrarna instéllda
pé grundvarden som ger servoenheten vissa standardfunktioner.

For att anpassa microPOS 4 till aktuella driftsférhallanden kan parametrarnas instéllnin

behdva dndras.

Installningarna &r indelade i tva grupper:
Installningar frén frontpanel, vilka bestammer interface-parametrar _sésom frontpaneleng

funktion och servoenhetens kommunikationsegenskaper. Dessa parametrar stalls in via
tangenterna pa fronten.

Instéllningar frdn PC med terminalprogram. Fran en ansluten PC med programmet
servoTERM finns méjlighet till parameterinstallningar fér servonas regulatorer,
konfigurering av 1/0, évriga instéllningar som exempelvis cylinderlangd och har finns
aven andra funktioner fér bl.a. test och kalibrering.

4.2. Installningar fran frontpanel

Parametrarna ar beskrivna i kapitel 4. Installining sker med microPOS 4
i Uppséattningsléage, med hjélp av tangenter och display pé frontpanelen.
Se 'Frontpanel, microPOS 4' i féregdende kapitel.

De instéllda parametervardena sparas permanent i microPOS 4-enhetens minne och
kommer inte att ga férlorade nar matningsspanningen slas av.

Den backup/restore-funktion som finns for instéliningar som utférs via PC med
servoTERM géller inte for instéllningar av interface-parametrar som gérs frén frontpanel

De instéllda vardena boér darfor dokumenteras i en uppséttningslista, liknande den i
Bilaga 2.

Uppsattningslage

Frén vilken som helst av vyerna i visningslage kan microPOS 4 stéllas om till

Uppséttningslage genom att tangenterna - och - halls intryckta i 2 sekunder.
(Darefter maste eventuellt ett korrekt [6senord matas in ockséa).

Att microPOS 4 &r i Uppsattningsléage paverkar inte den normala servofunktionen.
Daremot kan dverféringen av styrsignaler paverkas genom att eventuella andringar i
kommunikationsparametrarna kan bérja gélla d& Uppséattningslage avslutas.

For att forhindra oavsiktlig anvandning av Uppséattningslaget kan det parameterstyrda
sakerhetslaset aktiveras.

microPOS 4

COoM1 COM2

PC med servoTERM Styrdator

Figur 4.1 Via COM1 och COM2 kommunicerar microPOS 4 med
uppsattningsprogrammet servoTERM och med styrdatorn.
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Huvudmenyer

Interface-parametrarna i microPOS 4 &r grupperade under tva huvudmenyer,

och dessutom finns en séarskild huvudmeny for att avsluta uppsattningen.

Vilken som helst av
werna i visningslége.
Se figur 4.3.

+ 2 sek.

Ange 16senord |

| (Fel) (R&tt)
)

0 4«

Visas endast om
'Sakerhetslas' ar Till.

Tillbaka till den v som visades

nér Uppséttningslage startades.

Uppséttningslége

Huvudreny Huvudmeny Huvudreny
Allmén —| Kamunikation —| Avsluta uops.
T T 7
Sprak | | Instrum.adress Spara andringar?|
‘Svenska 1 Nej Avbr Ja
- :
D41splaykontrast ‘7 %gglozmerf.hast. Visas endast om
andringar har utforts.
0 O
SFarJa(e;rhetslas ‘7 gC_Ml:DaE?fonnat
)
Lssenord ‘7 OCIVQ:QIerf.hast.

HAA A

9600

ﬂ

<)

(-

QM2 :Dataformat
S—

Externt IO

AV

e

IP-adress

172.021.007.250

&

Natmask

255.255.000.000

o ¥

()

(4]

Gateway adress

000.000.000.000 ™

Figur 4.2 Uppsattningslagets huvudmenyer och parametrar.

Allman

Denna huvudmeny innehéaller parametrar fér allmént bruk:

val av sprak och instéllning av kontrast for displayen,

aktivering av Uppsattningslagets sékerhetslas och

val av losenord for sakerhetslaset.

Kommunikation

Instrumentet har tre serieportar, dels COM1 fér kommunikation med en

terminal for service och idriftsattning, dels COM2 och/eller Ethernet for kommunikation
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med en 6verordnad styrenhet.
Via parametrar kan man vélja adress for microPOS 4 och stélla in [Ampliga
overforingshastigheter och dataformat for kommunikationsportarna.

Avsluta uppséttning
Denna huvudmeny har en undermeny som ger méjlighet att spara de &ndrade
parametervardena, eller att annullera dem, innan uppsattningen avslutas.

Parametrar

P& foljande sidor presenteras alla uppséattningsparametrar, sammanférda under sina
respektive huvudmenyer, i den ordning de férekommer i uppséttningssekvensen.

P& forsta raden visas, med fet stil, parameterns namn.

Till vanster pé foljande rader visas for val-parametrar vilka alternativ som finns
och fér numeriska parametrar det tillatna omrédet fér parametervardet.
Sista raden visar parameterns grundvérde fér inom < >.

Till héger finns en kort parameterbeskrivning och, med kursivstil, resultaten for
de olika alternativen.

Omrade/Alternativ___ Forklaring och

<grundvéarde> resultat av alternativ.
‘Huvudmeny Allman’

8 Huvudmeny
Sprak o . . Allmdn
Svenska Deflnlera[ vilket §prak som T
English skall anvandas for parametrar
<English> och meddelanden. Sprak

4 Svenska
Displaykontrast é]
0 Definierar kontrasten fér texten i Displaykontrast
1 visningsfonstret. 4
2 Lagt varde ger blekare tecken men ﬁ
3 battre l&sbarhet vid lutande panel. Salerhetslas
4 Hoqgt varde ger skarpare tecken men Fran
5 samre lasbarhet vid lutande panel. é]
6

Losenord

Séakerhetslas
Fran Fran: Sakerhetslaset &r inte aktiverat.
Till Till: Sakerhetslaset &r aktiverat.
<Fran> Ett l6senord méste matas in for att

microPOS 4 skall kunna kopplas om
till lage Uppsattning.

Loésenord

Omréde: Definierar det giltiga I6senordet for att
0001 — 9999 koppla om microPOS 4 till lage
<1937> Uppséttning.

Koden markeras av fyra asterisker,
tills &ndring av koden pébdrijas.




Omrade/Alternativ
<grundvarde>

Forklaring och
resultat av alternativ.

‘Huvudmeny Kommunikation’

Instrum. adress

Omrade: Definierar microPOS 4-modulens adress.
1till 247 Denna parameter anvands endast om
<1> kommunikationen sker éver RS-485
COM1: Overf.hast.

1200 Definierar dverforingshastigheten for
2400 seriekommunikationen via COM1.
4800 Parametern maste stallas in pa

9600 det varde som galler fér den anslutna
19200 terminalenheten.

38400

57600

115200

<9600>

COML1: Dataformat

Huvudmeny
Konmunikation

@b

Instrum.adress

e

QML :Overf . hast.
9600

2%

CCOML : Dataformat

5

QR :Overf . hast.
9600

ok

CCOM2 : Dataformat
8-ingen-1

ol

Externt IO

H ¥ ¥ B ¥

E1c)

TP-adress
172.021.007.250

E

0%

Natmask
255.255.000.000

&

0%

Gateway adress
000.000.000.000

H

7-ingen-2 Definierar bit-formatet fér serie-

7-jamn-1 kommunikationen via COM1. Parametern

7-jamn-2 maste stéllas in pa

7-udda-1 det varde som galler fér den anslutna

7-udda-2 terminalenheten.

8-ingen-1

8-ingen-2

8-jamn-1

8-udda-1

<8-ingen-1>

COM2: Overf.hast.

4800 Definierar éverforingshastigheten for

9600 seriekommunikationen via COM2.

19200 Parametern maste stéllas in pa

38400 det varde som galler fér den anslutna

57600 styrenheten.

115200 Denna parameter anvands endast om

230400 kommunikationen sker 6éver RS-485

460800

921600

<9600>

COM2: Dataformat

8-ingen-1 Definierar bit-formatet fér serie-

8-ingen-2 kommunikationen via COM2. Parametern

8-jamn-1 maste stéllas in pa

8-udda-1 det varde som galler fér den anslutna

<8-ingen-1> styrenheten. Denna parameter anvands
endast om kommunikationen sker dver
RS-485

Externt 10

AV Inget externt 10 tillgangligt i detta
program

N

8



IP-adress
000.000.000.000

Definierar microPOS 4-modulens

till

55.255.255.255

IP-adress. Denna parameter anvands
endast om kommunikationen sker dver

Natmask

Ethernet.

Definierar ndtmasken.

000.000.000.000
tll
255.255.255.255

Denna parameter anvands endast om
kommunikationen sker dver Ethernet.

Gateway adress

Definierar gateway-adressen.

000.000.000.000
till

55.255.255.255

Denna parameter anvands endast om
kommunikationen sker dver Ethernet.

Omréade/Alternativ

Foérklaring och

<grundvarde>

resultat av alternativ.

‘Huvudmeny Avsluta upps.’

Spara éndringar?

Omréade:
Nej,
Avbr.

Ja

For att avsluta uppsattningen trycker man
pa da huvudmeny ‘Avsluta upps.’
visas.

Om négot parametervarde har dndrats

visas undermenyn
‘Spara andringar?

Nej Avbr Ja'.

(Tryck pa E . Avbr, for att inte avsluta
uppsattningen.)

Tryck pa . ‘Ja’, for att avsluta
uppsattningen och spara nya
parametervarden.

Tryck pa E\ . ‘Nej', for att avsluta
uppsattningen men annullera alla dndrade

Huvudmeny
Avsluta upps.

Spara andringar
Nej Avbr Ja|i

Visningslage

parametervarden.

Detta avslutar uppséttningsoperationen,
microPOS 4 kommer automatiskt att
kopplas 6dver till visningslage.




Exempel p& parameterandringar:

Nar en microPOS 4 startas for forsta gdngen anvander displayen engelska som sprak
och arbetar i visningslage. Exemplet nedan beskriver hur man aktiverar Sakerhetslds
(en val-parameter) och sedan andrar Lésenord (en numerisk parameter).

* Tryck pa - och - i 2 sekunder for att Idmna visningslaget och komma till
Uppséttningslage.
Displayen visar ‘Main menu_General’ (‘Huvudmeny Allman').

*_ Tryck pa fér att komma till den forsta parametern i gruppen 'General'.
Den forsta parametern, ‘Language’ (‘Sprak'), visas.

* Tryck pa - flera ganger tills parametern 'Security lock' ('Sakerhetslas") visas.
Parametervardet visas pd undre raden. Grundvardet ar 'Off' ('Fran").

* Tryck pa for att mojliggéra andring av parametervardet (tva alternativ).
Forsta tecknet p& undre raden borjar blinka. Detta &r en markér som visar att
plus- och minustangenterna nu kan anvandas for att s6ka ett alternativt varde.

* Tryck pa - eller - tills alternativet 'On' (‘Till') visas.

* Tryck pa i 2 sekunder fér att vélja det visade alternativet 'On' (‘Till").
Markoren forsvinner och 'Security lock' (‘'Sakerhetslas") &r tillkopplad.

* Den undre raden ar nu utan markor. Tryck pa - for att stega fram till
parametern 'Password' ('Lésenord’).
Parametervardet visas som * * * *  och skall &ndras.

*_ Tryck pa for att mojliggdéra andring av parametervardet.
Parametervérdet visas nu som siffror med den férsta siffran blinkande.

* Tryck pa - eller - for att &ndra den blinkande siffran till nskat varde.

* Tryck pa fér att acceptera det valda siffervardet.
Markoren flyttas till nasta siffra. Upprepa de tva senaste punkterna tills
parametern 'Password' ('Losenord") &r instélld p& énskat varde.

* Tryck pa i 2 sekunder for att gora det nya l6senordet aktivt.
Markéren férsvinner och undre raden visar * * * * .

* Tryck pa - nar andringarna ar utférda.
Displayen visar 'Main menu_General' (‘Huvudmeny Allman’).

* Tryck p& - nagra ganger sé att 'Main menu_Exit set-up' (Avsluta upps.) visas.

* Tryck p& for att avsluta uppséattningen.
Displayen visar 'Save changes? No Esc. Yes' (‘Spara andringar? Nej Avbr Ja').

(Nu kan man trycka pé& - . 'Esc.' (‘'Avbr') om man inte vill avsluta uppséttningen.)

* Tryck p& . dvs. 'Yes' (\Ja) for att lagra de nya &ndrade parametervardena.

Tryck pa - . dvs. 'No' ('Nej) for att annullera andringarna och
aterga till de tidigare lagrade parametervardena.

| bada fallen avslutas Uppséttningslaget och microPOS 4 &tergar till visningslage.
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Vyer i visningslage

Figur 4.3.
D& microPOS 4 &r i visningslage kan man vélja bland ett flertal vyer med hjalp av

panelens tangenter.

Normal visning
Detta ar den forsta vy som visas efter uppstart, reset eller uppsattningslage.

Langst till vanster pd 6vre raden visas "S12", som stér for Servo 1 och 2.
P& nedre raden visas bokstiver som anger status for vardera servot.

Om servot inte &r installerat visas bokstaven "E".

Om servot ar installerat finns tre méjligheter:

T = Parametern Servostatus &r Till (Servoutgéngen &r Till)

F = Parametern Servostatus &r Fran (Servoutgangen ar Frén)

S = Parametern Servostatus &ar Simulering (Servoutgangen &r Fran)

Texterna COM1 och COM2 indikerar kommunikation till enheten genom att blinka.

COML1 indikerar mottagna tecken frdn PC'n med servoTERM.

COM2 indikerar korrekt mottagna meddelanden via Modbus.

Till héger pé& nedre raden visas servoenhetens Modbus-adress.

Servo 1/ Servo 2
Dessa tva vyer visar aktuellt borvarde och positionsvéarde for vardera servot.

Genom att trycka pa tangent Oppnar man &nnu en vy fér det aktuella servot.
P& ovre raden visas status for servot med féljande koder:
IPOS = servot ar i position, STYRT = servot ar aktivt, FEL = ett programfel féreligger.

P& nedre raden visas vilka digitala insignaler som &r aktiva for servot:
PFr = Positionsfrysning SSt = Styrt stopp STi = Service till
BFr = Borvardesfrysning HAv = Hydraulik av

Se avsnitt Meny 9, DIGITALA 1/O-FUNKTIONER fér mera information.

Genom att trycka pa tangent L & &terg&r man till vyn Servo 1 respektive Servo 2

RIS

Genom att trycka pd tangent eller =7 vaxlar man mellan servona.
Normal visning Servo 1 Servo 2 Information
s12 oo % 1.B9RV= 650.00mm 2.BORV= 650.00mm INFORMATION |
TE aovR 003 POS.= 650.00mm £OS.= 650.00mm
[ [ [
1.IPOS STYRT FEL 2.TPOS STYRT FEL DIG.INGANG 12345 1
PErSStSTiBFrHAY PErSStSTiBFrHAY 0=AV 1=PA 00100
[+

Figur 4.3 Tillgangliga vyer med microPOS 4 i visningslage.




Information

Genom att trycka pa tangent far man tillgang till tre informationsvyer.

Den forsta visar status for de digitala ingangarna.
P& Ovre raden anges ingdngarna, numrerade fran 1 till 5.
P& undre raden visas status fér varje ingdng som 0 = AV eller 1 = PA.

Den andra visar status for relautgdngarna.
P& Ovre raden anges utgdngarna, numrerade fran 1 till 5.
P& undre raden visas status for varje utgdng som 0 = AV eller 1 = PA.

Den tredje visar servoenhetens serienummer och programnamn.

Tangenterna - och - anvands for att valja bland de tre vyerna.
Genom att trycka pa - atergar man direkt till vyn Information.
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4.3. Installningar fran PC med terminalprogram

Servo-parametrar stélls in frdn en PC, ansluten till microPOS 4 via COM1.

Det férutsatts att Windows 95/98/ME/NT4.0/2000/XP ar installerat och att
terminalprogrammet servoTERM fran Nobel Weighing Systems_anvands for
operatdrsdialogen.

Nar uppséttningsprogrammet servoTERM startas visar det menyn SYSTEMSTATUS,

varifrdn évriga menyer véljs via PC'ns funktionstangenter. Se figur 4.4.
Numren inom parentes i schemat motsvarar menyernas numrering.

| samtliga fall kommer andringar hos servoparametrarna att medféra omedelbara
férandringar av servoegenskaperna.

For att forhindra oavsiktlig &ndring av parametervarden, méste ett [6senord anges for atf
s&dana menyer som medger parameterandringar skall kunna éppnas.

Losenordetdar"1 9 3 7", och det kan inte andras.

Menyerna i servoTERM &r av tv4 slag.
Menyer med "Online”-funktion och menyer med "Offline”-funktion.

”Online”-funktion innebér att mottagning av borvarden fran det éverordnade
styrsystemet sker (via Modbus), samtidigt som &ndring av parametervarden
kan utféras.

"Offline”-funktion innebér att mottagningen av yttre bérvarden till servot ar
avbruten. Servot fortsatter darfor att arbeta mot de senast mottagna borvardena
fore dvergangen till offline.

Darefter kan, i vissa "Offline”-funktioner, &ven bérvardena &ndras frdn servoTERM.




Beskrivning av. menver

P& foljande sidor beskrivs alla de menyer som kan anvéndas for installning av
servo-parametrar i microPOS 4.

Langst ner i menyerna visas vilka av funktionstangenterna F1 till F8 som
ar aktiva och vilken funktion de har i den aktuella menyn.

Tangenten "Esc" kan alltid anvandas for att uppdatera den meny som visas.

| texten nedan anges om systemet ar forsatt online eller offline i menyerna. Online
innebér att servot tar emot bérvarden frén det 6verordnade styrsystemet,
samtidigt som parametervéarden kan &ndras frdn servoTERM. Offline innebéar att
det 6verordnade styrsystemets boérvarden inte har ndgon paverkan.

Meny 1, SYSTEMSTATUS (online)
Grundmeny som ger en 6versikt av bérvarden, positioner och status. Den innehaller ett
antal funktionsval och kraver ej tillgang till dverordnat styrsystem.

Menyn ger mojlighet till upplédsning av menysystemet for att mojliggora t.ex.
parameteréndringar samt ger tillgang till matuttagsinstallningar.

Meny 2, MATUTTAG (online)

Uppséttning for signalmatning. Anvands for att studera insvangningsegenskaper och
kontrollera positionsnoggrannheten.

Meny 3, LOSENORD (online)

Denna bild anvénds for att Idsa upp systemet. | ett Iast system kan man inte komma &t
parametervarden, géra backup, eller p& annat satt &ndra installningar. Lésenordet kan
inte &ndras och &r inte personligt. Syftet med lésenordet &r att fa ett enkelt skydd d&
terminaldatorn stér uppkopplad mot microPOS. | bilden for I6senord kan systemet l&sas
med en knapptryckning t.ex. om man tillfalligt Iamnar datorn utan tillsyn. System lases
automatiskt efter 30 min overksamhet.

For att l&sa upp microPOS, skriv_ 1 9 3 7 f6ljt av ENTER.

Meny 4, SNABBINSTALLNING (online)

| de flesta applikationer kravs endast justering av ett begransat antal servo-
parametrar for att en bra funktion hos servot skgll uppnas. Dessa parametrar ar
samlade under rubriken "Meny 4, SNABBINSTALLNING (online)”.

Meny 19, BACKUP (online)
Lagring/Aterlagring av uppséattningsparametrar till/frdn dator.

Meny 10, UPPSTART (offline/online)

Denna bild innehéller ett antal funktioner (menyer) som anvénds vid idrifttagning och vid
servicearbeten pd systemet. Med funktionstangent F1 sa vaxlar man mellan offline och
online.

For att kunna aterga till Meny 1, SYSTEMSTATUS maste systemet séttas i online.

Foljande uppstarts-menyer finns tillgangliga under Meny 10, UPPSTART
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Meny 11, TRIMMA (endast tillganglig med systemet i offline) < { Formatted: Bullets and Numbering

Installning av servoegenskaper under rérelse. Innehaller ett antal hjalpfunktioner
for installning av bésta insvangningsegenskaper.

Meny 12, KALIBRERING (endast tillganglig med systemet i offline)

av positionsmattskala. Innehaller flera kalibreringsmetoder.
Mycket god noggrannhet kan uppnds med enkla medel.

Meny 13, KALIBRERINGSPARAMETRAR

Hér finns parametrar som bestdmmer gradienter och offset fér positionsgivare.
Meny 14, BALANSERING

av servoventiler. Elektrisk instéllning av nollage pé en servoventil.
Meny 15, VENTILTEST (endast tillganglig med systemet i offline)

Meny 5, INSTALLNING (online)

Bryter servoloopen och ger 6ppen styrning av ventilen. En ventilsignal kan genereras
som styr ventilen i positiv eller negativ riktning.

| 'Meny 5, INSTALLNING' finns méjlighet att stélla in samtliga servoparametrar i

microPOS 4 férutom kalibreringsparametrar som finns i under Meny 10, UPPSTART.

Féliande menyer finns tillgingliga under "Meny 5, INSTALLNING”

Meny 6, SYSTEMPARAMETRAR (online) -

Har finns parametrar som definierar férutsattningar fér systemet t.ex. cylinderlangder
och sprak.

Meny 7, REGLERPARAMETRAR (online)

Parametrar som bestdmmer servonas regleregenskaper finns uppdelad i tvd menyer.
Da man befinner sig i "Meny 5, INSTALLNING” och véljer funktionstangent
F2=Borvarden sa finns bdda menyerna tillgéangliga via funktionstangent F1 och F2.

Meny 8, BORVARDEN (online)

| den har menyn bestams borvardesgranser, hastigheter och accelerationer.
Meny 9, DIGITALAI/O-FUNKTIONER (online)

Meny 16, TEST (online)

Har bestams funktioner for digitala ingdngar och relautgdngar. Observera att de
digitala ingdngsfunktionerna &r aktivt ldga forutom service-funktionen som &r aktivt

hog.

Samtliga menyer F1 — F3 som nas fran denna meny foérsatter systemet i offline. | "Meny

16, TEST” ges mdijlighet till noggrann test av enhetens positioneringsegenskaper och

kontroll av kabelanslutningar via de ingdende menyerna.

. [ Formatted: Bullets and Numbering

Meny 17, MANUELL SERVOTEST (offline) - [ Formatted: Bullets and Numbering

Manuell servotest med manuell bérvardesgenerering, ger moéjlighet att positionera
cylinderkolven direkt frdn PC'n.

Meny 15, VENTILTEST (offline)

Bryter servoloopen och ger 6ppen styrning av ventilen. En ventilsignal kan genereras
som styr ventilen i positiv eller negativ riktning.

Meny 18, DIGITAL I/O TEST (offline)

Visar de digitala ingdngarnas lage samt vertar styrningen av utgangsreléerna och
kan stalla dem i aktivt eller passivt lage.
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Figur 4.4 Strukturen p& menysystemet. Numren inom parentes i figuren &r
desamma som numreringen p& menyerna i beskrivningen.




Meny 1, SYSTEMSTATUS

Denna meny visas efter systemstart och sedan fortldépande under normal drift (online).

[ ]servoTERM, Nobel Weighing Systems O]
Arkiv Ebénster Kommunikation Teckenstorlek Sprak  Qverféringar  Info

Terminalfénster

SYSTEMSTATUS

Servo 1: Till Borvarde: 125.40 mm
I position Position: 125.45 mm

Servo 2: Till Bérvarde: 235.60 mm
Rorelse Position: 212.55 mm

[PA dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]

[P4 denna rad visas vilka digitala ingdngsfunkt. som &r aktiverade. Se not.1]
Vishay Nobel microP0S4 MxxXBXXX

Fl=L&ésenord (F3=Uppstart) (F5=Instdllning) (F7=Spara)

(F2=Snabbinst.) F4=Matuttag (F6=Test) (F8=Backup)

Not.1: Aktiverade ingangsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=bdrvérdesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Funktion:

Menyn visar status for de i microPOS 4 ingdende servona.

For vardera servot visas dess status som: Till, Ej installerat, Utgang frén eller
Simulering. F6r varje servo som ar installerat visas Borvarde, | position/Rorelse och
aktuell Position.

Tangent F4 ger mojlighet till val av installning till Matuttagen. For instélining av matuttag
kravs ej att I16senord angetts.

Om tangent F1 trycks in ges méjlighet till inmatning av ett I6senord bestdende av fyra
siffror (1 9 3 7) f6ljit av RETUR vilket medfér att menysystemet I&ses upp och ger
mojlighet till val av féljande menyer.

F2 SNABBINSTALLNING (Meny 4)

F3 UPPSTART (Meny 10)
F5 INSTALLNING (Meny 5)

F6 TEST (Meny 16)
E8 BACKUP (Meny 19)




Meny 2, MATUTTAG (online)
Denna meny visas nar F4 valjs i Meny 1, SYSTEMSTATUS

[ | servoTERM, Nobel Weighing Systems LOIx]
Arkiv Fénster Kommunikation Teckenstorlek Sprak  Overféringar  Info

Terminalfnster

MATUTTAG

Testpunkt 1

Parameternamn: [Namn]

Parametervédrde: [Varde (enhet)]

Servo: [Servo nr] Signal: [Signal namn]
Skala: [Virde, enhet] Fdrskj: [Varde, enhet]
Min: [Varde, enhet] Max: [Varde, enhet]

[P4 dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]

[P4 denna rad visas vilka digitala ingdngsfunkt. som &r aktiverade. Se not.l1]

F3=Nidsta param {F5=Nasta viarde)
F2=Testp. 1/2 F4=Fbreg param (F6=Fbreg varde) F8=Atergd

Not.1: Aktiverade ing&ngsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=bdrvardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Funktion:

| denna meny hanteras parametrar for matuttagen. Parametrarna kan visas och
andras. Med hjalp av denna meny kan tva valbara dynamiska vérden i realtid 14ggas
ut pa testutgdngarna som skalade spanningar med svinget +/-10 V.

Med oscilloskop eller Y-T-skrivare kan da hydraulcylinderns insvangningsférlopp och
rorelse registreras pa ett enkelt sétt.

For testpunkternas fysiska placering, se installationskapitlet.

Med hjalp av tangent F2 valjer man parametrarna hérande till Testpunkt 1 eller
Testpunkt 2, valet visas i menyn. Vid upprepade tryckningar p& tangenten sker véxling
mellan testpunkterna.

Med tangenterna F3 eller { och F4 eller T stegar man “framat” resp. "bakat” bland

parametrarna.

Texterna for tangenterna F5 och F6 visas endast for parametrar med sa kallade forvalda
varden (ett begrénsat antal pa forhand bestdmda véarden). Med hjalp av tangenterna F5
eller - och F6 eller «- kan man stega "framat” respektive "bakat” bland dessa véarden.
Véardena presenteras med lampliga alfanumeriska texter.

Ett nytt varde valjs genom att Enter-tangenten trycks in nar vardet visas.

"Numeriska” parametrar andras genom inmatning av siffror (plus eventuellt
minustecken och/eller decimalpunkt). Inmatningen avslutas med att Enter-tangenten
trycks in.

Med hjélp av tangenten Esc kan en pdgdende dndring/inmatning avbrytas.

| detta fall visas det aktuella parametervardet pa nytt.
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Om ett felaktigt numeriskt parametervarde matats in visas ett felmeddelande.
Foljande parameternamn finns att valja fér Testpunkt 1 respektive Testpunkt 2:

Parameternamn: Servonummer
Féljande vérden finns: 1, 2.

Parameternamn: Signaltyp

Signaltyperna finns inritade i blockschemat fér positionsservot

i kapitel 1 under Servofunktioner.

Foéljande véarden finns:
Oanvand,
Bdérvarde,
Boérvarde fér rampning,
Rampat bérvarde,
Rampad hastighet (fungerar endast om ‘Accelerationsstyrning’ ar Till),

Arvarde
Proportionaldel, (P-del)
Integrationsdel, (I-del)
Servofel
Styrkommando.

Parameternamn: Skalning
Vid sma signaler t.ex. servofel ar det bra att kunna &ndra
férstarkningen med hjalp av skalning.
Féljande véarden finns:
Vid %-signal, 1 - 100 %/V.
Vid Hastighet, 1 - 100 mm/s/V.
Vid 6vriga, 1 - 100 mm/V.

Parameternamn: Férskjutning
Om signalen som man vill titta pa &r forskjuten (har en offset) eller &r
enbart positiv eller negativ sa kan man forskjuta den i spanningsomradet
med hjélp av denna parameter.
Féljande véarden finns:
Vid %-signal, -1000 - +1000 %.
Vid Hastighet, -1000 - +1000 mm/s.
Vid 6vriga, -1000 - +1000 mm.

F2 Testp. 1/2
Val av testpunkt. Vaxlar mellan Testpunkt 1 och 2.

F3 () Nasta parameter
Véxlar till ndstkommande parameternamn i parameterlistan.

F4 (1) Foregiende parameter
Véxlar till foregdende parameternamn i parameterlistan, se ovan.

(E5 (=) Nasta varde)
Véxlar till ndstkommande alternativ till varde (val) nar det finns diskreta
varden (val) fér parametern, visas endast nédr val av diskreta varden galler.

(F6 (<) Foregaende varde)
Véxlar till foregédende alternativ till varde (val) nar det finns diskreta
varden (val) for parametern, visas endast nar val av diskreta varden galler.

F8 Aterga
Atervand till SYSTEMSTATUS.




Meny 3, LOSENORD (online)
Denna meny visas nar F1 valjs i Meny 1, SYSTEMSTATUS.

[ ] servoTERM, Nobel Weighing Systems x|
Arkiv Fénster Kommunikation Teckenstoriek Sprak  Overféringar  Info

Terminalfénster

INMATNING AV LOSENORD

Losenord: *xokk

Oppnar systemet fér instdllningar. Knappa in l&senord och
tryck Enter f6r att fortsitta, F8 foér att atergad

F8=Atergd

Bilden anvénds for att 1dsa upp systemet. | ett last system kan man inte komma &t
parametervarden, géra backup, eller pd annat sétt &ndra instéllningar. Lésenordet kan
inte &ndras och &r inte personligt. Syftet med losenordet &r att fa ett enkelt skydd da
terminaldatorn star uppkopplad mot microPOS. | bilden for I6senord kan systemet lasas
med en knapptryckning t.ex. om man tillfalligt Iamnar datorn utan tillsyn. System lases
automatiskt efter 30 min overksamhet.

For att Idsa upp microPOS, skriv_1 9 3 7 foljt av ENTER.
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Meny 4, Snabbinstallning (online)

Denna meny visas nar F2 valjs i Meny 1, SYSTEMSTATUS och systemet ar "upplast”
med lésenord.

[ | servoTERM, Nobel Weighing Systems LIO)X]
Arkiv Fénster Kommunikaton Teckenstorlk Sprak  Overféringar  Info

Terminalfénster

ONLINE SNABBINSTALLNING SERVO 1 SERVO 2
Cylinderléangd 200 mm 200 mm
Cylindervirde 8.205 8.205
Nollfdérskjutning fin 0.00 mm 0.00 mm
Inverterad &rvardessignal Nej Nej
Proportionell férstédrkning 1.3 1.3
Integrationsfaktor 2.0000 /s 2.0000 /s
Positiv hastighet 200 mm/s 200 mm/s
Negativ hastighet 200 mm/s 200 mm/s
Accelerationsstyrning Till Till
Accelerationsbegrdnsning 1 400 mm/ss 400 mm/ss
Accelerationsbegrédnsning 2 400 mm/ss 400 mm/ss

[PA dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]

[P& denna rad visas vilka digitala ingangsfunkt. som &r aktiverade. Se not.1]

(F1=Till) (F7=Spara)
(F2=Fréan) F8=Aterga

Not.1: Aktiverade ingangsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=borvardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Funktion:
| denna meny finns méjlighet till &ndring av ett begrénsat antal servoparametrar, férutsait
att ingang PFr (positionsfrysning) eller SSt (styrt stopp) inte &r aktiverad.

Med piltangenterna <« — T | stegar man mellan parametervarden.
"Numeriska” parametrar &ndras genom inmatning av siffror (eventuellt

aven minustecken och/eller decimalpunkt). Inmatningen avslutas med

att RETUR-tangenten trycks in.

Texterna for tangenterna F1 och F2 visas fér parametern Accelerationsstyrning.

Med hjélp av tangenten AVBRYT kan en pagéende &ndring/inmatning avbrytas.
| detta fall visas det aktuella parametervardet pa nytt.

Om ett felaktigt numeriskt parametervarde matats in visas ett felmeddelande.

Foélijande parametrar finns att stélla in for servo 1 respektive servo 2:

Parameternamn: Cylinderlangd
Ange vilken slaglangd ansluten cylinder har. Vid andring av denna parameter stélls
Positiv och Negativ bérvardesgrans, Skalfaktor fér arvarde och Nollférskjutning grov
till sina grundvarden fér vald cylinderlangd och parametern Nollférskjutning fin satts
till noll.

Foljande varden finns: 10-650 mm.




Parameternamn: Cylindervarde
Anviands dé den anvanda hydraulcylindern har ett bifogat cylindervérde.
Vid férandring av cylindervarde paverkas parametern Skalfaktor for rvardet.
Féljande vérden finns: 5.000 - 13.000.

Parameternamn: Nollférskjutning fin
Det har &r en parameter som anvands for att ange var det interna nollaget ligger. Vid
val av cylinderlangd samt vid kalibrering nollstalls parametern.

Foéljande varden finns: -100.00 - 100.00 mm.

Parameternamn: Inverterad arvardessignal
For en del typer av givare med spanningsutgang sa ar hydraulkolvens rorelseriktning i
relation till utsignalen fordefinierade. Om rorelseriktningen i dessa fall ar felaktig sa
skall parametern Inverterad arvardessignal sattas till Ja for att &ndra
rorelseriktningen.

Foljande varden finns: Ja och Nej.

Parameternamn: Proportionell forstarkning
Ange den énskade forstarkningen (P-delen) som servot skall ha. Vid for stort varde
finns risk for sjalvsvangning hos cylindern, s bérja med smé véarden och 6ka sakta.

Féljande varden finns: 0.00 - 51.00.

Parameternamn: Integrationsfaktor
Ange den dnskade integrationsfaktorn (I-delen) som servot skall ha. Vid for stort
vérde finns risk for sjalvsvangning hos cylindern, s& bérja med smé varden och
Oka sakta.

Foljande vérden finns: 0,0000 - 10,0000 /s.
Parameternamn: Positiv hastighet

Ange vilken hastighetsbegrénsning som énskas nar kolvstangen ror sig mot 6kande
matt. Om ingen begréansning énskas, skriv in 1000.

Féljande vérden finns: 2-1000 mm/s.

Parameternamn: Negativ hastighet
Ange vilken hastighetsbegréansning som 6nskas nar kolvstangen ror sig mot
minskande matt. Om ingen begransning énskas, skriv in 1000.

Foljande véarden finns: 2-1000 mm/s.

Parameternamn: Accelerationsstyrning
Anger om accelerationsbegransningar skall anvandas

Foljande véarden finns: Fran, Till

Parameternamn: Accelerationsbegransning 1
Parametrarna "Accelerationsbegransning 1” och "Accelerationsbegrénsning 2” satts
normailt till lika varden fér en ‘mjuk’ rérelse. Da cylindern arbetar med tunga laster, och
speciellt d& arbetet utfors i vertikalled (hojdled), kan det finnas behov av olika
accelerationsbegransningar vid de bada cylinderareorna.
Se figur nedan.
Nar kraften paverkar cylinderarean vid den sida dar minsta matt ar definierat paverkas
accelerationen av "Accelerationsbegransning 1”.

Foliande omréde tillats: 0,1 - 10 000 mm/s2.
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position
max

Acc.begr. 2 Acc.begr. 2

Acc.begr. 1 Acc.begr.

tid

Parameternamn: Accelerationsbegransning 2
Se aven "Accelerationsbegransning 1” och figuren ovan.
Nar kraften péverkar cylinderarean vid den sida déar stérsta matt &r definierat
paverkas accelerationen av "Accelerationsbegransning 2”.

Foliande omréde till&ts: 0,1 - 10 000 mm/s2.

(E7 Spara)

Spara &ndringar i FRAM-minne, (visas endast da en &ndring har skett).

F8 Atergd
Atervand till hégre nivds meny SYSTEMSTATUS.




Meny 5, INSTALLNING (online)

Denna meny visas nar F5 valjs i Meny 1, SYSTEMSTATUS och systemet ar "upplast”
med lésenord..

[ ]servoTERM, Nobel Weighing Systems LOx]
Arkiv Fénster Kommunikation Teckenstorlek Sprak Qverféringar Info

Terminalfénster

ONLINE INSTALLNING AV PARAMETRAR

[PA dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]

[P& denna rad visas vilka digitala ingdngsfunkt. som &r aktiverade. Se not.1]

Fl=Systemparametrar F3=Bdrv. & hastigheter (F7=8Spara)
F2=Reglerparametrar F4=Digitala I/O-funktioner F8=Aterga

Not.1: Aktiverade ing&ngsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=bérvardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Funktion:

Med hjalp av funktionstangenterna F1 — F4 kan nu ett antal olika parameter-
grupperingar valjas.

D4 installningar &ndrats visas tangent F7 eller ett varningsmeddelande.

Innan nagra installningar dndrats visas ej nagon text fér funktionstangent F7 och
nagot varningsmeddelande visas ej heller.

D& man atervander till denna meny frdn ndgon av undermenyerna (som valts med
tangenterna F1 — F4) och @ndringar existerar visas texten fér tangent F7.

Om tangenten trycks in sparas andringarna permanent i FRAM-minnet och
tangenttexten foérsvinner.

Om existerande &ndringar ej ar sparade och man trycker in tangent F8 skrivs ett
varningsmeddelande ut pa displayen. D& &ndringar av instéllningar utforts visas tangent
FE7 och/eller ett felmeddelande. Om tangent F8 i stédllet valjs sparas ej andringarna vilket
innebér att de varden som géllde innan pébériad &ndring pd nytt kommer att anviandas
efter nasta spanningsfranslag/-bortfall. Mojlighet att spara dndrade instéllningar kvarstar
tills det att spanningsfranslag (reset) sker d&ven om forflyttning sker till andra menyer.

Féljande menyer ér tillgangliga frdn denna meny.

F1l SYSTEMPARAMETRAR (Meny 6)
E2 REGLERPARAMETRAR (Meny 7)
E3 BORVARDEN (Meny 8)

F4 DIGITALA I/O-FUNKTIONER (Meny 9)
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Meny 6, SYSTEMPARAMETRAR (online)
Denna meny visas nar F1 véljs i Meny 5, INSTALLNINGAR.

[ ] servoTERM, Nobel Weighing Systems [
Arkiv Eénster Kommunikation Teckenstorlek Sprék  Overfdringar  Info

Terminalfénster

SYSTEMPARAMETRAR SERVO 1 SERVO 2
Cylinderl&angd 200 mm 200 mm
Inverterad &rvdrdessignal Nej Nej
I positionsfénster 0.50 mm 0.50 mm
Servicesignal 10 % 10 %
Extern nolljustering +/-10 mm +/-10 mm
Servostatus TILL TILL
GEMENSAMMA
Sprak Svenska
Extern borvardeskidlla Modbus
Servo 1 installerat Ja

Servo 2 installerat Ja

[PA dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]
[P4 denna rad visas vilka digitala ingangsfunkt. som &r aktiverade. Se not.lf

F5=N&sta virde (F7=Spara)
F6=Fdreg.véarde F8=Atergd

Not.1: Aktiverade ingangsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFEr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=bdrvérdesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Andring &r tillaten forutsatt att ingédng PFr (positionsfrysning) eller SSt (styrt stopp) inte
ar aktiverad.

Med hjélp av tangenterna F1 och F2 valjer man den grupp av parametrar som skall visas.

Med piltangenterna < — T | stegar man mellan parametervarden.

Texterna for tangenterna F5 och F6 visas endast fér parametrar med sa kallade férvaldd
varden (ett begransat antal pa férhand bestamda varden).

Med tangenterna F5 och F6 kan man stega "framét” eller "bakat” bland dessa val. Valen
presenteras med lampliga texter. Ett nytt val valjs genom att Enter-tangenten trycks in ngr
valet visas.

Foér "Numeriska” parametrar visas en markor pé skarmen, och vardena éndras genom
inmatning av siffror (plus eventuellt minustecken och/eller decimalpunkt). Inmatningen
avslutas med att Enter-tangenten trycks in.

Med hjélp av tangenten Esc kan en padgéende &ndring/inmatning avbrytas.
| detta fall visas det aktuella parametervardet pa nytt.

Om ett felaktigt numeriskt parametervarde matats in visas ett felmeddelande.

Servo 1 och Servo 2

Foéljande parametrar finns att stélla in for servo 1 respektive servo 2:
(Ett urval av dessa parametrar &ndras pé ett mera kontrollerat satt i Meny 7, TRIMMA.)

Parameternamn: Cylinderléangd
Ange vilken slaglangd ansluten cylinder har.




Vid andring av denna parameter stalls "Positiv och Negativ bérvardesgrans”,
"Skalfaktor for arvarde” och "Nollférskjutning grov” till sina grundvarden
for vald cylinderlangd och parametern "Nollférskjutning fin” séatts till noll.

Féljande omrade tillats: 10-650 mm.

Parameternamn: Inverterad arvardessignal
For en del typer av givare med spanningsutgang sa ar hydraulkolvens
rorelseriktning i relation till utsignalen fordefinierade. Om rérelseriktningen i

dessa fall ar felaktig sa skall parametern Inverterad arvardessignal_sattas till Ja

for att &ndra rorelseriktningen.
Féljande varden finns: Ja och Nej.

Parameternamn: | positionfénster .
Ange det absolutomrade for "Borvarde - Arvarde” dar indikeringen
”| position” skall slas till.

Foliande omréde tillats: 0,00 - 100,00 mm.

Parameternamn: Servicesignal
Ange vilken signal (hastighet) som skall [Aggas ut till servoventilen
om den digitala ingdng som programmerats till Service aktiveras.
En positiv signal skall forflytta kolvstangen i positiv riktning och
en negativ signal skall forflytta kolvstdngen i negativ riktning.
Normalt skall servicesignalen vara plus eller minus 5 till 15 %.

Féljande omrade tillats: -50 till 50 %.

Parameternamn: Extern nolljustering
Foljande val finns:
Oanvand Insignalen har ingen inverkan.
+/—5 mm Inspanningsomradet +/— 10 V motsvarar +/~5 mm
+/— 10 mm__Inspanningsomradet +/— 10 V motsvarar +/-10 mm
+/— 50 mm__Inspanningsomradet +/— 10 V motsvarar +/-50 mm

Parameternamn: Servostatus
Vid nyinstallation star servostatus (ventilsignalen) i lage Till. Simulering kan
anvandas for att testa servot och kommunikationen med éverordnat system.
Vid simulering far servoutgéngen 0-signal och ventil, hydraulcylinder och
l&gesqgivare simuleras och ger en dynamisk funktion hos servot.
Simuleringen baseras pé de servoparametrar som &r aktuella.

OBSERVERA! | simuleringslage éverensstammer inte positionsangivelserna
i menyerna med verkligheten.

Foljande véarden finns: Till, Fr&n och Simulering.

46



Gemensamma parametrar

Foéljande parametrar finns att stalla in:

Parameternamn: Sprak
Fdéljande val finns: Svenska, Engelska.

Parameternamn: Extern boérvardeskalla
Féljande val finns: Ingen, Modbus, (Ethernet).

Parameternamn: Servo 1 installerat
Féliande val finns: Ja, Nej.

Parameternamn: Servo 2 installerat
Féliande val finns: Ja, Nej.

(F5 Nasta varde)

Vaxlar till nastkommande alternativ till varde (val) nar det finns diskreta varden (val) pa

parametern.
Visas endast nar andring ar tillaten.

(F6 Foregéende varde)
Vaxlar till féregéende alternativ till varde (val) nar det finns diskreta varden (val) pa

parametern.
Visas endast nar &ndring ar tillaten.

(E7 Spara)

Spara é@ndringar i FRAM-minnet. Visas endast d& en &ndring har skett.

F8 Atergd .
Atergar till hdgre nivas meny "INSTALLNING”.




Meny 7, REGLERPARAMETRAR (online)

Reglerparametrar bild 1 )
Denna meny visas nar F2 valjs i Meny 5, INSTALLNINGAR.

[ ] servoTERM, Nobel Weighing Systems LO)x]
Arkiv Eonster Kommunikation Teckenstorlek Sprak Qverféringar  Info

Terminalfénster

REGLERPARAMETRAR BILD 1 SERVO 1 SERVO 2
Proportionell foérstérkning 1.3 1.3
Integrationsfaktor 2.0000 /s 2.0000 /s
I-aktivering Bérv - Arv Bérv - Arv
Integrationsfdnster 3.00 mm 3.00 mm
Integrationsfdrdrdjning 50 ms 50 ms
Positiv integrationsgrins 10.00 % 10.00 %
Negativ integrationsgridns 10.00 % 10.00 %
Ventilbalans 0.00 % 0.00 %

[P4 dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]
[P4 denna rad visas vilka digitala ingangsfunkt. som &r aktiverade. Se not.l|

Fl=Reglerparametrar bild 2 (F5=Ndsta vidrde) (F7=Spara)
(F6=Fdreg.varde) F8=Aterga

Not.1: Aktiverade ing&ngsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=bérvardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Andring &r tillaten forutsatt att ingdng PFr (positionsfrysning) eller SSt (styrt stopp) inte
ar aktiverad

Med hjalp av tangenterna F1 och F2 valjer man den grupp av parametrar som skall visas.

Med piltangenterna <~ — T | stegar man mellan parametervarden.

Texterna for tangenterna F5 och F6 visas endast for parametrar med sé kallade férvalda
varden (ett begransat antal pa forhand bestamda varden).

Med tangenterna F5 och F6 kan man stega "framéat” eller "bakat” bland dessa val. Valen
presenteras med lampliga texter. Ett nytt val valjs genom att Enter-tangenten trycks in nér
valet visas.

For "Numeriska” parametrar visas en markdr pa skdrmen, och vardena andras genom
inmatning av siffror (plus eventuellt minustecken och/eller decimalpunkt). Inmatningen
avslutas med att Enter-tangenten trycks in.

Med hjélp av tangenten Esc kan en pdgdende dndring/inmatning avbrytas.
| detta fall visas det aktuella parametervardet pa nytt.

Om ett felaktigt numeriskt parametervarde matats in visas ett felmeddelande.
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Parameternamn: Proportionell forstarkning
Ange den 6nskade forstarkningen (P-delen) som servot skall ha.
Vid for stort varde finns risk for sjalvsvangning hos cylindern, s& bérja
med sma varden och tka sakta.

Foljande omrade tillats: 0.00 - 51.00.

Parameternamn: Integrationsfaktor
Ange den dnskade integrationsfaktorn (I-delen) som servot skall ha.
Vid for stort varde finns risk for sjalvsvangning hos cylindern,
sd borja med sma varden och tka sakta.

Foéljande omréde tillats: 0,0000 - 10,0000 /s.

Parameternamn: |-aktivering
Integrationen startar nar vardet av den signal som ar integrationsaktivering
kommer inom integrationsfonstret.
Vid l&ngsam rorelse kan "Servofel” anvandas, integrationen minskar da
servots positionsfel under rorelsen.
Vid snabb rérelse kan "Borvarde - Arvarde” anvandas, integrationen minskar d&
servots positionsfel vid det angivna positionsbdrvardet.

Foéliande val finns: Servofel, Borvarde - Arvarde.

Parameternamn: Integrationsfénster
Ange det absolutomrade for "I-aktivering” dar integrationen startas.

Foljande omrade tillats: 0,00 - 40,00 mm.

Parameternamn: Integrationsfordrdjning
Ange den tid som skall forflyta fran att "I-aktivering” har kommit in i
integrationsfonstret till att integrationen skall slas till.
Om ingen férdréjning énskas, skriv in 0.
Parametern avrundas nedat till hela 5 ms.

Foljande omrade tillats: 0 - 1000 ms.

Parameternamn: Positiv_integrationsgréns
Ange det maximala positiva varde som integrationen tillats anta,
uttryckt i procent av styrsignalsomradet.

Foliande omréde tillats: 0 - 100 %.

Parameternamn: Negativ integrationsgrans
Ange det maximala negativa varde som integrationen tillats anta,
uttryckt i procent av styrsignalsomradet.

Foliande omréde tillats: 0 - 100 %.

Parameternamn: Ventilbalans
Balansering av servoventilen sker genom att signalen till ventilen justeras
s& att servofelet minimeras. Integrationen &r avstangd vid ventilbalansering.
Om ventilen har en mekanisk balanseringsanordning sé skall férst en mekanisk
balansering ske med ventilkontakten borttagen.
Ange det varde déar servofelet & minimerat. Vardet skall ligga omkring 0 %.
Denna parameter dndras mera kontrollerat i meny Balansering.

Foljande omrade tillats: -100 - 100 %.




Reglerparametrar bild 2

Denna meny visas nar F1 valjs i Meny Reglerparametrar bild 1.

|:| servoTERM, Nobel Weighing Systems
Arkiv Eoénster Kommunikation

Teckenstorlek  Sprak

Terminalfénster

Overféringar  Info

REGLERPARAMETRAR BILD 2 SERVO 1 SERVO 2
Knévérde 300.00 mm 300.00 mm
Knafaktor 2 2
Ditheramplitud 4% 4 %
Ditherfrekvens 250 Hz 250 Hz

O]

[P4 dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]

[P4 denna rad visas vilka digitala ingdngsfunkt. som &r aktiverade. Se not.l|

(F5=N&dsta varde)
(F6=Fbreg.varde)

Fl=Reglerparametrar bild 1 (F7=Spara)

F8=Atergd

Not.1: Aktiverade ingangsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=bérvardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Parameternamn: Knavéarde
Ange det absolutvarde pé servofelet, i mm, dar den proportionella forstarkningen
skall divideras med Knéafaktor. Vardet brukar ligga mellan 1-10 mm.
Om ingen andring av férstarkningen énskas, skriv in 700.

Féljande omrade tillats: 1 - 700 mm.

Parameternamn: Knafaktor
Ange vilken faktor den proportionella foérstarkningen skall divideras med
nar absolutbeloppet av servofelet ar stérre dn Knavardet.
Om ingen andring av férstarkningen énskas skriv in 1.

Féliande omrade tillats: 1 - 10.

Parameternamn: Ditheramplitud
Ange den av tillverkaren féreslagna amplituden.
Om inget dither dnskas, skriv in 0.

Féljande omrade tillats: 0 - 20 %.

Parameternamn: Ditherfrekvens
Valj frekvensen narmast den av tillverkaren féreslagna ditherfrekvensen.

(F5 Nasta varde)

Vaxlar till nastkommande alternativ till varde (val) nar det finns diskreta varden (val) pa

parametern.
Visas endast nar andring &r tillaten.
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(F6 Foregéende vérde)
Véxlar till foregédende alternativ till varde (val) nar det finns diskreta varden (val) pa

parametern.
Visas endast nar andring &r tillaten.

(E7 Spara)

Spara andringar i FRAM-minnet. Visas endast da en &ndring har skett.

F8 Atergd .
Atergar till hdgre nivas meny "INSTALLNING”.




Meny 8, BORVARDEN (online)
Denna meny visas nér F3 véljs i Meny 5, INSTALLNINGAR.

|:| servoTERM, Nobel Weighing Systems [
Arkiv Eénster Kommunikation Teckenstorlek Sprék Overféringar  Info

Terminalfénster

Bbérvdrdesparametrar SERVO 1 SERVO 2
Positiv hastighet 200 mm/s 250 mm/s
Negativ hastighet 200 mm/s 300 mm/s
Positiv bérvardesgrians 195.00 mm 245.00 mm
Negativ bdérvardesgréans 0.00 mm 3.00 mm
Accelerationsstyrning TILL TILL
Accelerationsbegrénsning 1 400.0 mm/ss 400.0 mm/ss
Accelerationsbegrinsning 2 400.0 mm/ss 400.0 mm/ss

[P4 dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]
[P4 denna rad visas vilka digitala ingéngsfunkt. som &r aktiverade. Se not.lf

(F5=N&sta vérde) (F7=Spara)
(F6=Fdreg.varde) F8=Atergd

Not.1: Aktiverade ingangsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=bérvardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Andring &r till&ten forutsatt att ingdng PFr (positionsfrysning) eller SSt (styrt stopp) inte
ar aktiverad

Med hjalp av tangenterna F1 och F2 valjer man den grupp av parametrar som skall visas.

Med piltangenterna <« — T | stegar man mellan parametervarden.

Texterna for tangenterna F5 och F6 visas endast for parametrar med sé kallade férvalda
varden (ett begransat antal pa férhand bestamda varden).

Med tangenterna F5 och F6 kan man stega "framat” eller "bakat” bland dessa val. Valen
presenteras med lampliga texter. Ett nytt val valjs genom att Enter-tangenten trycks in nar
valet visas.

For "Numeriska” parametrar visas en markor pa skarmen, och vardena dndras genom
inmatning av siffror (plus eventuellt minustecken och/eller decimalpunkt). Inmatningen
avslutas med att Enter-tangenten trycks in.

Med hjélp av tangenten Esc kan en pagéende dndring/inmatning avbrytas.
| detta fall visas det aktuella parametervardet pa nytt.

Om ett felaktigt numeriskt parametervarde matats in visas ett felmeddelande.

Parameternamn: Accelerationsstyrning

Féljande varden finns: Fran, Till

Parameternamn: Positiv_hastighet
Ange vilken hastighetsbegrénsning som énskas nér kolvstangen ror sig
mot 6kande méatt. Om ingen begrénsning énskas, skriv in 1000.
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Foéljande omréde tillats: 2 - 1000 mm/s.

Parameternamn: Negativ hastighet
Ange vilken hastighetsbegrénsning som énskas néar kolvstangen rér sig
mot minskande métt. Om ingen begrénsning 6nskas, skriv in 1000.

Foéljande omréde tillats: 2 - 1000 mm/s.

Parameternamn: Positiv borvardesgrans
Ange det storsta matt kolvstdngen skall kunna forflyttas till.
Valj ett lampligt varde s& att kolven inte slér i cylindergaveln. Bérvarden storre &r
boérvardesgransen genererar en forflyttning till vardet for bérvardesgransen.
Vid val av cylinderlangd erhélls ett grundvarde.

Foljande omrade tillats: 0 - 655 mm.

Parameternamn: Negativ bérvardesgrans
Ange det minsta métt kolvstangen skall kunna forflyttas till.
Valj ett Iampligt varde sd att kolven inte slar i cylindergaveln. Bérvarden mindre
an borvardesgransen genererar en forflyttning till vardet for bérvardesgransen.
Vid val av cylinderlangd erhélls ett grundvérde.

Foéljiande omréde tillats: 0 — 655 mm.

Parameternamn: Accelerationsbegransning 1
Parametrarna "Accelerationsbegransning 1” och "Accelerationsbegrénsning 2” satts
normalt till lika varden fér en ‘mjuk’ rérelse. Da cylindern arbetar med tunga laste},
och speciellt d& arbetet utfors i hojdled, kan det finnas behov av olika
accelerationsbegransningar vid de bada cylinderareorna.

Se figur nedan.
Nér kraften paverkar cylinderarean vid den sida dar minsta matt ar definierat
paverkas accelerationen av "Accelerationsbegransning 1”.

Foéliande omréde tillats: 0,1 - 10 000 mm/s2.

position

max
Acc.begr. 2 Acc.begr. 2

Acc.begr. 1 Acc.begr.

tid

Parameternamn: Accelerationsbegransning 2
Se aven "Accelerationsbegrénsning 1” och figuren ovan.
Nér kraften paverkar cylinderarean vid den sida dar storsta matt ar definierat
paverkas accelerationen av "Accelerationsbegransning 2”.

Foljande omrade tillats: 0,1 - 10 000 mm/s2.

(F5 Nasta varde)

Vaxlar till nastkommande alternativ till varde (val) nér det finns diskreta varden (val) p&

parametern.
Visas endast nar andring ar tillaten.




(F6 Foregdende varde)
Vaxlar till foregédende alternativ till varde (val) nar det finns diskreta varden (val) pa

parametern.
Visas endast nar andring &r tillaten.

(E7 Spara)

Spara andringar i FRAM-minnet. Visas endast da en &ndring har skett.

F8 Atergd .
Atergar till hégre nivas meny "INSTALLNING”.
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Meny 9, DIGITALA 1/O-FUNKTIONER (online)
Denna meny visas nar F4 véljs i Meny 5, INSTALLNINGAR.

[ ] servoTERM, Nobel Weighing Systems [
Arkiv Eénster Kommunikation Teckenstorlek Sprék  Overfdringar  Info

Terminalfénster

DIGITALA In/Ut-PARAMETRAR

Digital ingéng 1 Service servo 1
Digital ingang 2 Service servo 2
Digital ingang 3 Positionsfrysning, servo 1+2
Digital ingang 4 Oanvénd
Digital ingang 5 Oanviand

Digital utgéng 1 I position, servo 1
Digital utgéng 2 I position, servo 2
Digital utgdng 3 Oanvand
Digital utgdng 4 Oanvind
Digital utgéang S Oanvénd

[PA dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]
[P4 denna rad visas vilka digitala ingangsfunkt. som &r aktiverade. Se not.lf

F5=N&sta virde (F7=Spara)
F6=Fbreg.virde F8=Atergi

Not.1: Aktiverade ing&dngsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=borvardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Andring &r tillten forutsatt att ingdng PFr (positionsfrysning) eller SSt (styrt stopp) inte
ar aktiverad.

Med hjalp av tangenterna F1 och F2 valjer man den grupp av parametrar som skall visas.

Med tangenterna { och T stegar man “framat” resp. "bakat’ bland parametrarna.

Med tangenterna F5 och F6 kan man stega "framét” eller "bakat” bland dessa val. Valen
presenteras med lampliga texter. Ett nytt val valjs genom att Enter-tangenten trycks in n@r
valet visas.

Med hjélp av tangenten Esc kan en pagéende dndring/inmatning avbrytas.
| detta fall visas det aktuella valet p& nytt.

Parameternamn: Digital ingéng 1-5
Samtliga funktioner &r aktiva nar insignalen ar 1ag férutom servicefunktionerna som
ar aktiva da insignalen &r hog.

Vid programmering av varje digital ingang (5 st.) finns féljande val:

Oanvand Insignalen har ingen paverkan.
Positionsfrysning (aktiv 18g):
servo 1 Haller kvar servo 1 i aktuell position (laser position
och satter bérvarde = rampat bdrvarde = position).
servo 2 Haller kvar servo 2 i aktuell position (l&ser position

och satter bérvarde = rampat borvarde = position).




servo 1+ 2 Haller kvar servo 1 och 2 i aktuell position (laser position
och sétter borvarde = rampat bérvarde = position).

Styrt stopp(aktiv 1&q):

servo 1 Retardation till nollhastighet med en parameter for
accelerationsbegrénsning avseende servo 1.
servo 2 Retardation till nollhastighet med en parameter for

accelerationsbegréansning avseende servo 2.

servo 1+ 2 Retardation till nollhastighet med en parameter fér
accelerationsbegransning avseende servo 1 och en
parameter for accelerationsbegransning avseende servo 2.

Service till (undankérning) (aktiv héq):

servo 1 Servo 1 styr ut en i installningen for servo 1
programmerbar ventilsignal (50 %).
servo 2 Servo 2 styr ut en i installningen for servo 2

programmerbar ventilsignal (x50 %).
servo 1+ 2 Servo 1 och 2 styr ut en i instéllningen foér servo 1 och
en i instéllningen fér servo 2 programmerbar ventilsignal.

Borvardesfrysning (vilande matt, stock i séq) (aktiv 18q):
servo 1 Nya externa bérvarden stoppas fér servo 1,
det senaste bérvardet stabiliseras.

servo 2 Nya externa bérvarden stoppas fér servo 2,
det senaste bérvardet stabiliseras.

servo 1+ 2 Nya externa bérvarden stoppas for servo 1 och 2,
de senaste bérvardena stabiliseras.

Hydraulik av (aktiv 18q):
servo 1+ 2 Servo 1 och 2 stéller ventilsignalen till noll.

Vid aktivering av programmerad ingang visas pa sista raden i aktiv meny ett meddelande
om vilken eller vilka ingdngsfunktioner som &r aktiverade.

0-signal ar alltid noll mA eller V (utan eventuell ‘ventilbalans’).

(E5 Néasta varde)

Véxlar till n4stkommande alternativ till varde (val) nar det finns diskreta varden (val) pa

parametern.
Visas endast nar dndring ar tillaten.

(F6_Foregéende vérde)
Véxlar till foregédende alternativ till varde (val) nar det finns diskreta varden (val) pa

parametern.
Visas endast nar dndring ar tillaten.

(E7 Spara)

Spara andringar i FRAM-minnet. Visas endast da en &ndring har skett.

F8 Atergd i
Atergar till hégre nivas meny "INSTALLNING”.
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De digitala ingangsfunktionernas inverkan vid ‘online’

Aktiverad funktion Externt bérvarde | Servoventilutgdng |Andring av parameter
férandrar aktiv mojlig
positionen

hdgsta prioritet

Positionsfrysning Nej Ja Nej

Styrt stopp Nej Ja Nej

Service Nej Ja, programmerad |Ja

ventilsignal

Borvardesfrysning Nej Ja Ja

Hydraulik av Nej Ja, 0-signal Ja

Ingen Ja Ja Ja

l&gsta prioritet

De digitala ingangsfunktionernas inverkan vid ‘offline’, ej vid ventiltest

(Om trimning pagar deaktiveras rérelsegeneratorn av alla funktioner.)

Aktiverad funktion Externt borvarde | Servoventilutgdng Manuell styrning
férandrar aktiv respektive andring
positionen av parameter

mojlig
hdgsta prioritet

Positionsfrysning Nej Ja Nej/Nej

Styrt stopp Nej Ja Nej/Nej

Service Nej Ja, programmerad [Nej/Ja

ventilsignal

Borvardesfrysning Nej Ja JalJa

Hydraulik av Nej Ja, 0-signal Nej/Ja

Inga Nej Ja JalJa

l&gsta prioritet




De digitala ingangsfunktionernas inverkan vid ‘offline’ da ventiltest pagar

Aktiverad funktion Externt borvarde | Servoventilutgdng Manuell styrning
férandrar aktiv och andring av
positionen parameter méjlig

(hogsta prioritet)

Positionsfrysning Nej Ja, ventilsignal 0 % | Nej

Styrt stopp Nej Ja, ventilsignal 0 % | Nej

Service Nej Ja, programmerad | Nej

ventilsignal

Borvéardesfrysning Nej Ja, ventilsignal 0 % [ Nej

Hydraulik av Nej Ja, ventilsignal 0 % | Nej

Ingen Nej Ja, vald ventilbalans | Ja

lagsta prioritet */

*/_Vid atergéng efter att en funktion varit aktiverad erhélls
ventilsignal 0 % (= ventilbalansvardet).

Parameternamn: Reldutgéng 1-5

Vid programmering av varje relautgang (5 st.) finns féljande val:

Oanvand Relautgdngen ar oaktiverad (NO).
| position (Aktiverad = IPOS)
servo 1 Sluter relautgdngen nar servo 1 har kommit innanfér
"l positionfénstret” for servo 1.
servo 2 Sluter relautgdngen nar servo 2 har kommit innanfér

"] positionfonstret” fér servo 2.

servo 1+ 2 Sluter relautgdngen nar servo 1 har kommit innanfor
"] positionfonstret” fér servo 1 och servo 2 har kommit
innanfor "I positionfénstret” for servo 2.

Status (Aktiverad = ONLINE)

servo 1 Sluter relautgdngen nér servo 1 &r installerat, i Iage online
och ingen digital ingdng géllande servo 1 &r aktiverad.
servo 2 Sluter relautgangen nar servo 2 ar installerat, i Iage online

och ingen digital ingdng géllande servo 2 &r aktiverad.
servo 1+ 2 Sluter relautgdngen nar servo 1 &r installerat, i l4ge online

och nar servo 2 ar installerat, i Iage online och

ingen digital ingdng &r aktiverad.

Feltillstand (Ej aktiverad = FEL)
servo 1+ 2 Oppnar relautgdngen om programvarufel intraffar
eller vid avbrott i matningsspéanningen.
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Meny 10, UPPSTART (online/offline)

Denna meny visas nar F3 véljs i Meny 1, SYSTEMSTATUS och systemet ar "upplast”
med lésenord.

[ ]servoTERM, Nobel Weighing Systems O]
Arkiv Fénster Kommunikation Teckenstorkek Sprak Overféringar  Info

Terminalfénster

UPPSTART

Systemet &r ONLINE

[P4 denna rad visas vilka digitala ingangsfunkt. som &r aktiverade. Se not.l|

Fl=0ffline F3=Kalibrering F5=Blansering
F2=Trimma F4=Kalibreringspar. F6=Ventiltest F8=Aterga

Not.1: Aktiverade ingangsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=borvardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

OBS. Med funktionstangent F1 s& vaxlar man mellan offline och online.
Foljande menvyer &r tillgéngliga frAn denna meny.

F2 TRIMMA (Meny 11) (endast tillgdnglig med systemet offline)

F3 KALIBRERING (Meny 12) (endast tillganglig med systemet offline)
F4 KALIBRERINGSPARAMETRAR (Meny 13)

F5 BALANSERA (Meny 14)

F6 VENTILTEST (Meny 15) (endast tillganglig med systemet offline)

For att kunna aterga till Meny 1, SYSTEMSTATUS maéste systemet séttas i online.




Meny 11, TRIMMA (offline)
Denna meny visas nar F2 valjs i Meny 10, UPPSTART.

[ ] servoTERM, Nobel Weighing Systems [ ] 4]
Arkiv Fénster Kommunikation Teckenstoriek Sprék  Overféringar  Info

Terminalfénster

OFFLINE INSTALLNING SERVOTRIMNING

Servo 1:
Parameternamn: [Namn]
Parametervirde: [Varde (enhet)]

Rorelsegenerator: Av

Pos: 185.55 mm Bl: 20.00 mm B2: 120.00 mm T: 30 s

[P4 dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]

[P4& denna rad visas vilka digitala ingangsfunkt. som &r aktiverade. Se not.1l]

Fl=Rgen pa/av F3=Ndsta param F5=Steg + F7=Rgen param
F2=Servo 1/2 F4=Fdreg param F6=Steg - F8=Aterga

Not.1: Aktiverade ingangsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=borvéardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Funktion:

Funktionen anvands for att stélla in vissa servoparametrar samt parametrar for en
rérelsegenerator. Varden kan inte andras och rérelsegeneratorn kan inte aktiveras om
ingdng PFr (positionsfrysning) eller SSt (styrt stopp) &r aktiverad.

D4 rérelsegeneratorn startas sker en forflyttning fram och tillbaka mellan position

B1 och B2 och samtidigt ges méjlighet till &ndringar av ett flertal servoparametrar.

Tangent F1 anvands for att vaxelvis sl& pd och av rorelsegeneratorn, vilket anges med
P&/Av i menyn.

Tangent F2 anvands for att valja Servo 1 eller Servo 2. Valet visas i menyn.

Med tangenterna F3 eller | och F4 eller T stegar man "framat” resp. "bakat” bland
tillgangliga parametrar.

Med tangenterna F5 eller — och F6 eller <« kan man 6ka eller minska parameter-
varden med hjalp av foérvalda vérden eller i steqg om 1 dB. Olika texter fér tangent-erna
visas i de tva fallen.

Parametervarden kan dven matas in "direkt”. Om ett felaktigt parametervarde matats in
visas ett felmeddelande.

Tangent F7 anvands for att skifta till en meny for instéllning av rérelsegeneratorns

parametrar.
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F1 Rorelsegeneratorn pé/av
Startar rérelsegeneratorn genom att vaxelvis stalla ut bérvarde = B1 eller B2

och vénta tiden T.

F2 Servo 1/2
Val av vilket servo som skall intrimmas. Véaxlar mellan Servo 1 och Servo 2.

F3 () Nasta parameter
Véxlar till ndstkommande parameternamn i den parameterlista som géller.

Accelerationsstyrning,

Positiv accelerationsbegransning,
Negativ accelerationsbegransning,
Positiv hastighet

Negativ hastighet
Proportionell forstarkning,

Knavarde

Knafaktor
Integrationsfonster
Integrationsfaktor
Integrationsférdréjning,
Positiv integrationsgréns,
Negativ integrationsgrans,

F4 (1) Féregéende parameter
Véxlar till foregdende parameternamn i den parameterlista som galler.

(F5 (=) Nasta varde, alt. Steg+)

Vaxlar till ndstkommande alternativ till varde (val) nar det finns diskreta varden (val) for

parametern eller stegar upp parametern 1 dB.
Visas endast nar andring &r tillaten.

(F6 («) Foregdende varde, alt. Steg-)

Véxlar till foregdende alternativ till varde (val) nar det finns diskreta varden (val) fér

parametern eller stegar ned parametern med 1 dB.
Visas endast nar andring &r tillaten.

F7 Rorelsegeneratorparametrar
Byter till meny for instélining av rérelsegeneratorns tva bérvarden och tiden.
Se nasta sida.

F8 Aterga
Atervand till hégre nivas meny "Meny 10, UPPSTART (online/offline)”.




Meny for installning av rérelsegeneratorns parametrar.

[ ] servoTERM, Nobel Weighing Systems [ ] 4
Arkiv Eénster Kommunikation Teckenstoriek Sprak  OQverféringar  Info

Terminalfénster

OFFLINE INSTALLNING SERVOTRIMNING

Servo 1:
Rorelsegen., parameternamn: [Namn]
Rérelsegen. parametervidrde: [Varde (enhet)]

[P4 dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]

[P& denna rad visas vilka digitala ingéngsfunkt. som &r aktiverade. Se not.1l]

F3=N&sta param
F4=Fdreg param F8=Aterga

Not.1: Aktiverade ingangsfunktioner for S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=borvéardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Funktionen anvands fér att stélla in rérelsegeneratorns parametrar.

Om Trimning skall anvandas tillsammans med Matuttagfunktionen sa kan det
vara lampligt att anvanda tva borvarden som ligger i centrum av cylindern
och inte for langt fr&n varandra (5 - 10 mm).

Parametern Tidsférdréjning anger tiden mellan skifte av bérvarde. Vid korta
tidsférdréjningar och stora borvardesférandringar kan det innebéra att servot
inte hinner med hela forflyttningen.

F3 ({) Nasta parameter
Vaxlar till ndstkommande parameternamn i parameterlistan.

Foljande parameternamn finns:

Parameternamn: Borvarde 1
Féljande omrade finns: Negativ bérvardesqgrans till
Positiv bérvardesgréns.

Parameternamn: Bérvarde 2
Féljande omréde finns: Negativ bérvardesqgrans till
Positiv bérvardesgrans.

Parameternamn: Tidsfoérdrdjning
Féljande varden finns: 1-60s.

F4 (1) Foregdende parameter
Vaxlar till féregdende parameternamn i parameterlistan.

F8 Atergd
Atervénd till hégre nivds meny TRIMMA.
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Meny 12 KALIBRERING (offline)

Funktion:

Funktionen anvands vid positionskalibrering. Tre olika typer av positionskalibrering
kan utféras: Cylindervardeskalibrering (ingédngslage), Absolut tvApunktskalibrering
och Relativ tvapunktskalibrering. De parameternamn som stélls in &r Skalfaktor for
arvarde (gradient), Nollférskjutning grov och Nollférskjutning fin.

Val av kalibreringstyp gérs med tangent F1. Texten "Cylindervérde” visas endast om
Cylindervardeskalibrering ar vald.

Cylindervardeskalibrering

Cylindervardeskalibrering anvands nar den anvénda hydraulcylindern har ett uppmatt
cylindervéarde bifogat. Cylindervardet kan ligga mellan 5 och 13. Cylindervardet matas in|
pa angiven plats och microPOS 4 konverterar vardet till en Skalfaktor for arvarde. Vid
inmatning av cylindervarde utfér microPOS en addering av vardet i servoparametern
‘Nollférskjutning fin’ till ‘Nollférskjutning grov’ och darefter nollstalls ‘Noll-férskjutning fin’.
En justering av ‘Nollférskjutning grov’ kan nu genomféras for att ratt position skall
uppnas.

OBS! Cylindervardeskalibrering bor ej utféras nara andlagen (borvardesgranser).

Absolut tvapunktskalibrering

Absolut tvapunktskalibrering anvénds nar det finns en nollpositionsfixpunkt eller

en fixpunkt fér berékning av en nollpunkt. Det &r lampligt att nollpunkten ligger nagra
millimeter fran framre cylindergaveln. Man utgér sedan frdn denna punkt

vid méatning med langdskala.

Positionera forst kolven till utskjutet Iage, men ej s& langt ut att den stoéter mot cylinder-
gaveln, genom att mata in ett numeriskt Borvarde. Mét avstandet till fixpunkten och mata
det vid Position. Efter att forsta positionsvardet har matats in kommer Kalibreringsmeny P
upp pa skarmen (se nasta meny).
Positionera déarefter kolven till indraget l4ge, men ej sa langt in att den stéter mot cylinder
gaveln, genom att mata in ett numeriskt Borvarde 2 Mat avstandet till fixpunkten och maj
in det vid Position 2. Nar andra positionsvardet har matats in berdknar microPOS 4
‘Skalfaktorn for arvarde’ och utfér en addering av vardet i servoparametern ‘Nollférskjutring
fin’ till ‘Nollforskjutning grov’. ‘Nollférskjutning fin’ nollstalls varefter den férsta
kalibreringsmenyn kommer upp igen. De uppmatta och inmatade positionsvardena skall
ligga inom kolvens begransningsomrade.

n

[8)

Relativ tvapunktskalibrering

Relativ tvapunktskalibrering anvands nar det finns en valfri fixpunkt som man kan
utga frén vid matning med langdskala.

Positionera forst kolven till utskjutet Iage, men ej s langt ut att den stéter mot
cylindergaveln, genom att mata in ett numeriskt Bérvarde. Mat avstandet till
fixpunkten och mata in det vid Position. Efter att férsta positionsvardet har matats in
kommer Kalibreringsmeny 2 upp pa skarmen (se nésta meny).

Positionera déarefter kolven till indraget lage, men ej sd langt in att den stéter mot
cylindergaveln, genom att mata in ett numeriskt Bérvarde 2 Méat avstandet till
fixpunkten och mata in det vid Position. Nar andra positionsvardet har matats in
beraknar microPOS 4 ‘Skalfaktorn fér drvarde’ och den forsta kalibreringsmenyn
kommer upp igen.

Mata slutligen in ett lampligt numeriskt varde vid Nollférskjutning grov sa att kolven
kommer i rétt position.




Cylindervardeskalibrering Denna meny visas nar F3 véljs i Meny 10, UPPSTART.

[ ] servoTERM, Nobel Weighing Systems [ ] 4]

Arkiv Fénster Kommunikation Teckenstoriek Sprak Overféringar  Info

Terminalfénster

OFFLINE INSTALLNING POSITIONSKALIBRERING

Cylindervédrdeskalibrering

Servo 1

Cylindervérde: 8.207
Borvarde: 54.60 mm
Position: 54.62 mm
Nollférskjutning grov: 100.00 mm

[PA& dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]

[P& denna rad visas vilka digitala ingdngsfunkt. som &r aktiverade. Se not.l]

Fl=Kal. typ F3=N&sta rad
F2=Servo 1/2 F8=Aterga

Not.1: Aktiverade ing&ngsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=bérvardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

"Numeriska” varden skall matas in pa angivna platser. Inmatningen féregas vid behov av
radval med hjalp av tangent F3 eller {..

Vid "Bérvarde:" visas/inmatas borvardet fér aktuellt servo.

Vid "Position" visas det aktuella servots position. Har kan aven uppmatt position
(refererad till noll resp. godtycklig punkt) matas in vid tvapunktskalibrering. Efter
inmatning av ett varde visas en ny meny dar kalibreringspunkt 2 skall matas in.

Langst ner visas/inmatas den nollférskjutning som goér att dnskat nolléage erhélls.

Inga varden kan dndras om ingdng PFr (positionsfrysning) eller SSt (styrt stopp) ar
aktiverad.

"Numeriska” parametrar &ndras genom inmatning av siffror (plus eventuellt minustecken
och/eller decimalpunkt). Inmatningen avslutas med att Enter-tangenten trycks in.

Med hjélp av tangenten Esc kan en pagéende dndring/inmatning avbrytas.

| detta fall visas det aktuella parametervardet pa nytt.

Om ett felaktigt numeriskt parametervarde matats in visas ett felmeddelande.

F1 Kalibreringstyp

Vaxlar mellan de tillgdngliga kalibreringstyperna:
Cylindervéardeskalibrering, Absolut tvapunktskalibrering och
Relativ tvapunktskalibrering. Valet visas pé rad 4.

F2 Servo 1/2
Tangenten anvands for att vaxla mellan Servo 1 och Servo 2. Valet visas i menyn.

F3({) Nasta rad

Tangenten anvands for att véxla mellan olika rader i menyn.
Vid Cylinderkalibrering kan man véxla mellan raderna: Cylindervarde 1, Bérvarde 1 och
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Nollférskjutning grov.
Vid Absolut tvdpunktskalibrering och Relativ tvdpunktskalibrering kan man véxla mellan
raderna: Bérvarde, Position och Nollférskjutning grov.

F8 Atergd
Atervand till hégre nivas meny "Meny 10, UPPSTART (online/offline)”.

Absolut tv8punktskalibrering och Relativ tvdpunktskalibrering

Nedanstdende meny erhalls efter det att Position 1 matats in i en tvapunktskalibrering.

[ | servoTERM, Nobel Weighing Systems O]
Arkiv Eénster Kommunikaton Teckenstoriekk Spréak  Overféringar  Info

Terminalfénster

OFFLINE INSTALLNING POSITIONSKALIBRERING

Relativ (Absolut) tvapunktskalibrering (exempel)

Servo 1

Borvarde 2: 234.40 mm
Position 2: 234.42 mm
Nollfdérskjutning grov: 95.00 mm

[P4 dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]

[P4 denna rad visas vilka digitala ingdngsfunkt. som &r aktiverade. Se not.l]

F3=N&sta rad F5=Avbryt kalib

Not.1: Aktiverade ingangsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=bdrvardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Funktion:

Inmatning av kalibreringspunkt 2 vid tvépunktskalibreringar.

Val av rad och inmatning av varden gérs pd samma sétt som i den tidigare
beskrivna ‘Kalibreringsmeny 1.

Nar ett nytt varde p& Position 2 matats in och godkénts utfors kalibreringen

och Kalibreringsmeny 1 erhélls igen.

Tangent F5 anvénds for att avbryta kalibreringen och aterga till Kalibreringsmeny 1

utan &ndring.
F3 () Néasta rad

Tangenten anvands for att vaxla mellan raderna Borvarde 2 och Position 2.

F5 Avbryt kalibreringen
Atervand till fsreg&dende meny, (kalibreringsmeny 1), utan att utféra ndgon kalibrering.

F8 Atergd
Atervand till hégre nivas meny "Meny 10, UPPSTART (online/offline)’.




Meny 13, KALIBRERINGSPARAMETRAR

[ ] servoTERM, Nobel Weighing Systems [
Arkiv Eénster Kommunikation Teckenstorlek Sprék Overféringar  Info

Terminalfénster

KALIBRERINGSPARAMETRAR SERVO 1 SERVO 2
Skalfaktor fér &arvérde 0.32064 0.32064
Nollférskjutning grov 0.05 mm 0.02 mm
Nollférskjutning fin 0.05 mm 0.02 mm

[P4 dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]
[P4 denna rad visas vilka digitala ingéngsfunkt. som &r aktiverade. Se not.lf

(F7=Spara)
F8=Aterga

Denna meny visas nar F4 valjs i Meny 10, UPPSTART.

Not.1: Aktiverade ing&ngsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=boérvardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Parameternamn: Skalfaktor for arvarde
Det har ar en skalfaktor (gradient) som anvands internt fér att omvandla
spanningen frén cylinderpotentiometern till 100-dels mm. Vid val av cylinderlangd
erhalls ett grundvérde.
Denna parameter &ndras pa ett mera kontrollerat sétt i meny Kalibrering.

Féljande varden finns: 0,01000 - 1,95000.

Parameternamn: Nollférskjutning grov
Det har &r en parameter som anvands for att ange var det interna noll-laget
ligger. Vid val av cylinderlangd erhalls ett grundvérde.
Denna parameter dndras pa ett mera kontrollerat satt i meny Kalibrering.

Féljande omréde tillats: -1000.00 - 1000.00 mm.

Parameternamn: Nollférskjutning fin
Det har ar en parameter som anvands for att ange var det interna noll-laget
ligger. Vid val av cylinderlangd samt vid kalibrering nollstalls parametern.

Féljande omrade tillats: -100.00 - 100.00 mm.

F8 Atergd
Atervand till hégre nivas meny ” Meny 10, UPPSTART (online/offline)”.
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Meny 14, BALANSERING
Denna meny visas nar F5 valjs i Meny 10, UPPSTART.

[ ] servoTERM, Nobel Weighing Systems O]
Arkiv Fénster Kommunikation Teckenstorik Sprak Overféringar  Info

Terminalfénster

BALANSERING AV SERVOVENTIL

Servo 1
Ventilbalans: 0.00 %
Servofel: 0.01 mm

[PA dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]

[P4 denna rad visas vilka digitala ingdngsfunkt. som &r aktiverade. Se not.l]

F5=Steg +
F2=Servo 1/2 F6=Steg - F8=Atergd

Not.1: Aktiverade ingangsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFEr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=bdrvérdesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Funktion:

Balansering av servoventilen sker genom att signalen till ventilen justeras sé att
servofelet minimeras. Integrationen &r avstangd vid ventilbalansering. Ventilbalansvardet
kan inte &ndras om ingéng PFr (positionsfrysning) eller
SSt (styrt stopp) ar aktiverad.

Om ventilen har en mekanisk balanseringsanordning sé skall férst en mekanisk
balansering ske med ventilkontakten borttagen.

Att ventilen ar riktigt balanserad &r mycket viktigt for att fa ett val fungerande servo.
Ventilens balansering ar temperaturberoende och darfér skall justeringar utféras vid
normala driftférhallanden. For att minska den hysteres som vissa ventiltyper har sa skall
ditherfunktionen kopplas in fér dessa.

Tangent F2 anvands for att valja Servo 1 eller Servo 2. Valet visas i menyn.

Med tangenterna F5 eller — och F6 eller « kan man stega ventilbalansvérdet uppat
respektive nedat med steglangden 0,05 %.

Ventilbalansvérdet kan &ven matas in fran siffertangenterna.
Vardet skall ligga omkring 0 %
Foljande véarden finns: -100 - 100 %.

Av systemet uppmaitt avvikelse frén noll (servofelet) presenteras alltid i menyn.

Om ett felaktigt numeriskt parametervarde matats in visas ett felmeddelande.




F2 Servo 1/2
Tangenten anvands for att vaxla mellan Servo 1 och Servo 2.

E5 (—) Steg +

Stegar ventilbalansvardet uppat med 0,05 %, max = +100 %.

F6 (<) Steq -

Stegar ventilbalansvérdet nedat med -0,05 %, min = -100 %.

F8 Atergd
Atervand till hégre nivas meny ” Meny 10, UPPSTART (online/offline)”.
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Meny 15, VENTILTEST

Denna meny visas nar F6 valjs i Meny 10, UPPSTART eller nar
F2 véljs i Meny 16, TEST.

[ ] servoTERM, Nobel Weighing Systems [ ] 54
Arkiv Eénster Kommunikation Teckenstoriek Sprak Qverforingar  Info

Terminalfénster

OFFLINE TEST VENTILTEST
Servo 1:

Position: 123.50 mm
Strém: 0.00 %
Steg: 0.05 %

[P& dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]

[P4 denna rad visas vilka digitala ingangsfunkt. som &r aktiverade. Se not.1l]

F3=Nasta rad F5=Steg +
F2=Servo 1/2 F6=Steg - F8=Aterga

Not.1: Aktiverade ingangsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=bdrvardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Funktion:
Funktionen anvands for att manuellt I4gga ut en ventilsignal pa respektive servoutgang.
Med hjalp av den har menyn kan man kontrollera att anslutningen till hydraulcylindern &

ratt. Om en positiv signal stalls ut skall kolvstangen réra sig i positiv riktning och
positionsvardet skall da 6ka. Vid negativ signal skall kolvstdngen réra sig i negativ

riktning.

En friktionstest kan ocksa utféras. Minska_ventilsignalen_sa att kolven star stilla, 6ka
ventilsignalen I&ngsamt och kontrollera samtidig nar kolven borjar réra sig, notera
signalvardet (%). Styr ner ventilen sé att kolven stér stilla, minska (negativ)
ventilsignalen ldngsamt och kontrollera samtidig nér kolven borjar réra sig, notera
signalvardet (%). Skillnaden mellan de bada vardena &r ett matt pa friktionen och kan
vid en senare matning visa om friktionen har 6kat eller minskat i systemet.

Tangent F2 anvands for att vaxla mellan Servo 1 och Servo 2.

Med tangenterna F5 eller — och F6 eller « kan man stega signalvardet uppat resp.
nedat med den steglangd som anges vid "Steq:".

Inmatning av numeriska varden foregas vid behov av radval med tangent F3 eller 4.

Av systemet uppmaétt Position presenteras alltid i menyn.

Om ett felaktigt numeriskt varde matas in visas ett felmeddelande.




F2 Servo 1/2
Tangenten anvands for att vaxla mellan Servo 1 och Servo 2.

F3 () Nasta rad

Tangenten anvands for att véxla mellan olika rader i menyn.

Man kan véxla mellan raderna Ventilsignal och Steg.

F5 (=) Steg +

Addera vardet vid Steq till Ventilsignal.

F6 («) Steg -

Subtrahera vardet vid Steq fran Ventilsignal.

F8 Atergd
Atervand till hégre tidigare nivas meny "UPPSTART (online/offline)” eller "TEST”.
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Meny 16, TEST

Denna meny visas nar F6 véljis i Meny 1, SYSTEMSTATUS och systemet &r "upplast”
med lésenord..

|:| servoTERM, Nobel Weighing Systems LOlX]
Arkiv Foénster Kommunikaton Teckenstoriek Sprak  Overféringar  Info

Terminalfénster

TEST

VARNING: F1 - F3 &ppnar OFFLINE-funktioner

[P& denna rad visas vilka digitala ing&ngsfunkt. som &r aktiverade. Se not.1]

Fl=Man servo F3=Dig I/0
F2=Ventiltest F8=Aterga

Not.1: Aktiverade ingangsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=borvardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Funktion:
Med hjélp av funktionstangenterna F1 — F3 kan ett antal olika testfunktioner véljas. Vid
6vergdng till dessa funktioner vergar systemet i offline.

F1 Manuell servotest
Byter till Meny 17, MANUELL SERVOTEST dar nya bérvarden kan genereras.
Se Meny 17 for foérklaring.

F2 Ventiltest

Byter till Meny 15, VENTILTEST dar man kan lagga ut en signal till ventilen.

Nar man gar in i ventiltest bryts servoloopen och man évergar till ppen styrning.
Se Meny 15 for forklaring.

F3 Digital I/O-test
Byter till Meny18, DIGITAL I/O-TEST dar status for ingdngarna och utgdngarna visas

och dar utgangarna kan aktiveras och deaktiveras. Se Meny 18 for forklaring.

F8 Atergd
Atervand till hégre nivds meny SYSTEMSTATUS.




Meny 17, MANUELL SERVOTEST (offline)

Denna meny visas nar F1 valjs i Meny 16, TEST.

|:| servoTERM, Nobel Weighing Systems =[OX]
Arkiv Eénster Kommunikation Teckenstoriek Sprak  Overféringar  Info

Terminalfénster

OFFLINE TEST MANUELL SERVOTEST
Servo 1+2: sSl: sS2:
Position: 123.55 mm 123.55 mm
Borvarde: 123.58 mm 123.58 mm
Steg: 10.00 mm

[P4 dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]

[P4 denna rad visas vilka digitala ingdngsfunkt. som &r aktiverade. Se not.1]

Fl=Servo 142 F3=Ndsta rad F5=Steg +
F2=Servo 1/2 F6=Steg - F8=Aterga

Not.1: Aktiverade ingangsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=borvéardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Funktion:

Inmatning av ett Bérvarde for manuell positionering av servot. Om bdrvarden

som ar stdrre an Positiv borvardesgrans eller mindre dn Negativ borvardesgrans inmatas
sa kommer det upp ett felmeddelande. Bérvarden kan inte &ndras om ingéng PFr
(positionsfrysning) eller SSt (styrt stopp) ar aktiverad.

Tangent F1 anvands for att védlja positionering av Servo 1 och Servo 2 samtidigt och
med samma borvarde. En férandring i bérvarde for Servo 1 medfér att Servo 2 far
samma bérvarde som Servo 1.

Tangenten F2 anvands for att véalja positionering av ett servo samt att vaxla mellan
Servo 1 och Servo 2. D& tangent F2 &r vald visas endast information om valt servo.

Med tangenterna F5 eller — och F6 eller « kan man stega Borvardet uppét resp. nedéat
med den steglangd som anges vid Steq.

Inmatning av numeriska varden fér Steq och Bérvarde foéregas vid behov av radval med
hjalp av tangent F3 eller .

Av systemet uppmaétta positioner presenteras alltid i menyn.
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F1 Servo 1+2
Tangenten anvands fér att valja positionering av Servo 1 och Servo 2 samtidigt och

med samma boérvarde.

F2 Servo 1/2
Tangenten anvands for att vélja positionering av ett servo samt att vaxla mellan
Servo 1 och Servo 2.

F3 (1) Nasta rad

Tangenten anvands for att véxla mellan olika rader i menyn.

Man kan véxla mellan raderna fér Borvarde och Steg.

E5 (—) Steqg +

Addera vardet vid Steq till boérvardet.

F6 («) Steg -

Subtrahera vardet vid Steq fran bérvardet.

F8 Aterga
Atervand till hégre nivas "Meny 16, TEST".




Meny 18, DIGITAL I/O-TEST (offline)
Denna meny visas nar F3 valjs i Meny 16, TEST.

[ ] servoTERM, Nobel Weighing Systems ]
Arkiv Fénster Kommunikation Teckenstorek Sprak Overforingar  Info

Terminalfénster

OFFLINE TEST DIGITAL I/O-TEST

Ingangar: 1H 2 H 3L 4 H 5L
Rel&autgangar: 1L 2 H 3 H 4 L 5L
(Ingangar: H=Insignal hég, L=Insignal lag)
(Reldutgéngar: H=Reld aktiverat, L=Reld EJ aktiverat)

[P4 dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]

[P& denna rad visas vilka digitala ingangsfunkt. som &r aktiverade. Se not.l]

Fl=vixla relal F3=vVaxla reld3 F5=vaxla rela5
F2=Vaxla reli2 F4=Vixla relad F8=Atergd

Not.1: Aktiverade ing&ngsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=bérvardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Funktion:

Menyn anvands for att visa status for digitala ingadngar och relautgangar.
Ett "H” efter numret for in- eller utgangen betyder att insignalen &r hdg
eller att relautgdngen &r aktiv.

Ett "L betyder att insignalen ar lag eller att relautgangen ej ar aktiv.

Lag niva innebér att vald funktion for ingdngen aktiv.

Relautgangarna kan aktiveras och deaktiveras av operatéren med hjélp av
tangenterna F1 - F5 enligt nedanstdende uppstélining.

Samtidigt som status fér utgdngen véxlas skiftar ocksa statusindikeringen vid
aktuellt utgangsnummer mellan "H” och "L”".

F1 Vaxla relautgéng 1 F2 Vaxla relautgéng 2

Véaxlar lage pé utgéngsrela 1. Véaxlar lage pé utgéngsrela 2.

F3 Vaxla relautgéng 3 F4 Vaxla relautgéng 4

Véaxlar lage pa utgéngsrela 3. Véaxlar lage pa utgéngsrela 4.

F5 Vaxla relautgng 5 F8 Atergd

Véaxlar lage pé utgéngsrela 5. Atervand till hégre nivas "Meny 16, TEST”.
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Meny 19, BACKUP (online)

Denna meny visas nar F6 véljis i Meny 1, SYSTEMSTATUS och systemet &r "upplast”
med lésenord.

|:| servoTERM, Nobel Weighing Systems OlX]
Arkiv Fénster Kommunikation Teckenstoriek Sprak  Overféringar  Info

Terminalfnster

BACKUP

LAGRA INSTALLNINGSDATA PA FIL I DATOR (Backup)

Starta mottagning av instdllningsdata (Overfdringar,

Ta emot textfil..., v&lj en destination, skriv in ett
filnamn (.TXT) och v&lj SPARA). Vilj F1l (Lagra). Klicka pd
OK-knappen d& texten 'Fildverfdring klar' visas pd skdrmen.

ATERLAGRA INSTALLNINGSDATA FRAN FIL TILL microPOS (Restore)

Valj F2 (Aterlagra). Starta sédndning av instadllningsdata (Overféringar,
sand textfil..., v&lj en fil och sedan OPPNA). Klicka p& OK-knappen da
texten 'Fildverféring klar' visas, vdlj F3 (Ok) f8r att acceptera nya
instdllningsdata eller F4 (Avbryt) f8r att &ngra (nya data anvands EJ).
OBS! Systemet sitts i offline under dterlagring (restore)

[P4 dessa rader visas eventuella
felmeddelanden eller andra meddelanden ]

[P& denna rad visas vilka digitala ingdngsfunkt. som &r aktiverade. Se not.1]

Fl=Lagra
F2=Aterlagra F8=Aterga

Not.1: Aktiverade ingangsfunktioner fér S1 (servo 1) och S2 (servo 2):
PFr=positionsfrysning, SSt=styrt stopp, BFr=borvardesfrysning, STi=service till, HAv=hydraulik av.

Funktion:

| denna meny hanteras lagring (backup) och aterlagring (restore) av servo-
parametrar i dator. Instéllningsparametrar lagras i datorn som en ASCII-fil
med hjélp av terminalprogrammets fildverfoéringsfunktion.

Aterlagring av instéllningsparametrar gérs ocksd med hjélp av terminal-
programmets fildverféringsfunktion.

Lagring av instéllningsparametrar i datorn (backup)
o Valj Overforingar och sedan Ta emot textfil frdn terminalens meny.

o Valj destinationsbibliotek och ange ett filnamn (.TXT). Tryck sedan OK.
Nu visas fildverforingsinformation i ett separat fénster.

o Valj funktionsknapp Lagra (F1). Nu kommer antalet éverférda byte att visas
i det separata fonstret, och datat lagras i den valda filen.

o Nar dverféringen ar klar visas detta i en separat meddelanderuta.

Aterlagring av instéllningsparametrar till microPOS 4 (restore)
o Vilj funktionsknapp Aterlagra (F2).
o Valj Overféringar och sedan Sand textfil fran terminalens meny.

e Valj 6nskad fil. Tryck sedan "OK”. Nu visas fildverféringsinformation
i ett separat fonster.

[Formatted: Bullets and Numbering

[Formatted: Bullets and Numbering




o Nar fildverféringen &r klar visas detta i en separat meddelanderuta.
Tryck pd OK i denna ruta.

o Valj funktionsknapp Ok (F3) for att ta de nya parametrarna i drift, eller valj
funktionsknapp Avbryt (F4) for att &ngra (de gamla parametrarna atertas).

Vid val av Ok efter aterlagring av parameterdata gérs en kontroll av att data
ligger inom tilldtna grénser for resp. parameter. Om nagot data ligger utanfor
tillaten gréns ges ett felmeddelande och de gamla parametrarna atertas.

F1 Lagra
Data skickas fr&n microPOS 4 och lagras i férdefinierad textfil.

F2 Aterlagra
Sparade instéllningsparametrar aterlagras i microPOS 4.

(F3 OK)

Verkstaller Aterlagra (F2), se ovanstdende beskrivning.

(F4 Avbryt)

De gamla parametrarna atertas och microPOS 4 aterstartas.

F8 Atergd
Atervand till hdgre nivas meny "INSTALLNING (Offline)”.

D { Formatted: Bullets and Numbering
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5. Hydraulinstallation

5.1. Allméant

Hydraulsystemet ska dimensioneras for det tryck och fléde som systemet krdver. Om
stora fléden kravs under korta perioder kan systemet férses med en

ackumulator. Hydraulaggregatet ska forses med ett oljefilter och ett luftfilter till tanken,
detta ar sarskilt viktigt vid dammig miljo.

Det &r viktigt att oljan i systemet hélls vid en jaAmn temperatur:
Foérse aggregatet med en oljekylare om det finns risk for h6ga temperaturer.
Montera en varmare i tanken om det finns risk for l&ga temperaturer.

Frén hydraulaggregatet ansluts tryckledning (P) och tankledning (T) till servocylinderns
tryck- och tankanslutning f6r POS 100. Fo6r POS 50 goérs anslutningarna till
servoventilens adapterplatta och denna ansluts i sin tur till servocylindern med rér.

5.2. Spolning

Nya hydraulsystem eller system som har varit demonterade maste alltid spolas s att
oljan renas fran partiklar som annars kan sétta igen filter eller kanaler i servo-ventilen
och hydraulcylindern. Det finns alltid féroreningar efter montering och service i ett
hydraulsystem.

Ta bort servoventilen fran adapterplattan fére spolningen och placera den séarskilda
spolplattan pé dess plats. Fér POS 50 maste dessutom réren lossas vid anslutningarna
till hydraulcylindern och kopplas ihop, t.ex. med en hydraulslang.

Spolningen ska p&gé i 2-5 timmar med oljan vid driftstemperatur. Darefter kan
servoventilerna &ter monteras. Eventuellt igensatta filter ska bytas innan systemet satts

drift.
Se Tekniska Data for uppgift om filtreringsgrad.

Hydraulcylinder

Returolje-
filter

Luftfilter {@}

: [ Formatted: Bullets and Numbering




Tekniska Data - Hydraulsystem

Cylinderlangd 10 till 655 mm (langre slagléangd special enl. 6.k.)
Hydraulolja Typ 32

Viskositet 25 - 50 Cst vid normal driftstemperatur
Oljetemperatur <60 °C

Filtreringsgrad 6 um absolut

[ Formatted: Bullets and Numbering
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6. ldriftsattning

6.1. Allméant

Anslut PC'n till microPOS 4 enligt installationsanvisningarna i kapitel 3 fér
seriekommunikation, "Ethernet for Modbus-TCP” och/eller "RS-485 for Modbus-RTU”.

Vissa kontroller & gemensamma fér hela enheten men de flesta installningar gors for
varje servokanal. Protokollen, Bilaga 1 och 2, bor fyllas i vid idriftsattningen.

| microPOS 4 finns tva sétt att genomféra instéllningar/idriftséttning, "snabbinstélining’
som i de allra flesta fall ger ett bra resultat och "avancerad” installning som ger
fullsténdig tillgang till samtliga servoparametrar. En "avancerad” installning kan vara
nédvandig fér extremt snabba eller tunga maskiner.

6.2. Forberedelser

1. Kontrollera att systemet ar ratt anslutet m.a.p.elektronik och hydraulik.
Ryck latt i anslutna kablar for att kontrollera att de ar ordentligt monterade.

2. Kontrollera att hydraulanslutningarna ar riktigt gjorda och att hydraulsystemet &r
spolat innan servoventilen monteras. Ett otillrackligt spolat system minskar
livslangden péd hydraulkomponenterna.

3. Kontrollera att hydraulaggregatet ar avslaget.

4. Kontrollera att matningsspanningen ar ratt inkopplad.

5. Starta stromforsdrjningen: Anslut 24 V till microPOS 4.
Kontrollera att lysdioden pé fronten tands.

6. Starta terminalprogrammet i PC'n. Se kapitel 4 Installningar.

7. Kontrollera att SYSTEMSTATUS-menyn kommer fram.
Tryck pa tangenten Esc fér uppdatering av. menyn och for att komma uppét i
menytrddet om du inte &r i SYSTEMSTATUS.

8. Om "snabbinstallining” skall utféras, se under nasta rubrik.
Om "avancerad” instéllning skall utféras, folj instruktioner under rubriken ‘avancerad

installning’ pa nasta sida.

6.3. Snabbinstallning

| kapitel 4 under Meny 2, SNABBINSTALLNING stér att Iasa hur menyn
Snabbinstéllning anvandas. Vid dndring av cylinderlangd far vissa parametrar
automatiskt varden som ar anpassade till den valda cylinderlangden. Darefter
skrivs cylindervérdet in.

<
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6.4. Avancerad installning
Mekanisk balansering

Servoventil

1. Tag loss kontakten frn servoventilen.

2. Starta hydraulaggregatet och stall trycket s& |agt att maskindelar och verktyg inte kan
skadas.

3. Justera balanseringsskruven pé servoventilens képa sa att servocylindern stér stilla i
arbetsomrédet. (P4 vissa servoventiler sitter skruven pa annan plats.)

Kontroll av rorelseriktning

1. Stoppa hydraulaggregatet, anslut kontakten pd servoventilen och byt till
Meny 12, VENTILTEST.

2. Starta hydraulsystemet. Kolvstangen skall réra sig mot 6kande maétt nar ventilsignalen
Okas (blir mer positiv) och mot minskande métt nar ventilsignalen minskas (blir mer
negativ). Om inte rétt riktning erhalls méaste anslutningarna for aktuell servoventil
skiftas.

3. Nar ratt rorelseriktning har erhallits, kontrollera att positionsvardet dkar nar
kolvstangen ror sig mot 6kande matt och att den minskar nar kolvstangen rér sig mot
minskande matt.

Om inte rétt riktning erhalls maste anslutningarna till referensspanningen (+10V) och
0V _for aktuell lagesgivare skiftas om lagesgivaren ar av potentiometertyp.

For andra typer av givare med spanningsutgang sa skall parametern "Inverterad
arvardessignal” andras

4. Byt till Meny 11, MANUELL SERVOTEST. Positionera kolven i mittldge genom att
skriva in halva cylinderns métt.

5. Stall hydraultrycket till beréknat varde.

Elektrisk balansering
Vid balansering, byt till Meny 9, BALANSERING. Se kapitel 4 Installningar.

Kalibrering av position

Allméant

For att microPOS 4 skall positionera kolven i rétt IAge méste en kalibrering av
férstarkningen (gradienten) och férskjutningen (nollaget) utféras.

Kalibreringen skall géras vid installation av servosystemet och vid byte av lagesgivare
(cylinder). Det finns tre kalibreringsmoéjligheter:

Cylindervardeskalibrering (databladskalibrering). Servomodulen kalibreras med
hjalp av uppgifter fr&n servocylinderns datablad (forstarkningskalibrering).

Kalibrering med absolutlagesangivelse (absolutlageskalibrering). Systemet
kalibreras genom uppmatning av kolvens lage gentemot cylindern i tvd punkter.

Kalibrering med lagesdifferenser (relativ [ageskalibrering). Systemet
kalibreras genom uppmaétning av maskinlagen for tva borvarden.

Vid kalibrering, byt till Meny 10, KALIBRERING. Se kapitel 4 Instéllningar.

80



Cylindervérdeskalibrering

Om servocylindern &r fabrikskalibrerad finns_kalibreringsvardet méarkt pa cylindern
och angivet | separat datablad.

Denna kalibrering beréknar férstarkningen (gradienten) for servot.

Mata in kalibreringsvardet och servot &r kalibrerat.

En justering av nollaget kan nu utféras vid behov.

Kalibrering med absolutlagesangivelse

Om kalibreringsvardet for servocylindern inte ar kant kan en kalibrering utféras

genom att méata upp kolvlaget for vissa borvarden.

Denna kalibrering beréknar bade férstarkning (gradient) och forskjutning (nollpunkt) for

servot.
Byt till Meny, 10 KALIBRERING och valj Absolutkalibrering.

Kalibrering med relativ lagesangivelse

Om kalibreringsvardet for servocylindern inte ar kant kan en kalibrering utféras

genom att mata upp kolvlaget for vissa borvarden.

Denna kalibrering beréknar férstarkningen (gradienten) for servot.

Byt till Meny 10, KALIBRERING och valj Relativ kalibrering.

Efter kalibreringen kan justering av nolldget utféras vid behov.

Servofdrstarkning

Allmant
Servots insvangningsforlopp kan justeras i Meny 7, TRIMMA.

Med rorelsegeneratorn kan en fram och atergdende rorelse skapas for kolven, vilket

underlattar installningen av servoparametrarna. Se ocksé beskrivningen for

Matuttag dér instéllningar pé tva Testuttag kan utforas.

Normal instéllning
1.

Stéll Integrationsfaktorn = 0.

2.

Kontrollera insvangningen genom att andra bérvardet med stora steq:

. Kontrollera insvangningen genom att &ndra bérvardet med stora steg.

Oka eller minska den Proportionella férstarkningen till dess énskad insvéngning
erhalls.

. Kontrollera insvangningen genom att &ndra bérvardet med stora steq:

Justera sedan Knavardet till dess en tillrackligt mjuk inbromsning erhalls.

Oka Integrationsfaktorn till dess 6nskad insvéangning erhalls.

[ Formatted: Bullets and Numbering




82

Formatted: Bullets and Numbering




7. Underhall / Felstkning

7.1. Allméant

Systemet kraver underhall med jamna mellanrum fér en tillforlitlig funktion.

Se till att viktiga komponenter (t.ex. elektronikenhet, servoventil, servocylinder
och filter) finns i reserv, s& att utbyte kan géras snabbt.

Sand felaktiga komponenter till Nobel Weighing Systems for utbyte eller service.

7.2. Elektronikenhet

Allmant

Kontrollera:
Kablar och plintblock.
Matningsspéanningen 24 V (19 — 29 V).
Referensspanningen +10,0 V. Mat mellan t.ex. plint 1 och plint 4.
Positionen, d.v.s. att cylindern stannar i ratt lage.
Servots insvangning.

Byte av servoenhet microPOS 4

Figqur 7.1.

Vid byte av servoenhet maste ny instéllning av en del parametrar goras. Det &r en
fordel om instéallda parametrar i enheten finns dokumenterade sa att den nya
enheten kan instéllas i enlighet med den utbytta. Installningar som endast ndmns i

foljande instruktioner aterfinns i féregdende kapitel, Idriftsattning.

1 Bryt matningsspanningen till enheten.

2 Lossa alla delbara plintblock.

3. Tag loss och byt servoenheten.

4. Montera alla byglar lika som pa den utbytta enheten.
Montera alla delbara plintblock.

Fortsatt enligt kapitel 6 Idriftsattning.

5.
6.

.+ Analogutgangar - Lagesgivare Nolljustering  Lysdlod
oo

| 902009020900 [ [0%2030 (6002433

[Sevnooodcacve N secoe L 0na sl
zsg o ikl
%" Reldutgangar COM.1 COM.2  Digitalingangar
3

Figur 7.1 De delbara plintblockens och byglarnas placering pa servoenheten.
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7.3. Mekanik

Kontrollera servocylinderns infastningar med avseende pé glapp och skador.

Smérj och rengér gejdrar och glidytor regelbundet sé att all friktion reduceras s& mycket
som mojligt.

7 4 HVd rau | SVStem « [Formatted: Bullets and Numbering

Allmént

Figur 7.2.

Renlighet har stor inverkan pa hydraulsystemets tillforlitlighet och livslangd.
Driftstérningar och slitage beror ofta pa féroreningar som transporterats av oljan och
fastnat i komponenter. Var darfér noggrann vid byte av komponenter eller pafylining
av olja. Foéroreningar kan t.ex. komma in via cylindrars kolvstanger, via oljetankens
luftfilter om detta &r daligt, vid service och filterbyte eller vid pafylining av olja.

Instéllningar som endast namns i féljande instruktioner aterfinns i
kapitel 6, Idriftsattning.

Kontrollera trycket och jamfér med protokollet frén idriftséttningen.

Lokalisera och atgarda eventuella lackor.

Hall rent runt systemets kritiska delar, t.ex. kolvstanger och luftintag.

Kontrollera oljenivan och fyll p& vid behov.

Kontrollera oljans kvalitet. Prover kan skickas till oljeleverantéren for analys.

Kontrollera oljefiltrens indikeringar med en veckas mellanrum. Om indikeringar inte finns
bor filtren bytas med intervall enligt erfarenhet.

Hydraulcylinder

|
p—
m o >< Servoventil

P (tryck) T (tank)

H
H

Oljefilter-
E;
Manometer
= Returolje-
filter
Elmotor
Pump 2 Luftfilter
Q
‘ Tank ‘

Figur 7.2 Exempel pa hydraulsystem.
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Byte av servoventil

Koppla bort 24 V-matningen fr&n microPOS 4.

Stoppa hydraulaggregatet.

Gor rent frdn smuts och damm runt servoventilen och byt den.

Starta hydraulaggregatet.

Balansera servoventilen mekaniskt.

R S R A

Anslut 24 V-matningen till microPOS 4 igen.

Byte av servocylinder

Koppla bort 24 V-matningen frdn microPOS 4.

Stoppa hydraulaggregatet.

Gor rent frdn damm och smuts och byt servocylindern.

Starta hydraulaggregatet.

Kontrollera servoventilens balansering.

Anslut 24 V-matningen till microPOS 4 igen.

A S ol (A A

Justera kalibreringen av servot enligt kapitel 6 Idrifttagning,

avsnitt Kalibrering av position.

Byte av filter i hydraulsystemet

1.

Stoppa hydraulaggregatet.

2.

Gor rent frdn smuts och damm runt oljefiltret och byt filtret.

3.

Starta hydraulaggregatet.

Kontakt pa
lagesgivare

Servoventil Nolljustering

Kontakt p&
servoventil

T

|-

I

Lagesgivare Kolvtatning Cylinder

Kolvstang

Figur 7.3 Hydraulcylinderns delar.
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Servocylindern stér i ett &ndlage

Kontrollera:
Matningsspanningen +24V (19 - 29 V).
Referensspanningen +10,0 V. Mét mellan plint 1 och plint 4.
Att inga mekaniska hinder finns.
Oljetrycket.

Tag loss kontakten fran servoventilen och justera den mekaniska balanseringen
sd att servocylindern rér sig. Om servocylindern inte ror sig nér balanseringen
justeras maste servoventilen bytas ut.

Anslut PC med Windowsprogram enligt kapitel 6 Idriftsattning.

Kontrollera:
Parameterlistan.
Ventiltest.
Manuell servostyrning.
Balans.

Cylindern svanger runt 6nskat matt

Kontrollera:
Oljetrycket, oljefiltret och friktionen.
Kablar med avseende pé skador.
Om det finns kraftkablar i narheten av elektroniken
som kan orsaka stérningar.

Anslut PC med Windowsprogram enligt kapitel 6 Idriftsattning.

Kontrollera:
Parameterlistan.
Trimma.

Om inte ovanstéende ger resultat:
Byt servoventil, servocylinder eller servoenhet i namnd ordning.

Felaktig lagesinstalining

Kontrollera:
Att inte mekaniska stopp eller glapp finns.
Att ratt borvarde kommer till systemet frén styrsystemet.

Anslut PC med Windowsprogram enligt kapitel 6 Idriftsattning.

Kontrollera:
Borvarde och position.
Parameterlistan.
Kalibrering (kalibreringsvardet och férskjutningen).

Om inte ovanstaende ger resultat:
Byt servoenhet.
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L&g hastighet vid omstéllning

Kontrollera:
Oljetrycket, oljefiltret och friktion.
Ventilutstyrningen,
servo 1: Méat spénningen mellan plint 19 och 20 (0 V),
servo 2: Mat spénningen mellan plint 21 och 22 (0 V),
(10 V motsvarar full utstyrning.)

Anslut PC med Windowsprogram enligt kapitel 6 Idriftsattning.

Kontrollera:
Borvéarde och position.
Servoparametrarna Proportionell forstarkning, Positiv hastighet
och Negativ hastighet.

Om inte ovanstdende ger resultat:
Byt servoventil.




88




Bilaga 1 Idrifttagningsprotokoll
hydraulsystem

Hydraulcylinder

|
o
m - >< Servoventil

P (tryck) T (tank)

Oljefilter J
E;
Manometer
r—1 Returolje-
filter
Elmotor
Pump 4 Luftfilter —
‘ Tank ‘

Komponenter
TIYCK: ettt Bar / MPa
{1 S P P PP PP PP P PP PP PP PPP PP PPPPPPPIR
P UMD e eaees
SEIVOVENEIL: 1ottt
SEIVOCYIINAET: ..ttt ettt e e et et e et eeae e e s e seiieiees
Friktionstest
Ventilsignal nar kolven bdérjar réra sig inicylindern:........coooevvvevvveeenenen. %
Ventilsignal nar kolven boérjar réra sig ut ur cylindern: .........occccvvveeeene.... %

Friktionstestet utfors i Meny 12, VENTILTEST.

Bilaga

Hydraulsyster
Protokoll frén idriftsattnin
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Bilaga 2 Idrifttagningsprotokoll

elektronik
MICroPOS 4 Progr.Version ..........ccccccceceeeieiiiieeiiieeeenes Nobel Weighing Systems
KUNd .oooeeeiieiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieciiici Serenr. cooeeeeeieiiiiiiiiieene
HydraultryCk .......ocoovvvieviviiiiiiiiiiiiiiiiiiiiienn Datum ..ocveeeiiiiiiiiiiiiiens

Installningar fran frontpanel

Sprék (standard: Svenska)
Displaykontrast (std.: 4)
Sékerhetslas (std.: Frén)

Losenord (std.: 193 7)
Instrum.adress (std.: 1)

COMa1.: Overf.hast. (std.: 9600)
COM1.: Dataformat (std.: 8-ingen-1)
COM2: Overf.hast. (std.: 9600)
COM2: Dataformat (std.: 8-ingen-1)
Externt 10 (Alltid AV)

|P-adress

Natmask

Gateway adress

Byglingar

Ledningsavslutning, Terminal-kommunikation Se kapitel 3 Installation.
4-trad [ ] Byglar p& P1, P2 ochP3

Ledningsavslutning, Modbus Se kapitel 3 Installation.
Ejinkopplad [ ] Inga byglar p& P4, P5 och P6

Inkopplad, 2-trad [ ] Ingen bygel pa P4. Byglar pd P5 och P6
Inkopplad, 4-trad [1] Byglar p& P4, P5 och P6

Ventilstrom 1

20 mA ventilspole [1] Bygel p& P11 ndrmast panelen
50 mA ventilspole [ ] Ingen bygel p&d P11

100 mA ventilspole [ ] Bygel p& P11 langst fr&n panelen

Ventilstrom 2

20 mA ventilspole [ 1] Bygel p& P12 i narmast panelen
50 mA ventilspole [ ] Ingen bygel pa P12

100 mA ventilspole [ ] Bygel p& P12 langst fr&n panelen

Bilaga 2
microPOS 4.

Protokoll frén idriftséttning.




Installningar frdn PC med terminalprogram

Snabbinstallning Standard Servo 1 Servo 2
Cylinderlangd 200mm i,
Cylindervéarde 8208 i,
Nollférskjutning fin 0,00 MM i e
Proportionell férstérkning 130 i
Integrationsfaktor 2,0000/s i,
Knavarde 300,00 MM i e
Positiv hastighet 200mMm/S e
Negativ hastighet 200mMm/S e
Accelerationsstyrning Till e,
Ovriga servo-parametrar, se foljande sidor.
Gemensamma parametrar
Sprék (standard = Svenska) Svenska, Engelska.
Extern bérv.kélla (standard = Modbus) Ingen, Modbus.
Servo 1 installerat (standard = Ja) Ja, Nej.
Servo 2 installerat (standard = Ja) Ja, Nej.
Digital ingng 1 Oanvand,
(standard = Oanvand)  Positionsfrysning, servo 1, servo 2, servo 1+2.
Styrt stopp, servo 1, servo 2, servo 1+2.
Service till, servo 1, servo 2, servo 1+2.
Borvardesfrysning,  servo 1, servo 2, servo 1+2.
Hydraulik av, servo 1+2.
Digital ingéng 2 Oanvand,
(standard = Oanvand)  Positionsfrysning, servo 1, servo 2, servo 1+2.
Styrt stopp, servo 1, servo 2, servo 1+2.
Service till, servo 1, servo 2, servo 1+2.
Borvardesfrysning,  servo 1, servo 2, servo 1+2.
Hydraulik av, servo 1+2.
Digital ingang 3 Oanvand,
(standard = Oanvand)  Positionsfrysning, servo 1, servo 2, servo 1+2.
Styrt stopp, servo 1, servo 2, servo 1+2.
Service till, servo 1, servo 2, servo 1+2.
Borvardesfrysning,  servo 1, servo 2, servo 1+2.
Hydraulik av, servo 1+2.
Digital ingang 4 Oanvand,
(standard = Oanvand)  Positionsfrysning, servo 1, servo 2, servo 1+2.
Styrt stopp, servo 1, servo 2, servo 1+2.
Service till, servo 1, servo 2, servo 1+2.
Borvardesfrysning,  servo 1, servo 2, servo 1+2.
Hydraulik av, servo 1+2.
Digital ingéng 5 Oanvand,
(standard = Oanvand)  Positionsfrysning, servo 1, servo 2, servo 1+2.
Styrt stopp, servo 1, servo 2, servo 1+2.
Service till, servo 1, servo 2, servo 1+2.
Borvardesfrysning,  servo 1, servo 2, servo 1+2.
Hydraulik av, servo 1+2.
Bilaga 2
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Reldautgang 1 Oanvand

(standard = | pos. servo 2) | position: servol, servo?2, servo 1+2.
Status: servol, servo2, servo 1+2.
Feltillstand: servo 1+2.

Reldautgang 2 Oanvand

(standard = | pos. servo 2) | position: servol, servo?2, servo1+2.
Status: servol, servo2, servo 1+2.
Feltillstand: servo 1+2.

Reldautgang 3 Oanvand

(standard = Oanvéand) | position: servol, servo?2, servo 1+2.
Status: servol, servo2, servo 1+2.
Feltillstand: servo 1+2.

Reldutgang 4 Oanvand

(standard = Oanvéand) | position: servol, servo?2, servo 1+2.
Status: servol, servo2, servo 1+2.
Feltillstand: servo 1+2.

Reldutgang 5 Oanvand

(standard = Oanvéand) | position: servol, servo?2, servo1+2.
Status: servol, servo2, servo1+2.
Feltillstand: servo 1+2.

Bilaga 2
microPOS 4.
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Individuella parametrar _ Standard

Servo 1 Servo 2

(Servo 1 = Servo 2)

Cylinderlangd 200 mm
Inverterad arvardessignal Nej
Accelerationsstyrning Till

Positiv accelerationsbegransning 400,0 mm/s?

Negativ accelerationsbegréansning 400,0 mm/s?

Positiv hastighet 200 mm/s
Negativ hastighet 200 mm/s
Positiv bérvardesgréans 195,00 mm
Negativ borvardesgrans 0,00 mm
Skalfaktor for arvarde 0,32064
Nollférskjutning grov 97,45 mm
Nollférskjutning fin 0,00 mm
Proportionell forstérkning 1,30
Knévérde 300,00 mm
Knéfaktor 2
|-aktivering Borv. - Arv.
Integrationsfénster 3,00 mm
Integrationsfaktor 2,0000 /s
Integrationsférdréjning 50 ms
Positiv integrationsgrans 10,00 %
Negativ integrationsgrans 10,00 %
Ventilbalans 0,00 %
Ditheramplitud 4%
Ditherfrekvens 250 Hz

| positionsfénster 0,50 mm
Servicesignal 10%
Servostatus Till

Extern nolljustering Oanvand

Bilaga 2
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Servoenhet microPOS 4

Positionsstyrning

Modbus TCP |«

Display

oooo

A

\ 4

PROCESSOR BLOCK

cru D T

> Ethernet

t 1

Modbus RTU |«

TERMINAL

_> 5 RELA-
SERIE COM. 2 ¢ UTGANGAR
RS 485, 2- eller 4-trad
5 OPTO-
SERIE COM. 1 ——
INGANGAR
RS 485 , 4trad <

SPANNINGS- —*|
INGANGAR ||

A/D-BLOCK

4 INPUTS < >

24VDC

D/A-BLOCK

Ventilutgéng|
STROM och
SPANNING

Testutganga
SPANNING

Intern DC-matning

SPANNINGS- L’

MATNING

MATNING
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+10V REF,
UTGANG

+ REF
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Declaration of Conformity’

Declaration of Conformity

We Vishay Nobel AB
Box 423, S-691 27 KARLSKOGA
SWEDEN

declare under our sole responsibility that the product

Servo unit microPOS 4

to which this declaration relates is in conformity with the
following standards or other normative documents.

The essential requirements in the EMC Directive 89/336/EEC
with amend. 92/31/EEC and 93/68/EEC.

EN 61 326:1997, EN 61 328 A2:2001

The product is supplied by 24 VDC and is therefore not covered by
the requirements in the Low Voltage Directive 73 EEC.

KARLSKOGA Nov. 8 2004 ... 7 YNJ . N

Bilagal4
(Declaration of Conformity.
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