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1 Allgemein

Der DTM - Device Type Manager - ist Basis des FDT- Konzeptes, eine Komponente,
die der Hersteller des intelligenten Feldgerétes beistellt.

Der DTM kennt alle Regeln des Gerates, enthélt alle Anwenderdialoge, Ubernimmt
Gerédtekonfiguration und Diagnose und generiert die geratespezifische
Dokumentation.

Die Erweiterung um neue Feldgeréte ist jederzeit mdglich, da die entsprechenden
DTM problemlos nachgeladen werden kdnnen.

2 DTM starten

P SMART YISION (VDI/¥DE 2187) / HARTI60

Projekt  Gerdt  Optionen  Ende  Hilfe

| Frojekt [F2] I| b aratar [F3] ” Diagnoze [F4]

HART9600 {CONTRAL): [C:\PROGRAM FILES®

@ Host: 1B PC

[ COM 1: HART 9600
Famr
- -/ -t
[0l COM 2 HART 95 Verbinden

LO [0] - -+- Trennen

Eearbeiten

- klicken mit der rechten Maustaste auf den betreffenden Antrieb und wahlen Sie
,Mehr®; dies initialisiert den DTM

- klicken mit der rechten Maustaste auf den betreffenden Antrieb und wéhlen Sie ,,Be-
arbeiten”. Danach 6ffnet sich ein zweites Fenster mit den geratespezifischen Konfi-
gurier- und Parametrierdialogen

3 Datei

3.1 Offnen

L&dt einen gespeicherten Datensatz vom Datentréger in die Oberflache

3.2 Speichern

Speichert den Inhalt aller Offline Fenster auf dem Datentrager.

3.3 Speichern unter

Speichert den Inhalt aller Offline-Fenster unter zu definierendem Pfad und Dateinamen
auf dem Datentrager.

3.4 Beenden

SchlieBt das aktuelle Hauptfenster
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4 Bearbeiten

4.1 Kopieren

Kopiert die mit dem Mauscursor markierten Fensterinhalte in die Windows
Zwischenablage.

4.2 Einfugen

Flgt Inhalt der Windows Zwischenablage ein.

5 Gerat

5.1 Verbinden

Aufbau einer Kommunikationsverbindung zum angeschlossenen Gerat. Der
Verbindungsaufbau kann tber den Menilpunkt im Pulldownmeni erfolgen oder auch
Uber einen Mausklick auf das Symbol.

Nach erfolgreichem Verbindungsaufbau erscheint eine Abfrage, ob die Daten aus dem
Gerdt geladen werden sollen. Wéahlen Sie ,Ja“ um alle Parameter des
angeschlossenen Gerates in die Bedienoberfliche zu laden. Werden anschliessend
weitere Fenster gedffnet (z. B. <Konfigurieren>, <Betrieb>) erscheinen die aktuellen
Geratedaten unmittelbar in den jeweiligen Feldern.

Wurde ,Nein“ gewdhlt, erscheinen beim erstmaligen Aufruf der folgenden Fenster
entweder Defaultdaten oder Daten eines vorher angeschlossenen Gerates. Diese
Daten stehen in keinerlei Zusamenhang mit dem aktuell angeschlossenen Gerét.

5.2 Trennen

Trennen einer Kommunikationsverbindung vom angeschlossenen Gerat. Die Trennung
kann Uber den MenUpunkt im Pulldownment erfolgen oder auch Uber einen Mausklick
auf das Symbol.

5.3 Daten vom Gerat laden

Wurden unmittelbar nach dem Verbindungsaufbau die Daten nicht vom Geréat geladen,
kénnen Uber diesen Menlpunkt oder das Symbol die im angeschlossenen Antrieb
gespeicherten Daten in die Bedienoberflache geladen werden.

5.4 Daten im Gerat speichern

Speichert die im aktiven Fenster dargestellten Werte im Geréat. Sollen die Parameter
aller Fenster im Geréat gespeichert werden, darf bei Aufrufen der Funktion <Daten im
Gerat speichert> kein Fenster des DTM gedffnet sein.

5.5 Reset

Eine bestehende Verbindung zum Gerat wird unterbrochen und die Elektronik fuhrt
einen Neustart des Prozessors aus. Anschliessend muB eine neue
Kommunikationsverbindung hergestellt werden.

5.6 Werkseinstellungen laden

Bei Auslieferung werden die Einstellparameter in einem sicheren, vom Anwender nicht
editierbaren Speicher abgelegt. Wurden die aktuellen Geratedaten (z. B. irrtiimlich)
verstellt, kdnnen sie von hier wieder in das Gerat geladen werden, wodurch der
Antrieb wieder in seinen Auslieferungszustand versetzt wird.



5.7 Identifikation

-  Kommunikationsname

Frei wahlbarer Name mit max. 32 Zeichen; dieser Name erscheint auch im
Projektbaum.

- HART Identifikationsnummer
Von der HART User Group festgelegter, gerdtespezifischer Code.

6 Anzeige

6.1 Protokoll

Diese  Funktion ermdglicht es, wéahrend des Betriebes verschiedene
Antriebsparameter zu protokollieren. Die Daten kénnen in der Bedienoberflache
angezeigt, aber auch als Datei gespeichert und so archiviert werden. Gespeicherte
Dateien kénnen weiterhin in andere Anwendungen (z. B. MS Excel) geladen und fir
eine grafische Darstellung aufbereitet werden.

6.1.1 Anzeige

m Protokoll

Anzeige I Optionen |

Anlagenkennzeichen Stellgerat IMW'-.,-'M_E

Typenbezeichnung ILMEEED,&N PaLze
Sollwertbereich I? 17 ma Speichern

Aufz.anfang (27 01,2004 11:12:53  Aufz.ende |Iéiuft Irteryall 1
Lelt EEHI:EEP;TW Hztci:enz Proz. [stwert [ Proz. Saollwert | Gerate Status
11:13:54 365 °C O0Hz N0x 0.0 % ak.
11:13:55 36,5 °C O0Hz N0 ~F00% ak.
11:13:56 6.5 °C 00H:z 31.0 % 0.0 % Ok
11:1357 365 °C O0Hz N0x 0.0 % ak.
11:13:58 36,5 °C O0Hz N0 ~F00% ak.

Im oberen Bereich dieser Karteikarte werden die Basisdaten

- Anlagenkennzeichen des Stellgerates,
- Typenbezeichnung,
- Sollwertbereich (eingestellter Sollwertbereich)

des zu protokollierenden Antriebs angezeigt. Weitere Textfelder geben Auskunft Gber
die Anfangs- und Endzeit des Protokolls sowie Uber die unter ,,Optionen” eingestellte
Abtastrate (Intervall).

Mit einem Mausklick auf den ,Start“ Button beginnt die Protokollierung. Die
Standarddarstellung der Werte erfolgt tabellarisch. Zusatzlich zu den ausgewé&hlten
Parametern werden in der &uBeren linken Spalte auch der jeweilige Zeitpunkt der
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Abtastung sowie in der &uBeren rechten Spalte der zugehdrige Geratestatus
angezeigt.

Der ,Pause” Button dient zur Unterbrechung der Protokollfunktion. Die Unterbrechung
wird auch im Textfeld ,,Aufz. Ende“ angezeigt. Soll eine unterbrochene Protokollierung
fortgefiihrt werden, klicken Sie bitte erneut auf den ,Start“ Button. Uber den ,,Stop“
Button wird eine laufende oder unterbrochene Protokollierung beendet.

Nach AbschluB des Protokollvorgangs kénnen die gewonnenen Messwerte ber den
~Speichern“ Button in einem beliebigen Zielverzeichnis zur weiteren Auswertung oder
Archivierung gespeichert werden. Die gespeicherte Datei tragt die Endung *.log.

6.1.2 Optionen

6.1.2.1 Messwert 1 ... Messwert 4

Hier kdnnen Uber jeweils eine Combobox 4 Parameter zur Protokollierung ausgewéahlt
werden. Die Auswahl kann aus folgenden Parametern getroffen werden:

- Getriebetemperatur

- Elektronik Temperatur
- Positionierabweichung
- Motorfrequenz

- Analoger Istwert

- Proz. Istwert

- Analoger Sollwert

- Proz. Sollwert

6.1.2.2 Intervall
- In diesem Textfeld wird die Abtastrate eingetragen. Mdglich sind Werte zwischen

1 .... 3600 Sekunden.
7 Bedienen

7.1 Positionierer

Im Funktionsblock ,Modus“ kann Uber jeweils einen Radiobutton zwischen den
Betriebsarten ,,Manuell® und ,Automatik® gewahlt werden. Fir den Automatikbetrieb
ist es jedoch noch zusétzlich erforderlich, daB auf dem Hardwareeingang (BE1) ein
High-Signal geschaltet ist. Antriebe flir das Kommunikationsprotokoll PROFIBUS DP
verfahren immer entsprechend dem digitalen Sollwert ohne Umschaltmdéglichkeit auf
MAN.

Eine Umschaltung wird nach einer Verzégerung von ca. 2 sec. in der Elektronik aktiv
und wird durch einen kurzen Hinweis angezeigt.

Im Modus ,Manuell“ kann der gewilnscht Stellungssollwert entweder in das
zugehorige Textfeld eingetragen werden oder er wird Uber Mausklicken auf die
Richtungsbutton (<< oder >>) in 1% Schritten angewdahlt. Diese Bedienelemente
befinden sich im Funktionsblock ,Stellungs-Sollwert MAN*.

Der Stellungsistwert AUT wird im gleichnamigen Funktionsblock in jeweils einem
Textfeld in % und mA angezeigt.

Die Anzeige des Stellungsistwertes erfolgt grafisch Uber eine Laufbalkenanzeige (%)
sowie in jeweils einem Textfeld in % und mA.

Die Stellungsabweichung wird grafisch iber eine Laufbalkenanzeige (jeweils max. +/-
10%) sowie in einem Textfeld (0 ... 100%) dargestellt.

Im scrollbaren Fenster ,,Status” wird der aktuelle Geratestatus mit Informationen tber
z. B. bestehende Alarme und Stdérungen dargestellt.

Weiterhin werden der eingestellte Bereich fiir jeweils Soll / Istwert angezeigt.

Verlassen Sie das Fenster in einem anderen Status als zum Zeitpunkt des Offnens,
erfolgt ein kurzer Hinweis.



7.2 Regler

Die Darstellung dieses Fensters erfordert eine vorherige Aktivierung (<Konfigurieren>
<Regler>) des in Contrac integrierten Reglers. 2 Laufbalken zeigen jeweils den
aktuellen ProzeB-Istwert und die aktuelle Regelabweichung an. Der aktivierte Regler
wird im unteren rechten Statusfenster bestatigt.

8 Diagnose

8.1 Status

Sechs nicht editierbare Textfelder geben Auskunft Uber den allgemeinen Geratestatus.

8.2 Alarme / Stérungen

Alarme informieren Uber einen Betriebszustand, der bei Fortbestehen den Ausfall des
Gerates in absehbarer Zeit wahrscheinlich macht. Das Gerat bleibt in Funktion.

Andern sich die Bedingungen und nimmt das Gerat wieder einen
bestimmungsgemaBen Betriebszustand an, wird der Alarm selbststandig zurlick
gesetzt. Er bleibt aber zur Fehlerhistorie gespeichert und kann als gespeicherter Alarm
gezielt zuriickgesetzt werden.

Stérungen bezeichnen einen Betriebszustand, bei dem die Funktionen des Gerétes
aufgrund der Stoéreinfliisse nicht mehr gegeben sind.

Uber den Button ,Speichern* werden sowohl die aktuellen als auch die gespeicherten
Alarme und Stbérungen in einer *.ixt Datei in einem frei wahlbarem Verzeichnis
gespeichert.



8.2.1 Aktuelle Alarme

m Alarme / Stdrungen - | I:Ilil

Aktuele Alarme | Aktuelle Storungen | Gespeicherte &lame I Gespeicherte Storungen I

- Kntizche Temperatur uberzchritten Mein
- Tiefalarm Melurnfarmer Mein
- Hochalarm M elurnformer M ein
- Kommurnikationstorung Mein
- Tiefalarm Solwert Mein
- Hochalarm Solbwert M ein
- [ezchwindigkeitzgrenze uberschritten Mein
- “wfartung der Schmierstoffe / Elastomere nobwendig Mein
- W artung des Antriebs nobwendig Mein
- Elektroniktemperatur unterzchritten M ein
- Elektroniktemperatur uberzchritten Mein
- [etnebeternperatur unterzchritten Mein
- Getnebeternmperatur uberschritten M ein
|

Speicherm |

(sv0007de)

Betriebsrelevante Parameter werden auf dieser Karteikarte tabellarisch aufgelistet. Die
rechte Spalte zeigt, ob fir den jeweiligen Parameter ein Alarm vorliegt (ja / nein).

Tritt ein Alarmzustand auf, wird er gleichzeitig in ,,Gespeicherte Alarme® Ubernommen
und bleibt hier bis zum Rucksetzen angezeigt.

8.2.2 Aktuelle Stérungen

Aktuelle Stérungen kénnen nur nach Behebung der Ursache und anschliessendem
RESET zuriickgesetzt werden.

Ausnahme:

Stérungen, die aufgrund einer aktivierten Stellkreisiberwachung hervorgerufen
wurden, kénnen auch durch einen erneuten Stellbefehl ohne RESET zurilick gesetzt
werden. Dies gilt fur:

- Geschwindigkeitsiberwachung

- Stillstandsiberwachung

- Schwergangigkeit in der Endlage
- Falsche Bewegungsrichtung

Tritt eine Stérung auf, wird sie gleichzeitig in ,Gespeicherte Stérungen” lbernommen
und bleibt dort bis zum Rlcksetzen angezeigt.



8.2.3 Gespeicherte Alarme

m Alarme / Stdrungen

=101 %]

- Kntizche Temperatur uberzchritten

- Tiefalarm MeRumfarmmer

- Hochalarm kefumfarmer

- Kommurikationstorang

- Tiefalarm Sallwert

- Hochalarm Sollwert

- [ezchwindigkeitzgrenze uberschritten

- Wartung der Schmierstoffe / Elastomere notwendig

- Wwartung des Antniebs nobwendig

- Elektroniktemperatur unterzchrithen

- Elektroniktemperatur uberzchritten

- [aetnebetemperatur unterzchtten

- [etnebeternmperatur uberzchntten

Ruckszetzen

Mein
Ja
Mein
Ja
Mein
Mein

Mein
Mein
Mein
Mein
Mein
Mein
Mein

Speichern

Inhaltlich gleich der Karte ,,Aktuelle Alarme“ werden hier friher aufgetretene Alarme
angezeigt. Uber den Button ,Riicksetzen® kann der Alarmspeicher zuriickgesetzt
werden. Voraussetzung hierfur ist, daB fir den Antrieb kein Schreibschutz gesetzt ist
(Signal an BE 1 oder Schalter am ISF).

8.2.4 Gespeicherte Storungen

Inhaltlich gleich der Karte ,Aktuelle Stérungen® werden hier friher aufgetretene
Stérungen angezeigt. Uber den Button ,Ricksetzen“ kann der Speicher
zurlckgesetzt werden. Voraussetzung hierflr ist, daB fir den Antrieb kein
Schreibschutz gesetzt ist (Signal an BE 1 oder Schalter am ISF).

(sv0008de)




8.3 Wartung

]

— Mutzungzvorrat
Antrieb B24 X
Schmierstoffe / Elaztomere 24 % Riickzetzen
Getriebe / Motor B24 X Riickzetzen
— Betriebsstunden
Gezamte Betnebsstunden 2156 Std,
Betnebsztunden nach letztem Einzchalt 2 5td.
— Daturmn
Aktueles Daturm im Antrieb I 19.01 2004

10
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8.3.1 Nutzungsvorrat

Belastungsrelevante Parameter werden von einem Mikroprozessor ausgewertet. Er
ermittelt hieraus die zu erwartende Resthutzungsdauer. Abhangig von den
aufgetretenen Belastungsfaktoren unterliegen die verschiedenen Komponenten einem
unterschiedlich hohen VerschleiB. Dieser wirkt sich auf die verbleibenden
Restnutzungsdauer aus, welche fur die Komponentengruppen

- Antrieb
- Schmierstoffe / Elastomere
- Getriebe / Motor

in Textfeldern dargestellt wird. Der Wert fir den gesamten Antrieb entspricht dabei
dem geringeren der Werte flr Schmierstoffe / Elastomere und Getriebe / Motor.

Alle Werte gelten als grobe Richtwerte flir den Anwender und sind nicht relevant fir
eine Gewdbhrleistung seitens des Herstellers.

Bei Reparatur oder Teiliberholung kann die Restnutzungsdauer fir Schmierstoffe /
Elastomere und Getriebe / Motor in 10% Schritten nach eigenem Ermessen des
Anwenders zurlickgesetzt werden.

8.3.2 Betriebsstunden

In 2 Textfeldern werden die gesamten Betriebsstunden sowie die Betriebsstunden
nach dem letzten Einschalten dargestellt.

8.3.3 Datum

Ein Textfeld zeigt das aktuelle Antriebsdatum. Zum Andern des Datums kann es hier
editiert werden. Ein Speichern ist erst moglich, wenn der Focus des Mauscursors das
Feld verlassen hat; klicken Sie hierzu auf ein anderes Textfeld. AnschlieBend kann das
neue Datum Uber <Datei / Daten im Geréat speichern > gespeichert werden.



8.4 Belastung

8.4.1 Ereigniszahler

In einem nicht editierbaren Textfeld wird die seit der Erstinbetriebnahme aufgetretene

Anzahl der Motorumsteuerungen angezeigt.

8.4.2 Maximalwerte

In zwei Textfenstern werden die seit der

Erstinbetriebnahme aufgetretenen

Maximalwerte fir Getriebe- und Elektroniktemperatur angezeigt. Uber den Button
<Ricksetzen> werden beide Werte auf den aktuellen Wert des jeweiligen Bauteils

zurlckgesetzt.

8.4.3 Haufigkeiten
Fir die Belastungsparameter
- Position

Dynamik

Moment / Kraft
Temperatur

kann die Haufigkeitsverteilung bezogen auf die gesamte Betriebsstundenzahl ermittelt
werden. Die Auswahl erfolgt Gber Radiobutton.

Die Gesamtstundenzahl (100%) wird in Teilbereiche von je 10% aufgeteilt und die
Haufigkeit des Parameters im jeweiligen Teilabschnitt dargestellt.

Die Darstellung selbst kann alternativ in Tabellenform oder als Balkendiagram
dargestellt werden. Die Auswahl erfolgt auch hier tiber Radiobutton.

m Belastung

Ereigrizzahler | b apimalwerte :

=101 %]

Speichern Datensatz |

— Bswahl
% Position

™ Dynamik
™ MomentKraft

™ Temperatur

— Darztellung

% Diagramm
" Tabele

Ruckszetzen

Endlage 0
a..10
10.. 20
20 .. 30
a0 .. 40
40 .. 50
A0 .. BO
B0 .. 70
F0.. 80
a0 .. 30
30 .. 100

100

Endlage 100 ..

Bereich [*]

Haufighkeit [*]

Ist das Fenster ,,Belastung” aktiv, kann der Inhalt aller 3 Karteikarten gleichzeitig Gber
<Datei / Drucken> ausgedruckt werden. Auf dem Ausdruck erscheinen die Werte fiir
Haufigkeit immer tabellarisch, unabhangig von der gewahlten Bildschirmdarstellung.

Uber den Button <Riicksetzen> werden sémtliche Werte auf 0 gesetzt.

(sv0014de)
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9 Konfigurieren

9.1 Allgemeine Daten

9.1.1 Stellgerat

Diese Karteikarte enthalt allgemeine Antriebsdaten:

Anlagenkennzeichen Stellgerat:
Allgem. Anlagenbeschreibung:

Gerétetyp:
Antriebstyp:
Typenbezeichnung:
Hersteller:
Softwareversion:
Schreibschutz:

Datum:

9.1.2 Einheiten

Vom Anwender definiertes Kennzeichen

Frei editierbarer Name; Funktionsbezeichnung
innerhalb der Anlage (z. B. Luvo 1)

z. B. Contrac

z. B. Schwenkantrieb, Linearantrieb

z. B. LME 620 oder RHD 250

Antriebshersteller (Feld nicht editierbar)
Aktuelle Softwareversion im Antrieb

Bei vorhandenem Schreibschutz kénnen keine
Daten im Gerat gespeichert werden (Feld nicht
editierbar)

aktuelles Antriebsdatum

Karteikarte mit Comboboxen des Antriebstyps sowie der Basiseinheiten.

9.1.2.1 Moment / Kraft

Combobox zur Dimensionseinstellung der Momenten / Kraftwerte. Abh&ngig vom
gewdhlten Antriebstyp koénnen hier fir den Schwenk oder Drehantrieb die

Dimensionen

- N

- kN

- Nm

- kNm
- Ftlbs

eingetragen werden.

Bei einem Linearantrieb kann zwischen N und kN unterschieden werden.

9.1.2.2 Stellgeschwindigkeit

Abhéngig vom gewahlten Antriebstyp k&nnen hier fir den Linearantrieb die

Dimensionen

- Ft/s
- m/s
- In/s
- mm/s

fir den Schwenkantrieb die Dimensionen

- Rad/s
- Deg/s
- Grad/s

gewahlt werden

9.1.2.3 Temperatur

Combobox zur Auswahl der Temperaturdimension.

Méglichkeiten: °C; °F; °R; K

9.1.3 Notizen

Feld zum Eintrag von frei editierbarem Text.



9.2 Betrieb

9.2.1 Moment / Kraft

Morment/Eraft |Eeschwindigkeiten| Eilgangl Eetriebsverhaltenl

=101 x|

— Funkhion
k.anstant * Mennkraft |4— kM
Kemnliniz &
— Kraft
0%  o— 003 0%  offf— 100%
dnfabikraft 100 T oz LU
kittlere Kraft 100 | = 100 | =
Eridkraft m A m %
Umschaltpunkt1  [zn~ % ETE:
Urmnzchalpunkt 2 70 4 a0 A

Uber eine Combobox ist auswahlbar, ob der Antrieb innerhalb seines Arbeitsbereiches
ein konstanter oberer Wert fir Moment oder Kraft gilt, oder ob flir definierte Bereiche
eine abweichende, obere Begrenzung gilt.

In einem Textfeld rechts im Fenster ist der Nennwert (entspr. 100%) fir das Moment
oder die Kraft des jeweiligen Antriebs angegeben.

Konstant

Fir den Bereich 0 .. 100% und 100.. 0% (wahlweise unterschiedlich fir
Automatikbetrieb) wird die obere Momenten- / Kraftgrenze aus der zugehdrigen
Combobox ausgewahlt. Zur Auswahl stehen jeweils 100%, 75% oder 50% des
Nennwertes. Diese Obergrenze gilt jeweils flr den gesamten Arbeitsbereich.

Kennlinie

Die Arbeitsbereiche 0 ... 100% und 100 .. 0% k&nnen unabhangig voneinander in 3
Abschnitte aufgeteilt werden. Fir jeden dieser Bereiche kdnnen unterschiedliche
Maximalwerte fir Moment / Kraft oder Geschwindigkeit definiert werden

Die Trennung erfolgt tber die Festlegung von frei wahlbaren Umschaltpunkten. Dabei
ist zu beachten:

Far die + Richtung: Umschaltpunkt 2 > Umschaltpunkt 1
Fir die — Richtung: Umschaltpunkt 1 > Umschaltpunkt 2
Der Geltungsbereich ist jeweils:

Anfahrkraft (moment): 0% (100%) bis Umschaltpunkt 1
Mittlere(s) Kraft (Moment): Umschaltpunkt 1 bis Umschaltpunkt 2
Endkraft (Endmoment): Umschaltpunkt 2 bis 100% (0%)

(sv0016de)
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9.2.2 Geschwindigkeiten

i

Moment/raft  Geschwindigketen Igilgangl Eetriebwerhaltenl

— Funktion

K.onztant i k.ennlinie {e

0% o— 100 0%  -olfff— 1007
Anfahrgeschwindigkeit 2— rnrms 2— rnm.s
tittlere @eschwindighkeit 2— rnrms 2— rnm.s
E ndgezchwindigkeit 2— rnrms 2— rnm.s
Urnschalpunkt 1 {20 = T
Urnzschalpunkt 2 {gn = o A

(sv0017de)

Uber eine Combobox ist auswahlbar, ob der Antrieb innerhalb seines Arbeitsbereiches
eine konstante, maximale Geschwindigkeit hat (konstant), oder ob flir definierte
Bereiche eine unterschiedliche, obere Geschwindigkeitsbegrenzung gilt (Kennlinie).

Konstant

Fir den Bereich 0 .. 10% und 100... 0% (wahlweise unterschiedlich fir
Automatikbetrieb) wird die obere Geschwindigkeitsgrenze in das zugehdrige Textfeld
eingetragen. Diese Obergrenze gilt jeweils fir den gesamten Arbeitsbereich. Die fiir
die Betriebsart MAN (Geschwindigkeit Manuell) eingetragene Geschwindigkeit gilt fir
beide Arbeitsrichtungen.

Kennlinie

(Diese Funktion ist bei der Einstellung "Positionieren hinter Schrittregler" nicht
mdglich.)

Die Arbeitsbereiche 0 ... 100% und 100 .. 0% k&nnen unabhangig voneinander in 3
Abschnitte aufgeteilt werden. Fur jeden dieser Bereiche kdnnen unterschiedliche
Maximalgeschwindigkeiten definiert werden

Die Trennung erfolgt Uber die Festlegung von frei wahlbaren Umschaltpunkten. Dabei
ist zu beachten:

Far die + Richtung: Umschaltpunkt 2 > Umschaltpunkt 1
FUr die — Richtung: Umschaltpunkt 1 > Umschaltpunkt 2
Der Geltungsbereich ist jeweils:

Anfahrgeschwindigkeit: 0% (100%) bis Umschaltpunkt 1
Mittlere Geschwindigkeit: Umschaltpunkt 1 bis Umschaltpunkt 2
Endgeschwindigkeit: Umschaltpunkt 2 bis 100% (0%)

9.2.3 Eilgang
Kein Eilgang

Der Antrieb fahrt ohne Eilgangfunktion. Signale auf den Binareingédngen 2 + 3 bewirkt
fahren des Antriebs mit der eingestellten Handgeschwindigkeit.



Eilgang mit Regelmotor

Bei Ansteuerung Uber die Binareingédnge 2 + 3 fahrt der Antrieb mit der eingestellten
Eilganggeschwindigkeit und entsprechend reduziertem Moment. Die
Eilganggeschwindigkeit kann bis zum 2-fachen der Nenngeschwindigkeit, bei dann
etwa 50% des Nennmomentes, betragen.

Hierzu muB zunachst im Fenster Ein/Ausgénge / Binareingénge die Funktion ,,Eilgang*“
Uber die Combobox ,,Funktion“ aktiviert werden. Damit wird der Antrieb tber BE 2 in +
Richtung und Uber BE 3 in — Richtung (jeweils im Eilgangbetrieb) angesteuert.

Die Funktion ist bei Antrieben flir das Kommunikationsprotokoll PROFIBUS DP nicht
gegeben.

Eilgang mit 2. Motor
(Nicht fir alle Antriebe verfligbar)

Sonderausfiihrungen der Contrac Regelantriebe kénnen mit einem 2. Motor
ausgerustet sein.

Signale, solange sie auf den Bindreingédngen 2 + 3 anstehen, missen zusatzlich im
Fenster ,Ein / Ausgdnge“ den Bindrausgédngen 2 + 3 zugeordnet werden. Diese
kénnen dann mit externen Ansteuerbausteinen (z. B. Koppelrelais) verbunden werden,
welche den 2. Motor ansteuern.

Abhéngig vom Antriebstyp wird die Ansteuerung des externen Bauelements
rechtzeitig vor Erreichen der Endlage unterbrochen, um dynamische
Kraftlberhéhungen zu vermeiden.

Die Funktion ist bei Antrieben flir das Kommunikationsprotokoll PROFIBUS DP nicht
gegeben.

9.2.4 Betriebsverhalten

Verhalten nach Einschalten

Beachten Sie, das "Weiterschalten auf AUT" erforderlich ist, wenn kein Busbetrieb
vorhanden ist

Uber eine Combobox kann ausgewédhlt werden, ob sich der Antrieb nach
Spannungswiederkehr im Hand- oder Automatikbetrieb befindet.

Verhalten bei kritischer Temperatur

Uber eine Combobox kann ausgewdhlt werden, welche Betriebsart der Antrieb bei
Erreichen einer kritischen Temperatur annehmen soll. Der Antrieb bleibt verfahrbar.

9.2.4.1 Frequenzauswahl
Auswahl der zur Verfigung stehenden Netzfrequenz (50 hz oder 60 hz).

9.2.4.2 Uberwachungszeit bei Stellbefehlen
Diese Funktion ist nur bei digitalen Stellbefehlen wirksam.

9.2.4.3 Verzégerung bei Handbefehl

In der Betriebsart MAN |&uft der Antrieb innerhalb der eingestellten Zeit auf seine
MAN-Geschwindigkeit. Der einstellbare Bereich liegt zwischen 0 ... 10 s. Die Funktion
bewirkt ein sanftes Anlaufen.

9.2.4.4 Stillstandsheizung

Uber eine Checkbox kann eine Stillstandsheizung im Antrieb aktiviert werden, um
Kondensationsfeuchte bei Temperaturwechsel zu vermeiden.

9.3 Endlagenverhalten

9.3.1 Fahren in die Endlage

Fir beide Bewegungsrichtungen (0 ...100% oder 100 ...0%) kdénnen unterschiedliche
Endlagenverhalten definiert werden. Zur Auswahl stehen:

Dichthalten mit MD_F Der Antrieb bleibt bei bestehender Positionier-
abweichung in der Endlage, und halt dort das

15



16

Stellglied mit dem Moment / der Kraft entspre-
chend der Positionierabweichung.

Wegabhangig abschalten Erreicht der Antrieb den eingestellten Grenz-
wert, wird die Spannungsversorgung abge-
schaltet und die Bremse féllt ein. Der Grenzwert
kann bis zu 20% vor der jeweiligen Endlage lie-
gen.

Abschalten mit 1 x MD_F Erreicht der Antrieb in der Endlage sein Nenn-
moment / seine Nennstellkraft, wird die Span-
nungsversorgung abgeschaltet

Abschalten mit 2 x MD_F Erreicht der Antrieb in der Endlage sein doppel-
tes Nennmoment / seine doppelte Nennstell-
kraft, wird die Spannungsversorgung
abgeschaltet.

9.3.1.1 Stellungsabweichung zum Dichthalten

Um Einstellungsungenauigkeiten und thermische Einfliisse zu kompensieren, kann in
das zugehorige Textfeld ein Wert zwischen 0% und 5% eingegeben werden.

Beispiel:

Im Textfeld sind 3% Stellungsabweichung eingetragen. Sollten nun thermische
Einflisse das Stellglied derart verstellt haben, daB bei einer Antriebsposition /
Stellgliedposition von 100% noch 2% bis zum tatsachlichen DichtschlieBen fehlen,
wUrde der Antrieb um bis zu 3% Uber den eingestellten 100% Punkt hinausfahren um
das Stellglied zu schlieBen. Der Stellungsgeber wiirde in diesem Fall ebenfalls einen
entsprechend héheren mA-Wert ausgeben. Dies kann dann eventuell zu einer
Hochalarm Auslésung fihren.

9.3.1.2 Abschaltverzégerung

Ist das Endlagenverhalten auf "Abschalten mit 1 x MD_F+" oder "Abschalten mit 2 x
MD_F+" eingestellt, wird der Antrieb erst nach Ablauf der eingestellten
Verzdgerungszeit (max. 10s) abgeschaltet.

9.3.2 Fahren aus der Endlage

9.3.2.1 Losbrechfunktion

Im unmittelbaren Bereich vor den Endlagen kénnen Contrac Antriebe mit bis zum 2-
fachen des Nennmomentes oder der Nennkraft fahren. Das ermdglicht ein Lésen von
Stellgliedern aus den Endlagen auch nach einer leichten Klemmung. Wenn der Antrieb
das erhohte Moment / die erhéhte Kraft aufbringen muB, bewegt er sich mit
Schleichgeschwindigkeit (etwa < 10% der Nenngeschwindigkeit).

Die Losbrechfunktion wird Gber eine Combobox ausgewahlt. Zur Auswahl stehen:

- Kein Losbrechen

- Losbrechen aus 0%

- Losbrechen aus 100%

- Losbrechen aus 0% und 100%

Der Bereich, innerhalb dessen die Funktion wirksam sein soll, wird in einem Textfeld
eingetragen (max 0 .. 5% oder 95 ... 100%).

9.3.3 Regeln nahe der Endlage

9.3.3.1 DichtschlieBen

Diese Funktion verhindert Regelbewegungen nahe der Endlagen. Wird der zugehdrige
Checkboxbutton aktiviert, erscheint ein Textfeld "ab Grenzwert". Erreicht der Antrieb
den hier eingetragenen Wert vor der jeweiligen Endlage, verhalt er sich so, wie unter
"Endlagenverhalten" definiert. Dies gilt auch fir die Einstellung "Wegabhéngig
abschalten".

9.3.3.2 Ab Grenzwert
Textfeld zum Eintragen des Wertes ab dem die DichtschlieBfunktion aktiv ist.



9.4 Ein/ Ausgange

9.4.1 Analog Ein- / Ausgénge

9.4.2 Signalbereiche
Istwertbereich

Fur den Istwert-Bereich kann zwischen dem Signalpegel 0 ... 20 mA oder 4 ... 20 mA
gewahlt werden.

Sollwertsignal

Die Aktivierung von digitalem oder analogem Sollwert erfolgt tiber diese Combobox.

Sollwertbereich

Die Eingabe des giltigen Sollwertbereiches erfolgt Gber 2 Textfelder. Anfang und Ende
mussen im Bereich 0 ... 20 mA liegen mit einer Differenz von mindestens 8 mA.

Digitaler Sollwert:

Der digitale Sollwert ist fir den Betrieb Uber Feldbus vorgesehen. Er kann auch als
Festwertvorgabe benutzt werden. Der Wert ist von 0 bis 100% frei einstellbar. Arbeitet
der Antrieb als Positionierer, so wirkt der digitale Sollwert als fest eingestellter
Positionssollwert. Der Antrieb féahrt dann auf die Sollwertposition und hélt diese mit
Motorkraft gegen die ProzeBkraft.

Arbeitet der Antrieb mit dem integrierten Regler, so wirkt der digitale Sollwert als
festvorgegebener Reglersollwert.

9.4.2.1 Dampfung Sollwerteingang

Eine dynamische Dampfung des Antriebes ist nicht erforderlich. Die Dampfung der
Analogeingdnge erfolgt mit dem nichtlinearen Filter NIFIL und wirkt nur bei
Anderungen >1/2 Linearbereich.

Die Zeitkonstante verandert das Einlaufverhalten. Bei O s ist das Filter unwirksam.

9.4.3 Binar Ein- / Ausgadnge

9.4.3.1 Binareingange

Funktionen:

Die einzelnen Binareingénge sind nicht individuell und unabhangig voneinander beleg-
bar, sondern das Aufrufen einer Antriebsfunktion Uber die Combobox "Funktion" ord-

net den drei Eingdngen automatisch jeweils eine Eingangsfunktion zu. Diese
Zuordnung ist der nachfolgenden Tabelle zu entnehmen.

BE 1 BE 2 BE 3
Funktion M/A Umschal- | Schreib- + Verstellung - Verstellung
tung schutz

Aus O O O O
Handeingriff ° . ° °
Eilgang (analoger

Sollwert) * * * *
Eilgang (digitaler

Sollwert) ¢ ¢ ¢ ¢
Schrittregler ° ° ° .

Tabelle 1:

O =aus; e =ein
Falls unter <Sollwertkennlinie> eine Geschwindigkeitskennlinie gewahlt wurde, so ist
diese nicht verfiigbar, wenn die Bindreingange flr die Funktion <Schrittregler> belegt

wurden. Letztere hat Prioritat.
Impulsdauer:

Minimale Dauer eines Impulses, um als Binarsignal erkannt zu werden. Der
Einstellbereich liegt zwischen 10 .. 200 ms.
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— Binarauzgange

9.4.3.2 Bindrausgédnge

Funktion Binarausgang 3 Signal Endl:

Funkhion Binarauzgang 1B ctishzhersit

Funktion Binarauzgang 2|5ignal Endlage 0%

Signal Endlage 100%

Sammelalarm
S ammelztormeldung

Signal Grenzwert] steigend
Sighal Grenzwert1 fallend
Eilganganszteuerung +Richt.

Signal Grenzwert 2 steigend
| Signal Grenzwert 2 fallend

j WwWiegzignal 1 10 %
j Wegszighal 2 90 &
nzighale 1/2 0

i |

Uber die Software generierte Signale kénnen den drei Bindrausgingen Uber je eine
Combobox frei zugeordnet werden. Diese Funktionen und deren Bedeutung stellen

sich wie folgt dar:
Betriebsbereit

Signal Endlage 0%

Signal Endlage 100%

Signal Grenzwert 1 steigend
Signal Grenzwert 1 fallend
Eilgang ansteuerung + Richtung

Sammelruf

Sammelstérmeldung

Signal Grenzwert 2 steigend
Signal Grenzwert 2 fallend
Eilgangansteuerung — Richtung

Bedienung vor Ort

9.4.4 Wegsignale

Signalisierung des Geratezustands

Antrieb hat die 0% Position erreicht

Antrieb hat die 100% Position erreicht

Antrieb hat bei steigendem Signalpegel die als
Grenzwert 1 definierte Position erreicht

Antrieb hat bei fallendem Signalpegel die als
Grenzwert 1 definierte Position erreicht

Antrieb bewegt sich mit Eilganggeschwindigkeit
in + Richtung (nur bei 2-Motoren Version)
Parameter in der Contrac Peripherie haben Wer-
te angenommen, die in absehbarer Zeit einen
Ausfall wahrscheinlich machen (Meldung unter
<Diagnose> <Status>) Der Antrieb bleibt verfig-
bar.

Antriebsfunktion nicht mehr gegeben. (Meldung
unter <Diaghose> <Status) Der Antrieb ist nicht
mehr verflgbar.

Antrieb hat bei steigendem Signalpegel die als
Grenzwert definierte Position erreicht

Antrieb hat bei fallendem Signalpegel die als
Grenzwert 2 definierte Position erreicht

Antrieb bewegt sich mit Eilganggeschwindigkeit
in — Richtung (nur bei 2-Motoren Version)
Antrieb wird Uber Ortssteuerstelle (ISF) bedient

Uber den gesamten Arbeitsbereich sind 2 Signalwerte definierbar, deren Funktion mit
mechanischen Schaltern vergleichbar ist. Die bei Ansprechen der Werte ausgel6ste
Aktion wird Uber die Zuordnung der Bindrausgange definiert.

FUr eine eindeutige Signalisierung ist die Angabe einer Hysterese erforderlich.

9.4.5 Sollwertkennlinie

Uber eine Combobox sind insgesamt 5 Sollwertkennlinien anwéhlbar.

Die Funktionen:

- Lineare Kennlinie
- Gleichprozentig (25%)
- Gleichprozentig (50%)

sind nicht parametrierbar. Nach der Auswahl wird die jeweilige Kennlinie grafisch

dargestellt.



Die Programmierbare Sollwertkennlinie wird ebenfalls grafisch dargestellt. Fir deren
Konfigurierung stehen maximal 22 Stutzstellen zur Verfiigung, wobei Punkt 1 mit 0% /
0% und der letzte Punkt mit 100% / 100% festgelegt sind und nicht geédndert werden
kénnen. Die Mindestanzahl der freien Kennlinie sind 2 Punkte. Die Reihenfolge bei der
Eingabe der Wertepaare ist frei wahlbar.

9.4.5.1 Sollwertfunktion
Programmierbare Sollwertkennlinie

Nach der Auswahl der programmierbaren Kennlinie erscheint im linken Teil des
Auswabhlfensters eine Tabelle zum Eintragen der X und Y Koordinaten der
programmierbaren Kennlinie. Die Reihenfolge der Eingabe ist frei wahlbar. Nach
Eingabe der Wertepaare werden diese durch einen Mausklick auf den Ubernahme-
Button (Pfeil nach rechts) Ubernommen und im rechten Teil des Fensters grafisch
dargestellt.

Eine Anderung bereits bestehender Koordinaten ist méglich. Hierzu kann der jeweilige
Wert nach einem Maus-Doppelklick korrigiert werden.

Split Range

Sollen mehrere Antriebe auf den gleichen ProzeBsollwert positionieren, so kann fir
diese individuell ein Einsatz- und Endpunkt festgelegt werden. Der Bereich zwischen
Einsatz- und Endpunkt ist 100% Positionierbereich flir den Antrieb.

Der Wert fur den Einsatzpunkt muB kleiner sein, als der Wert fir den Endpunkt.

9.4.6 Stormeldungen

Fir den Fall einer Geratestdrung kann Uber radio button definiert werden, welchen
Signalpegel das ausgegebene Istwertsignal annehmen soll.

Zur Auswahl stehen:

- Hochalarm
- Tiefalarm
- Kein Alarm

FUr Hochalarm kann der Istwertausgang auf einen Wert von 20 ... 25 mA gesetzt
werden.

Fur Tiefalarm kann der Istwertausgang auf einen Wert von 1 ... 5 mA gesetzt werden.

9.5 Uberwachung

9.5.1 Sollwertiiberwachung

Die Sollwertliiberwachung wird Uber eine Checkbox aktiviert / deaktiviert. Die
Grenzwerte, bei der die Uberwachung ansprechen soll, werden in 2 Textfelder
eingetragen.

Verhalten bei Sollwertstérung

Uber eine Combobox besteht die Mdglichkeit, bei einer Stérung der
Sollwertlibertragung eine Ersatzwertstrategie zu wéhlen. Dies ist nur bei Sollwertsignal
4 ... 20 mA oder bei Feldbus méglich.

Blockieren letzte Position

Bei einer Sollwertstérung wird der Antrieb abgeschaltet und durch die Bremse in der
letzten Position gehalten.

Fahren auf Position "Sicher"

Wurde <Fahren auf Position sicher> gewahlt, erscheint ein zusatzliches Eingabefeld
fir die Definition der entsprechenden Sicherheitsposition.

Bei einer Stérung des Sollwertsignals fahrt der Antrieb auf die voreingestellte
Sicherheitsposition und wird dort abgeschaltet. Die Motorbremse hélt den Antrieb in
dieser Stellung.

Positionieren mit letztem Sollwert
Diese Funktion ist nur bei Busbetrieb verfligbar.
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Bei einer Sollwertstérung bleibt der Antrieb eingeschaltet, und positioniert auf das
letzte im Speicher befindliche Sollwertsignal.

9.5.2 Stellkreisiiberwachung

Mit einem Mausklick auf den Checkboxbutton wird die Stellkreisiberwachung aktiviert
(Markierung) oder deaktiviert (keine Markierung).

Endabschaltwert Die Stellkreisiberwachung wird kurz vor den
beiden Endlagen abgeschaltet. Der Endab-
schaltwert darf im Bereich 1 ... 5% vor der jewei-
ligen Endlage liegen.

Ansprechschwelle Zuladssige Positionierabweichung bevor die
Stellkreisiberwachung anspricht.
Grenzwert bei Stillstand Uberschreitet die Positionierabweichung im

Stillstand den "Grenzwert bei Stillstand" spricht
die Stellkreisiberwachung an.

Grenzwert bei falscher Richtung Gibt die max. zulassige Positionierabweichung
an, die sich der Antrieb in die falsche Richtung
bewegen darf.

Mindeststellgeschwindigkeit Gibt den Prozentwert des minimalen Stellwegs
an, den der Antrieb pro Uberwachungsintervall
zurlicklegen muB.

Verzdgerungsfaktor bei Endlage Zwischen dem o. g. Endabschaltwert und der
mechanischen Endlage ist die Stellkreisiiberwa-
chung nicht wirksam. In diesem Bereich wird die
Laufzeit Gberwacht. Der Verzégerungsfaktor be-
zeichnet dabei einen Verlangerungsfaktor ge-
gentber der Nennstellzeit.

9.6 Regler

Der in Contrac integrierte Regler erhadlt seinen ProzeB-Istwert direkt vom
angeschlossenen Messumformer, dessen Grenzwertiiberwachung und Dampfung in
dem Fenster der zugehérigen Karteikarte eingestellt wird.

9.6.1 Reglereinstellung
Klicken Sie auf den Radiobutton "Regeln”, um den Regler zu aktivieren.

9.6.1.1 Verstarkung

Stellt die Verstérkung des (P-Glied) des Reglers ein. Geben Sie in das Textfeld einen
Wert zwischen 0 und 40 ein. Bei "0" wird der Regler ausgeschaltet.

9.6.1.2 Nachstellzeit

Bestimmt die Integrationszeit (I-Glied) des Reglers. Geben Sie einen Wert zwischen 0
und 3600 s ein. Ein Integrationswert von < 0,1 s schaltet den I-Anteil des Reglers aus.

9.6.1.3 Vorhalteverstarkung

Die Vorhalteverstdrkung dampft den durch einen Sprung am Eingang folgenden
Sprung am D-Glied. Geben Sie die Vorhalteverstarkung als Faktor zwischen 0 und 40
ein. Der Wert "0" schaltet den D-Anteil des Reglers aus.

9.6.1.4 Abklingzeitkonstante

Die Abklingzeitkonstante des D-Gliedes dampft nach einem Sprung am Eingang
dessen Rickgang, der ohne diese Variable eine sehr groBe Steigung hatte. Das
Abklingen kommt einer reziproken e-Funktion nahe. Geben Sie ale
Abklingzeitkonstante einen Wert zwischen 1 und 3600 Sekunden ein.

9.6.1.5 Reglerfunktion

Der Regler kann Uber eine Combobox in der Ausgangsfunktion zwischen Normal
(steigend) und Reziprok (fallend) eingestellt werden. Die Einstellung beeinfluBt nicht
den Regelalgorithmus, sondern lediglich den Verlauf als normale oder reziproke
Kennlinie, d. h. den Ausgang des Stellungswertes fiir den Positionierer.

9.6.1.6 Verhalten in den Endlagen



Konfigurieren Sie das Reglerverhalten in den Endlagen in Abhangigkeit zur
Reglerabweichung. Soll die Endlage nur bei Vorzeichenumkehr der Regelabweichung
verlassen werden, wéhlen Sie "nicht integrierend". Das hat zur Folge, daB der Regler
in der Endlage bei einer Regelabweichung sofort reagiert, und keine durch den I-Anteil
bedingte Verzégerung eintritt.

9.6.2 MeBumformer

9.6.2.1 Uberwachung:

Geben Sie in das jeweilige Textfeld den oberen und unteren Uberwachungsgrenzwert
ein.

9.6.2.2 Dampfung:

Eine dynamische Dampfung des Antriebs ist nicht erforderlich. Sie erfolgt Uber das
nichtlineare Filter NIFIL und wirkt nur bei Anderungen >1/2 Linearbereich.

Fir den MeBumformereingang kénnen Wert fliir den

Linearbereich Linearbereich LB flr NIFIL; es kdnnen Werte
zwischen 0 ... 100% eingegeben werden.
Zeitkonstante Zeitkonstante flr NIFIL; es kbnnen Werte zwi-

schen 0 ... 10s eingegeben werden.

9.7 Geratespez. Angaben

Zu folgenden Baugruppen kénnen individuelle Informationen abgerufen werden.

- Stellgerat

- Armatur

- Zertifizierung

- Einzelteile

- Dokumentation
- Ersatzteillager
- Lebenslauf

9.8 Gesamtansicht

In einem scrollbaren Fenster werden sdmtliche Parameter zum Antrieb angezeigt. Sie
kénnen als *.txt Datei gespeichert (Speichern unter) oder ausgedruckt werden. Das
Fenster "Gesamtansicht" muB hierflir gedffnet sein.

10 Service

10.1 Justieren

Beim Justieren wird der Arbeitsbereich und die Wirkrichtung des Antriebs an die
Anwendung (Armatur) festgelegt. Die Verstellung des Antriebs kann auf zwei Arten
erfolgen.

- Im Einzelschrittmodus

- Mit Dauersignal / Stop

Wird wéahrend des Justierens Uber die Bedienoberflache eine Richtungstaste auf dem
Informations- und Service Feld gedriickt, so hat diese Vorrang. Ein weiteres Justieren
Uber die Oberflache ist erst wieder moglich, wenn der "Reset" Schalter des ISF
gedrlickt wurde.

Mit Dauersignal / Stop

Checkbox Button nicht markiert! Der Antrieb nach Driicken eines Buttons solange, bis
der Stop Button oder der andere Richtungsbutton gedriickt wird.

Im Einzelschrittmodus

Checkbox Button markiert! Der Antrieb fahrt nur solange, wie der jeweilige Button
gedrickt wird.
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Klicken Sie zun&chst auf zundchst einen der Richtungsbutton. Der Antrieb bewegt
sich daraufhin in die gewéhlte Richtung. Nach einem Mausklick auf den <STOP>
Button stoppt der Antrieb nach kurzer Verzégerung.

Hat der Antrieb die gewtlinschte Position erreicht, wird diese durch einen Mausklick
auf den entsprechenden Button (<0% Ubernehmen> oder <100% Ubernehmen>) als
0% oder 100% Position definiert.

Eine Speicherung der definierten Positionen erfolgt erst liber einen Mausklick auf den
Button <Justierung abschlieBen>.

10.2 Test

Die Testfunktion ermdglicht Riickschlisse auf betriebsbedingten Verschlei3 von
Antrieb, Stellglied oder Verbindungselementen (z. B. Koppelstange). Vor Beginn muB
die Testfunktion Giber die gleichnamige Combo Box ausgewahlt werden.

Die folgenden Funktionen sind auswahlbar:

- Moment / Kraftmessung Uber 21 Testpunkte
- Laufzeitmessung Uber 21 Testpunkte

- Laufzeitmessung Uber Testbereich

- Messung der Getriebelose

- Bremsentest

Die Spanne zwischen "Testanfang" und "Testende" muB > 10 % sein.

Speichern Sie das Testergebnis Uber ,,Speichern® in einer *.txt Datei Uber einen frei
wahlbaren Pfad

Die Testfunktion ist nur verfigbar, wenn die Geratesoftware in der Version 1.07 oder
héher vorhanden ist.

10.2.1 Md/F Messung 21 Punkte

Definieren Sie zundchst den Testbereich Uber die Textfelder "Teststart" und
"Testende". Nach Klick auf den <Start> Button fahrt der Antrieb Uber diesen, in 21
gleichmaBige Abschnitte aufgeteilten Bereich und ermittelt an jedem Punkt die
aufgebrachte Kraft / das aufgebrachte Moment. Durch einen Vergleich mit mehreren
Messungen Uber einen langeren Zeitraum kénnen Schwergangigkeiten oder sonstige
Veréanderungen bestimmt werden.

Aus messtechnischen Grinden durfen der erste und der letzte Wert nicht zur
Auswertung herangezogen werden.

10.2.2 Laufzeitmessung 21 Punkte

Definieren Sie zundchst den Testbereich Uber die Textfelder "Teststart" und
"Testende". Nach Klick auf den <Start> Button fahrt der Antrieb Uber diesen, in 21
gleichmaBige Abschnitte aufgeteilten Bereich und ermittelt jeweils die Zeit zwischen 2
Testpunkten. Eventuell hohe Abweichungen zwischen 2 Messbereichen lassen auf
erhdhten Kraft / Momentenbedarf in diesem Bereich schliessen.

10.2.3 Laufzeitmessung liber Testbereich

Definieren Sie zundchst den Testbereich Uber die Textfelder "Teststart" und
"Testende". Wahlen Sie anschlieBend die Geschwindigkeit, mit welcher der Antrieb
den Testbereich Uberfahren soll.

Zur Auswahl stehen:

- AUT

- MAN

- Kennlinie
- Eilgang

Nach Klick auf den <Start> Button féhrt der Antrieb zundchst in die gewahlte
Startposition und anschlieBend Uber den definierten Testbereich. Dabei wird die
Gesamtzeit ermittelt, welch bei wiederholten Messungen zu Vergleichszwecken
herangezogen werden kann.

10.2.4 Getriebelose



Die Messung der Getriebelose liefert einen dimensionslosen Zahlenwert. Wiederholte
Vergleichsmessungen erlauben Ruckschlisse auf den mechanischen Verschlei3
innerhalb des Getriebes. Definieren Sie Uber das Textfeld zunachst die Prifposition.
Diese muB innerhalb des Arbeitsbereiches und auBerhalb der Grenzwerte liegen, die
fur ein eventuell gewéhltes Endlagenverhalten festgelegt wurden. Mit dem Aufruf von
<Start> fahrt der Antrieb in seine Prifposition. Die Getriebelose wird wéhrend eines
kurzen Wechsels der Bewegungsrichtung ermittelt.

10.2.5 Bremsentest

Diese Funktion Uberprift die Motorbremse auf das erforderliche Haltemoment.
Definieren Sie Uber das Textfeld zundchst die Prifposition. Diese muB innerhalb des
Arbeitsbereiches und auBerhalb der Grenzwerte liegen, die flr ein eventuell gewéhltes
Endlagenverhalten festgelegt wurden. Mit dem Aufruf von <Start> fahrt der Antrieb in
seine Prifposition. AnschlieBend blockiert die Bremse den Antrieb und der Motor
produziert ein Testmoment. Bei einer intakten Bremse lautet das Prifergebnis
"Haltekraft der Bremse o.k." Wurde bei einem Test keine ausreichende Haltekraft
erzielt, werden Wartungsalarme gesetzt. Durch einen erfolgreichen Bremsentest
werden diese Alarme zuriickgesetzt.

10.3 Signalsimulation

Der DTM bietet die Mdglichkeit, verschieden Funktionen aufzurufen, ohne daB3 diese
sich auf den Antrieb auswirken. Uber die Combo-Box "Simulationsfunktion" wird die
Funktion bestimmt, welche Funktion simuliert wird.

Im Informationsfeld ,,Simulationsmodus® wird der Simulationsmodus (EIN oder AUS)
angezeigt.

10.3.1 Binar - Eingdnge
Wahlen Sie Uber die Combobox "Simulationsfunktionen" die Option "Bin&r-Eingange

und klicken Sie auf den <Start>. Uber das Leitsystem eingegangene Signale werden
im Bereich "Simulierte Binar Ein/Ausgénge farblich in Signalboxen dargestellt.

10.3.2 Binar - Ausgange

Wahlen Sie Uber die Combobox "Simulationsfunktionen" die Option "Binar -
Ausgénge". Markieren Sie anschlieBend den Bindrausgang, welchen Sie simulieren
wollen. Farblich markierte Signalboxen zeigen an, ob die ausgew&hlten
Bindrausgangssignale zur Verfligung stehen.

10.3.3 Istwert statisch

Wahlen Sie Uber die Combobox "Simulationsfunktionen" die Option "Istwert statisch".
Tragen Sie anschlieBend in das Textfeld "Istwert" einen Wert zwischen 0 und 100%
ein. Dem Leitsystem wird darauf dieser Wert als simulierter Stellungsistwert des
Antriebs zur Verfiigung gestellt.

10.3.4 Positionieren mit Sollwert
Diese Funktion steht erst zu einem spéateren Zeitpunkt zur Verfigung.

10.4 Ausgang kalibrieren

In seltenen Fallen kann es erforderlich werden, den Analogausgang fiir den Bereich
4...20 mA nachtraglich zu kalibrieren. Geben Sie zunachst in das Textfeld
"Signalvorgabe" den unteren (4 mA) oder oberen (20 mA) Wert ein und klicken Sie
dann auf den <Start> Button. Messen Sie anschlieBend an den Klemmen fir den
Analogausgang den tatsachlich ausgegebenen Signalpegel. Tragen Sie diesen
Messwert in das zugehorige Textfeld ("Eingabe oberer Messwert" oder "Eingabe
unterer Messwert") ein und klicken Sie auf den <Durchfiihren> Button. Uberpriifen Sie
den kalibrierten Messwert an den Klemmen des Analogausgangs. Wiederholen Sie
diese Kalibrierung abschlieBend fir den jeweils anderen Messwert.
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