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Verwendete Bauteile/Software

1 Verwendete Bauteile/Software
Typ/Name Version Soft- Herstellungsdatum
ware/Firmware
Servopneumatischer Balancerbausatz Generell
Applikationssoftware YHBP (GSAY-A8-F0-Z4-1.0) | 0.62.0
Firmware controller (CECC-D-BA) 1.4.0
Tabelle 1.1: Verwendete Bauteile/Software
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Applikationsbeschreibung

2 Applikationsbeschreibung

In dieser Application Note wird die Inbetriebnahme des Balancerbausatzes erldutert. Dabei werden die verschie-
denen Inbetriebnahmeschritte, welche durchlaufen werden, naher erldutert.

2.1 Weitere Application Notes

Zusatzlich zu dieser Application Note gibt es weitere Application Notes zur Inbetriebnahme und Sicherheitsfunk-
tionen:

Name Inhalt

YHBP-Servopneumatischer Balancerbausatz- Speichern und Laden einer Konfigurationsdatei auf den

Speichern und Laden von Konfigurationen CECC-D-BA Balancer Controller und Auslesen von Log-Da-
teien

YHBP-Servopneumatischer Balancerbausatz- Erklarung der Betriebsarten des Servopneumatischen Balan-

Betrieb und Sonderfunktionen cers:

- Normalbetrieb

- Benutzerspezifische Sonderfunktionen

- Uberwachungsfunktionen (Nicht sicherheitsgerichtet)
- Applikationsheispiele

YHBP-Servopneumatischer Balancerbausatz- Application Note fiir den Servopneumatischen Balancerbau-
SLS-SSC-PLb-CatB satz fiir die Umsetzung einer sicheren Geschwindigkeitsbe-
grenzung (Safe Limited Speed SLS) sowie sicheres Anhalten
und Absperren (Safe Stop and Close SSC) mit PL b, Kategorie

B
YHBP-ServopneumatischerBalancerbausatz- Application Note fiir den Servopneumatischen Balancerbau-
SLS-SSC-PLd-Cat3 satz fuir die Umsetzung einer sicheren Geschwindigkeitsbe-

grenzung (Safe Limited Speed SLS) sowie sicheres Anhalten
und Absperren (Safe Stop and Close SSC) mit PL d, Kategorie
3

Tabelle 2.1: Weitere Application Notes
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Grundsétzliche Informationen

3 Grundséatzliche Informationen

3.1 Zugriff auf die Webvisualisierung

Der Zugriff auf die Webvisualisierung erfolgt iber einen beliebigen Web-Browser (empfohlen wird der Internet
Explorer) iiber die IP-Adresse des Geréts im Format ,,http://<IP-Adresse»8080/webvisu.htm*.

Die Standard-Adresse lautet http://192.168.2.20:8080/webvisu.htm, diese kann aber {iber das Festo Field De-
vice Tool gedndert werden, falls der Zugriff auf mehrere Balancer in einem Netzwerk erméglicht werden soll.

Damit der Zugriff moglich ist, muss an dem benutzten Rechner eine feste IP-Adresse (bspw. 192.168.2.1) verge-
ben werden.

— [m| X
e :% http://192.168.2.20:2080/webvisu L~ @ Visu_Main
= VYHEP BALANCER DE @ FESTO
Diagnose
Systemstatus
A

Bild 3.1:  Zugriff auf die Webvisualisierung

Nachdem die IP-Adresse eingegeben wurde erscheint die Startseite mit einigen grundlegenden Informationen.
Informationen zur Diagnose und zum aktuellen Zustand des Systems sind ohne einen Login zugadnglich.

Um auf weitere Daten zuzugreifen ist ein Login tiber einen Klick auf folgendes Symbol notwendig: @ .

Die Login Daten als Service-Techniker sind:

e Username: Service
e Password: Service (StandardméaRig)
I Benutzername
Service
Passwort

e e

Bild 3.2:  Login-Dialog
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4 Inbetriebnahmeablauf

Bevor der Balancer betriebsbereit ist, muss die Inbetriebnahme durchgefiihrt werden.

Hier werden verschiedene Parameter zu der Zylindergrofie, den zu bewegenden Massen etc. abgefragt und die
Parameter fiir die Druck- und Positions-Regelung identifiziert.

Die einzelnen Inbetriebnahmeschritte sind folgende:

1. Hardware konfigurieren:
Hier werden die Parameter der montierten Mechanik abgefragt. Diese sind bspw. ZylindergréRe, Uber-
setzungsverhdltnis bei einer Kinematik, Hubldnge, minimale und maximale Masse, etc.

2. Geschwindigkeitswéchter konfigurieren:
Hier kann ausgewdhlt werden ob ein Geschwindigkeitswachter vorhanden ist. Weiterhin werden Hilfe-
stellungen zur Konfiguration gegeben.

3. Sperrventile:
Hier werden die Sperrventile auf Funktion gepriift.

4. Druck-Regelung:
Hier wird die Inbetriebnahme der Druck-Regelung durchgefiihrt. Dabei werden Parameter, welche fiir
die Druck-Regelung notwendig sind, ermittelt.

5. Begrenzungen:
Hier werden die Software-Endlagen, sowie die Position des Zylinderschalters fiir die Referenzfahrt gete-
acht.

6. Positions-Regelung:
Hier werden die Parameter fiir die Positions-Regelung ermittelt und angepasst. Dazu gehért die Rei-
bung des Systems, sowie die Verstarkungsparameter fiir die Regelung.

7. Grenzgeschwindigkeit testen:
Hier wird der Geschwindigkeitswachter bzw. die Geschwindigkeitsgrenze des VPCBs auf seine Funktion
getestet.

Nachdem diese Schritte durchlaufen wurden, ist das System betriebsbereit. Sonderfunktionen, wie bspw. Vor-
positionieren, kdnnen nach der Inbetriebnahme gesondert parametriert werden. Siehe dazu Application Note
Betrieb und Spezialfunktionen.

4.1 Ausgangsbedingungen
Bevor die Inbetriebnahme gestartet und das System eingeschaltet wird, sollten folgende Punkte abgeschlossen
sein:

1. Das System ist komplett montiert.

2. Pneumatische Installation ist abgeschlossen.

3. Elektrische Installation ist abgeschlossen.

4. Sicherheitskonzept ist ausgearbeitet und umgesetzt.

Informationen hierzu, bitte der Anleitung zur Montage und Installation (TN: 8088702) bzw. den Application No-
tes zur sicheren Geschwindigkeitsiiberwachung entnehmen (siehe Festo Support Portal: www.festo.com/sp).
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4.2 Inbetriebnahmeablauf zuriicksetzen/neustarten

Die Inbetriebnahme wird {iber die Webvisualisierung der Applikationssoftware GSAY-A8 realisiert. Der Zugriff auf
die Webvisualisierung erfolgt wie in Kapitel 3.1 Zugriff auf die Webvisualisierung beschrieben.

Die Inbetriebnahme ist unter ,,Inbetriebnahme* zu finden und kann als Service-Benutzer durchgefiihrt werden.
Als Operator ist der Zugriff gesperrt.

Wird das System das erste Mal gestartet ist zundchst ein Reset iiber eine steigende Flanke am Reset-Eingang
notwendig. Danach sollte eine Oberflache wie in Bild 4.1 angezeigt werden. Falls sich das System immer noch im
Fehlerzustand befindet, bitte die Fehlerinformation in der Diagnose und Informationen zur Fehlersuche im
Anhang ab Seite 25 beachten.

= VYHBP BALANCER e @ FESTO
Inbetriebnahme Programm Betrieb Diagnose
Inbetriebnahme starten Systemstatus
Hardware konfigurieren Controller
A Inbetriebnahme

Betriebsmodus:
nbetriebnahme aktiv

Echtzeitdaten

Aktueller Druck
1.73 Bar (rel)

Die Inbetriebnahme ist aktiv.
Bitte mit den nachsten Schritten fortfahren.

&

Inbetriebnahme beenden
Aktuelle Position

nicht referenziert

Aktuelle Masse
804 kg

Eine andere Konfiguration wurde gefunden. Status-Werte
Wollen Sie eine schon bestehende
Konfiguration laden?

Betrieb freigegeben/
User_Backup Stillstand

m System aktiv/

Nothalt
Konfiguration laden

Positionier Modus

Balancer Modus

Handgriff aktiv

Fehler

Bild 4.1:  Webvisualisierung der Inbetriebnahme

Beim ersten Start ist das System automatisch im Inbetriebnahme Modus. Hier muss nichts weiteres beachtet
werden und es kann mit dem nachsten Schritt, dem konfigurieren der Hardware, fortgefahren werden.

Soll zu einem spéteren Zeitpunkt, nach Abschluss der Inbetriebnahme, erneut Anderungen vorgenommen wer-
den, kann iiber ,,Start Inbetriebnahme* wieder in den Inbetriebnahme Modus gewechselt werden.

Ist bereits eine Konfigurationsdatei vorhanden, beispielsweise von einer vorherigen Inbetriebnahme oder weil
eine Konfigurationsdatei tibertragen wurde, kann diese im unteren Bereich geladen werden.

Dazu die entsprechende Datei auswahlen und mit ,,Konfiguration laden® ibernehmen.

C 2 Hinweis
Verlust der Einstellungen nach Neustart

Wird die Inbetriebnahme nach erfolgreichem Abschluss nicht tiber ,,Inbetriebnahme beenden“ been-
det, muss diese nach einem Neustart erneut durchgefiihrt werden.
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4.3 Hardware konfigurieren

Der erste Schritt der Inbetriebnahme ist die Konfiguration der grundlegenden Hardware-Parameter. Diese Ober-
flache kann ber ,Inbetriebnahme - Hardware konfigurieren“ aufgerufen werden.

= VYHBP BALANCER e @ FESTO
Inbetriebnahme Programm Betrieb Diagnose
Inbetriebnahme starten Systemstatus
Hardware konfigurieren
d ° Zylinder Konfiguration Mechanik 0 Controller
Geschw.-wichter konfig. o Inbetriebnahme
. Zylinder Orientierung; Kinematik Typ: Parallelkinematik Betrieb:
Szl o n Hardwarekenfiguration
Druck-Regelung o Kinematik Ubersetzung: 1:5.0 e
Kolbendurchmesser: 200 mm Echtzeitdaten
Begrenzungen ° Versorgungsdruck: 6.0 bar
Positions-Regelung ° Kolbenstangendurchmesser: mm -
Grenzgeschw. testen ° Effektive Kolbenflache: mm* ‘_ 1928
Inbetriebnahme beenden zylinderlange 360 mm
e 17 mm
Begrenzungen Regel-Parameter
~
tuelle Masse
Min. Mzsse: 9 kg Richtung des Handgriffs: ®) Nach oben
Max. Masse: 352 kg Mach unten
Status-Werte
Handgriffverstarkung: 2.5
M Soligeschwindigkeit: 100 mmy/s
Max. Kraft im Last-gefuhrten 0030 bar Betrieb freigegeben

Stillstand
aktiv/

Modus:

Konfiguration lesen

Anderungen verwerfen

Konfigurations-Name: Usel Konfiguration speichern Fehler

Bild 4.2:  Webvisualisierung des ,,Hardware konfigurieren“-Schritts

Die einzustellenden Parameter werden dabei im Folgenden erlautert.

° .
I Informationen

Wird einer der Parameter Kolbendurchmesser, Ubersetzungsverhiltnis oder minimale Masse geéan-
dert, so wird je nach Konfiguration eine Meldung angezeigt, falls die minimale Masse die minimal zu-
lassige Masse unterschreitet (Siehe 4.3.3 Begrenzungen - Minimale Masse)

4.3.1 Zylinder Konfiguration

Zylinder Orientierung: (Wertebereich: links/rechts, Standard: rechts)

Ausrichtung und Einspeisung am Zylinder. Hier kann ausgewahlt werden, ob der Zylinder auf Kolbenstangen-
seite oder auf Abschlussdeckelseite eingespeist wird. Es muss zwingend ein Wert ausgewahlt werden.

Kolbendurchmesser: (Wertebereich: 80 ... 200 mm, Standard: 80 mm)
Durchmesser des Zylinderkolbens (Bsp.: DSBG-80-500-... hat einen Kolbendurchmesser von 80 mm).

Kolbenstangedurchmesser: (Wertebereich:0 ... 80 mm, Standard: 25 mm)

Durchmesser der Kolbenstage. Nur relevant falls die Einspeisung auf Kolbenstangenseite geschieht. Fiir die
StandardgréBen sind hier die Werte schon hinterlegt (Bsp.: DSBG-80-500-... mit Kolbenstangendurchmesser von
25 mm).

Effektive Kolbenflache: (Wertebereich: 4400... 31415 mm?2, Standard: 4536 mm?2)
Automatisch berechnete Kolbenflache.

Zylinderlédnge: (Wertebereich: 100... 1000 mm, Standard: 360 mm)
Lange des Zylinders (Bsp.: DSBG-80-500-... hat eine Lange von 500 mm).
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Inbetriebnahmeablauf

4.3.2 Mechanik

Art der Kinematik: (Wertebereich: Hubsdule/Parallelkinematik/Andere,
Standard: Hubsaule)

Auswahl ob es sich um eine Hubsaule, Parallelkinematik oder sonstige handelt.

Ubersetzungsverhaltnis: (Wertebereich: 1:1 ... 1:5, Standard: 1:1)

Ubersetzungsverhiltnis der Kinematik. Dieses ist bei der Hubsdule immer 1:1. Bei Parallelkinematiken und an-
deren variiert dieses. Dort ist es abhdngig von Lange des Masseauslegers zur Lange des Zylinderauslegers. Uber

folgendes Symbol ldsst sich eine Hilfestellung einblenden: .

0.30m 1.50m 0.00 m

Kinematik Ubersetzung:

Abbrechen

Werte iibernehmen

Bild 4.3:  Hilfestellung zur Berechnung des Ubersetzungsverhiltnisses.

Versorgungsdruck: (Wertebereich: 4 ... 8 bar, Standard: 6 bar)

Versorgungsdruck am VPCB-Ventil. Es ist zu beachten dass bei langen Schlauchen und vielen Verbrauchern der
Versorgungsdruck am Ventil nicht gleich ist wie der an der Wartungseinheit eingestellte Druck.

433 Begrenzungen

Minimale Masse: (Wertebereich: 1 ... max. Masse kg, Standard: 70 kg)

Minimale Masse die mit dem Balancer-System bewegt wird. Hierbei handelt es sich in der Regel um die Leer-
masse bspw. der Greifeinheit.

Wird eine Masse konfiguriert, bei der ein Zylinderdruck kleiner als 1,5 bar eingestellt werden miisste, wird eine
Warnung angezeigt. Diese kann ignoriert werden, dabei sollte aber beachtet werden, dass nur bei Driicken gro-
Ber 1,5 bar eine korrekte Funktionsweise garantiert werden kann.

Warnung!

Mit der konfigurierten minimalen Massen
ist der minimale Druck kleiner als 1,5 bar.
Das System arbeitet nicht korrekt mit
Dracken kleiner als 1,5 Bar.

Ignorieren

Wert korrigieren

Bild 4.4:  Warnungsmeldung bei zu kleiner minimaler Masse

Maximale Masse: (Wertebereich: min Masse ... 999 kg, Standard: 282 kg)

Maximale Masse welche mit dem Balancer-System bewegt werden soll. Hierbei handelt es sich um die Leer-
masse zuziiglich der Masse des schwersten zu bewegenden Werkstiicks.
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Inbetriebnahmeablauf

Maximale Sollgeschwindigkeit: (Wertebereich: 0... [1000/Ubersetzungsverhéltnis] mm/s,
Standard: 250 mm/s)

Maximaler Geschwindigkeitssollwert, welcher von der Regelung des Balancer-Controllers erzeugt wird. Hierbei
handelt es sich um die Geschwindigkeit am Zylinder. Abhingig von der Ubersetzung ist die tatsdchliche Ge-
schwindigkeit am Werkstiick um das Ubersetzungsverhiltnis gréfer.

Wird dieser Parameter gedndert, sollte auch die parametrierte {iberwachte Geschwindigkeit am Geschwindig-
keitswachter (falls eingesetzt) gedndert werden.

Maximale Kraft im lastgefiihrten Modus: (Wertebereich: 0... 2000 N, Standard: 150 N)

Maximale Kraft welche tiber den Handgriff im lastgefiihrten Modus erzeugt wird. Dieser Wert kommt bspw. zum
Tragen, wenn eine Last im lastgefiihrten Modus mit dem Handgriff gegen einen Wiederstand gefahren wird. Da-
bei wird maximal die hier eingestellte Kraft aufgebracht.

4.3.4 Regel-Parameter

Richtung des Handgriffs: (Wertebereich: Nach oben/Nach unten, Standard: Nach oben)
Auswahl ob der Handgriff nach oben oder nach unten ausgerichtet ist.
Nach oben Nach unten
il

1 2 —

AT

Bild 4.5: Ausrichtung des Handgriffs

= %ﬁﬂ =N

Handgriffverstarkung: (Wertebereich: 0,1 ... 5, Standard: 2,5)

Verstarkung des Handgriffs. Je nach Schlauchldnge und gewiinschter Empfindlichkeit des Handgriffs kann dieser
Wert angepasst werden. Der Wert kann auch zu einem spateren Zeitpunkt bei der Inbetriebnahme der Positions-
Regelung nochmal angepasst werden.

Hysterese Handgriff: (Wertebereich: 0,02 ... 0,1 bar, Standard: 0,03 bar)

Hier kann ein Wert fiir die Hysterese des Handgriffs angegeben werden. Aufgrund der Reibung des Handgriffs ist
ein kleiner Hysterese-Bereich fiir die Riickstellung in die Mittelstellung notwendig. Dieser kann mit diesem Wert
angepasst werden. Dies ist bspw. notwendig sollte eine langsame Bewegung nach oben oder unten auftreten,
obwohl der Handgriff nicht aktiv aus der Mittelstellung ausgelenkt wird.

Automatische Anpassung des Handgriff-Offsets: — (Wertebereich: an/aus, Standard: an)

Diese Option aktiviert oder deaktiviert die automatische Anpassung des Handgriff-Offsets. Standardmafig wird
der Offsetwert mit einer steigenden Flanke an der Betriebsfreigabe angepasst. Das filhrt unter Umstdnden zu
Problemen, wenn bspw. der Handgriff beim Setzen der Betriebsfreigabe schon ausgelenkt ist und somit nicht
mehr in der Mittelstellung steht. In diesem Fall sollte die Anpassung abgeschaltet werden.

4.3.5 Speichern der Parameter

Nachdem alle Parameter konfiguriert sind konnen die Werte mit ,,Konfiguration speichern® gespeichert werden.
Dabei werden die Parameter automatisch an das angeschlossene VPCB-Ventil iibertragen.

System wird konfiguriert!

A Bitte warten bis die Konfiguration abgeschlossen Konfiguration Gbermitteit!
wurde. Die Parameter wurden erfolgreich Ubertragen!

.
Bild 4.6:  Speichern der Parameter

Wurde die Konfiguration erfolgreich tibertragen mit dem ndchsten Inbetriebnahmeschritt fortfahren.
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4.4 Geschwindigkeitswachter konfigurieren

In diesem Schritt der Inbetriebnahme wird ausgewahlt ob ein Geschwindigkeitswdchter vorhanden ist oder
nicht. Diese Oberfldche kann iber ,,Inbetriebnahme > Geschw.wachter konfig.“ aufgerufen werden.

= viBP BALANCER e @ FESTO
Inbetriebnahme Programm Betrieb Diagnose
Inbetriebnahme starten Systemstatus
Hardware konfigurieren 0 Uberwachungskonfiguration Controller
Geschw.-wachter konfig. Verfligbare Konfiguration auswahlen: Mit PILZ Geschwindigkeitswachter A Inbetriebnahme
Betriebsmodus:

Sperrventile Max. Geschwindigkeit (CECC/VPCB): 22000 | mm/s Konfig. Geschw. Wachter
Druck-Regelung

Echtzeitdaten

Parameter fiir PILZ PNOZ 530 (beispielhaft)

Max. Geschwindigkeit (PILZ PNOZ): 220.00 mm/s I Aktueller Druck
Umrechnung: 3200 Imp/m ‘_ 1.74 Bar (re)

Inbetriebnahme beenden Geber; TTL diff./Z Freq Inipnp A Aktuelle Position
Spur AB fmax: 7200 Hz nicht referenziert
Spur Z fmax: 450 Hz ~ Aktuelle Masse
TAB/TZ Verh. 160:1 | Hz 1123kg

Die Programmierung des PILZ PNOZ S30 wird mithilfe des Displays und Dreh-

knopfs durchgefiihrt. Status-Werte
Far weitere Details zur Konfiguration ziehen Sie bitte die Application Note und

das Handbuch aus dem Festo Support Portal zu Rate:

htp: ifesto.com/sp Betrieb freigegeben/

Stillstand

m System aktiv/
Diagnose des PILZ PNOZ S30 Nothalt

Fehlerausgang Positionier Modus

Ausgang Ubergeschwindigkeit Balancer Modus

Handgriff aktiv

Konfiguration speichern Fehler

Bild 4.7:  Webvisualisierung des ,,Geschwindigkeitswachter konfigurieren“-Schritts - Mit Geschwindigkeits-

wdchter
= VYHBP BALANCER oE @ FESTO
Inbetriebnahme Programm Betrieb Diagnose
Inbetriebnahme starten Systemstatus
Hardware konfigurieren @ Uberwachungskonfiguration Controller
A Inbetriebnah
Geschw.-wachter konfig Verfugbare Konfiguration auswahlen: Ohne Geschwindigkeitswachter nbetrisbnahme
Betriebsmodus:
Sperrventile Max. Geschwindigkeit (CECC/VPCB): 220.00 mm/s Konfig. Geschw. Wachter

Druck-Regelung

Echtzeitdaten

Bild 4.8:  Webvisualisierung des ,,Geschwindigkeitswachter konfigurieren“-Schritts - Ohne Geschwindigkeits-
wdchter

Zundchst kann bei ,,Verfligbare Konfiguration auswahlen* die aktuelle Konfiguration des Systems ausgewahlt
werden.

Die Auswahlmdglichkeiten sind:

Ohne Geschwindigkeitswéchter:

In diesem Fall ist kein Geschwindigkeitswdchter angeschlossen. Die Geschwindigkeitsiiberwachung erfolgt rein
im CECC-D-BA Controller und dem VPCB-Ventil. Der Grenzwert zur Uberwachung der Geschwindigkeit im VPCB-
Ventil wird beim Speichern automatisch {ibertragen. Mehr Informationen zu dieser Variante sind in der Applica-
tion Note zu PLb zu finden.

Mit PILZ Geschwindigkeitswédchter:

In diesem Fall ist der mitgelieferte Pilz PNOZ S30 angeschlossen. Es werden als Hilfestellung einige Parameter
zur Konfiguration des Pilz-Gerdtes beispielhaft angezeigt. Die Konfiguration erfolgt dabei aber nicht automa-
tisch, sondern muss hdndisch iiber das Display des Pilz PNOZ S30 erfolgen.

Die Konfigurationsparameter sind ebenfalls dem jeweiligen Datenblatt oder Handbuch zu entnehmen. Mehr In-
formationen zu dieser Variante sind in der Application Note zu PLd zu finden.
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Anderer Geschwindigkeitswéchter:

Diese Konfiguration kann gewahlt werden, wenn ein anderes Sicherheitsschaltgerat als der Pilz PNOZ S30 ver-
wendet wird. Hier sollte gepriift werden ob das Sicherheitsschaltgerat fiir diese Anwendung geeignet ist.

Als néchstes kann die maximale Geschwindigkeit eingestellt werden. Standardmafig ist diese 10% (iber der ma-
ximalen Sollgeschwindigkeit. Diese kann aber auch héher oder niedriger gesetzt werden. Grundsatzlich sollte
der Wert mit den Sicherheitsanforderungen der Anwendung abgeglichen werden.

I Informationen

Wird der Wert hier gedndert, muss dieser in jedem Fall im Geschwindigkeitswachter (bspw. Pilz PNOZ
S30) gedandert werden. Eine Konfiguration erfolgt nicht automatisch. Weitere Informationen siehe
Application Note zu PLd und Benutzerhandbuch des Geschwindigkeitswachters/Sicherheitsschaltge-
rat.

Ein Speichern der Konfiguration ist nur moglich, wenn das Sicherheitsschaltgerat richtig konfiguriert wurde und
keinen Fehler mehr ausgibt. Ansonsten ist die Schaltflache deaktiviert.

4.5 Sperrventile

In diesem Schritt der Inbetriebnahme werden die Sperrventile auf korrekte Funktion gepriift. Diese Oberflache
kann tber ,Inbetriebnahme - Sperrventile“ aufgerufen werden.

== VYHBP BALANCER O] FESTO

Inbetriebnahme Programm Betrieb Diagnose

Inbetriebnahme starten Systemstatus

Die korrekte Funktion der Sperrventile wird getestet:

Hardware konfigurieren ° 1. Den Betrieb durch Setzen des Eingangs "Betriebsfreigabe” aktivieren Controller
GeseiEE b, ° 2. Beide Ventile werden nacheinander geschlossen und mittels eines Druckimpulses getestet. A Inbetriebnahme

3. Wenn keine Anderung der Ausgange registriert wird, ist eine korrekte Funktionsweise der Ventile gegeben. Betriebsmodus:
Sperrventile Ventil-Test

Druck-Regelung
Echtzeitdaten

Aktueller Druck = Aktueller Druck

&5

1.74 Bar (rel) 1.74 Bar (re)
Aktuelle Position
Inbetriebnahme beenden 00
Lmm ® Aktuelle Position
Aktuelle Geschwindigkeit nicht referenziert
0.0 mm/s

Aktuelle Masse
1123 kg

Status-Werte

Betrieb freigegeben/
Stillstand

n System aktivy/
Nothalt

Positionier Modus

Balancer Modus

Handagriff aktiv

Fehler
Bild 4.9: Webvisualisierung des ,,Sperrventile“-Schritts

Der Ablauf ist folgender:

1. Eine steigende Flanke an der Betriebsfreigabe setzen. Dadurch wird der Test gestartet.
2. Durchfiihrung des Tests:

a. Testob ein Versorgungsdruck vorhanden ist.

b. Test der einzelnen Sperrventile. Dazu wird jedes Ventil einzeln abgeschaltet und mithilfe eines

Druckimpulses getestet.
3. Wenn der Test erfolgreich war, wird dies in der Webvisualisierung angezeigt:
Test abgeschlossen!
Q Beide Sperrventile sind funktionsfahig.

Bitte zum ndchsten Schritt fortfahren.
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Sollte ein Fehler auftreten, zundchst den Versorgungsdruck und die korrekte Verbindung der beiden Sperrven-
tile mit den entsprechenden Ausgangen priifen.

Falls der Fehler auch nach mehrfachem Test auftritt, bitte Fehlerinformation in der Diagnose und Informationen
zur Fehlersuche im Anhang ab Seite 25 beachten.

4.6 Druck-Regelung

In diesem Schritt der Inbetriebnahme wird die Druck-Regelung im Ventil in Betrieb genommen und korrekt para-
metriert. Diese Oberfldche kann tiber ,,Inbetriebnahme - Druck-Regelung* aufgerufen werden.

= VYHEP BALANCER e @ FESTO
Inbetriebnahme Programm Betrieb Diagnose
Inbetriebnahme starten Systemstatus

1. Identifizierung der aktuellen Lastmasse.
Hardware konfigurieren

tivieren n Controller
nach oben um die aktuelle Masse des Systems Inbetriebnahme

ere den Parameter durch Driicken der Schaltflache "Identifizieren Parameter speichern

Geschw.-wachter konfig.
Sperrventile

Druck-Regelung

F g Aktueller Druck » Identifizierter Druck
Begrenzungen ( 1 1.82 Bar (rel 1.82 Bar (rel

Positions-Regelung

|
Grenzgeschw. testen | 2. Identifizierung der Zylinderendlage.

. ylinder in die unterste Position n und entliften.
Inbetriebnahme beenden .
t 10 mm festgelegt. Falls sich der Zylinder nicht in der unteren
"
@ ere den Parameter durch Drucken der Schaltflache “Identifizieren Parameter speichern

Untere Zylinderendlage

10.0 mm

) Wert korrigi
nicht in der

3. Identifizierung der Filter Parameter

ere
unteren Endlag

und auf Schwingungen achten.
n der Schal
h driicken der Schaltflache "Parameter speichern” beenden.

ere den Param
Druck-Regler Inbetriel

dentifizieren Parameter speichern’

Identfizierte Frequenz N Aktueller Filterparameter
keine Frequenz 96 Hz -f -

astgefuhrter Modus

Warnung!
System kann sich bewegen und = Handgriff aktiv
ist mit Druck beaufschlagt!

hler

Bild 4.10: Webvisualisierung des ,,Druck-Regelung“-Schritts

Zur Inbetriebnahme sind mehrere Schritte notwendig. Diese werden im Folgenden naher beschrieben.

Informationen
Folgende Punkte sollten wahrend der Druckregler-Inbetriebnahme beachtet werden:
e Damit der Handgriff aktiv ist, muss der Eingang ,,Handgriff aktiv* gesetzt sein. Ansonsten ist
ein Verfahren mit dem Handgriff nicht moglich.
e Wenn die Betriebsfreigabe nicht gesetzt ist, ist ein Bewegen ebenfalls nicht moglich.
e Esist keine Geschwindigkeitsregelung aktiv. Unter Umstdnden schldgt die Geschwindig-

keitsiiberwachung zu. In dem Fall erneut mit der Inbetriebnahme der Druck-Regelung begin-
nen.

=3  Hinweis
Weglaufen bei gesetzter Betriebsfreigabe

Wird das System mit gesetzter Betriebsfreigabe stehen gelassen, kann es passieren dass dieses
langsam nach oben oder unten weglduft, da die Druck-Regelung noch nicht aktiv ist und somit keine
aktive Regelung erfolgt.

e Bei Unterbrechung des Vorgangs die Betriebsfreigabe zuriicksetzen.

Kann die Identifizierung nicht durchgefiihrt werden bitte folgende Punkte in ,,Hardware konfigurie-
ren Uberpriifen:

e Richtige Zylinder Orientierung tiberpriifen.
e Richtige Ausrichtung des Handgriffs {iberpriifen.
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4.6.1 Identifizierung der aktuellen Lastmasse
Hier wird die aktuelle Last des Systems ermittelt. Der Ablauf ist folgender:

1. Eine steigende Flanke an der Betriebsfreigabe setzen. Dadurch wird die Identifizierung gestartet.

2. Mit dem Handgriff die Masse langsam um 20 mm nach oben bewegen, sodass diese frei schwebend in
der Luft steht. Die Masse sollte dabei still stehen. Ist dies mit dem Handgriff nicht méglich, kann die
Last auch iber ein Zuriicksetzen der Betriebsfreigabe stillgesetzt werden. Dabei kann eine mogliche
Leckage zwischen Zylinder und Ventil trotzdem zu einem Absinken der Last fiihren.

3. Speichere den Parameter durch Driicken der Schaltfldche "ldentifizierten Parameter speichern".

4.6.2 Identifizierung der Zylinderendlage

Hier wird die aktuelle Kolbenposition des Zylinders ermittelt. Dazu wird der Balancer in die untere Endlage be-
wegt. Sobald der Zylinder in der unteren Endlage steht kann ein méglicher Resthub manuell eingegeben werden.

A

Resthub
y

Unterer Anschlag

Der Ablauf ist folgendermafien:
1. Falls die Betriebsfreigabe nicht mehr gesetzt ist, erneut setzen.
2. Mit dem Handgriff die Masse soweit nach unten bewegen wie mdéglich und dadurch den Zylinder entlif-

ten.
3. Den Resthub des Zylinders messen und eingeben. Standardmafig wird 10 mm voreingestellt.
4. Den Parameter speichern.
5

Information

Ein ungefahrer Wert reicht fiir ein funktionierendes System. Ist der Wert zu grof3, kann es zu erhéh-
ten Schwingungen im ndchsten Schritt fiihren. Ist der Wert zu klein ist die Druckregelung eventuell
zu langsam und das System wird schwieriger zu bewegen.

4.6.3 Identifizierung der Filter Parameter

Je nach Schlauchlénge zwischen dem VPCB-Ventil und dem Zylinder ist ein anderer Filterparameter fiir die
Druck-Regelung nétig. Dieser Parameter wird in diesem Inbetriebnahmeschritt ermittelt:

1. Falls die Betriebsfreigabe nicht mehr gesetzt ist, erneut setzen. Der Zylinder wird langsam auf den vor-
her identifizierten Druck gebracht. Die Druck-Regelung ist nun aktiv.

2. Mit dem Handgriff oder von Hand die Last in die obere Position bewegen.

3. Solange keine Schwingung auftritt wird bei der identifizierten Frequenz ,keine Frequenz“ angezeigt.
Sobald eine Schwingung auftritt, wird die Frequenz hier angezeigt und kann mit ,,Identifizierten Para-
meter speichern® ibernommen werden. Sobald der Parameter {ibernommen wurde sollte die Schwin-
gung splirbar geringer werden (das System wird deutlich leiser). Falls trotzdem noch Schwingungen
auftreten den Balancer etwas verfahren und den Parameter erneut iibernehmen.

4. Die Inbetriebnahme der Druck-Regelung mit Klicken auf ,,Parameter speichern“ beenden.

Wurde die Konfiguration erfolgreich iibertragen bitte mit dem nachsten Inbetriebnahmeschritt fortfahren.

° .
I Informationen
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Unter Umstdnden bewegt sich der Zylinder in diesem Schritt leicht nach unten. Dies liegt an einer et-
was falschen Identifizierung der Lastmasse im Schritt ,,Identifizierung der aktuellen Lastmasse“.
Sollte dies zu Problemen fiihren diesen Schritt erneut durchfiihren.

4.7 Begrenzungen

In diesem Schritt der Inbetriebnahme werden die Software-Endlagen, sowie die Position des Zylinderschalter fiir
die Referenzfahrt geteacht. Diese Oberfldache kann iiber ,,Inbetriebnahme = Begrenzungen“ aufgerufen werden.

= VYHEP BALANCER e @ FESTO

Inbetriebnahme Programm Betrieb Diagnose

Systemstatus

sition:
feren Controller
alter) um die Referenzpasition zu lernen. Inbetriebnahme

Inbetriebnahme starten

Identifizierung del

Hardware konfigurieren °

Geschw.-wéchter konfig. o
ndlage um die obere oder untere Endlage zu lermen

Sperrventile °
e" deaktivieren
Druck-Regel §
fuckisgslng ° 5. Parameter mit Klick auf "Parameter speichern” Gbernehmen.
Begrenzungen °
o Nach oben
Positions-Regelung o —_— bewegen Aktuelle Position Obere Grenze r . o
| 1647 mm = ueller Dr
Grenzgeschw. testen o [ ‘ 1.92 Bar (rel
. | | Referenzposition
Inbetriebnahme beenden | | 96.2 mm £ Referenzposition
| L)
J S Untere Grenze Untere Grenze
E——2 & Nathunten 04
@ 1l Obere Grenze

Status-Werte

Betrieb freigegeben/
Stillstand

aktiv/

It
Untere Grenze setzen
Warnung! © Position-Halten Modus
System kann sich bewegen und
A A Obere Grenze setzen astaefihrter Mod
st mit Druck beaufschlagt! - 9 Lastgefihrter Modus
Grenzen zuriicksetzen ®  Handgriff aktiv

Bild 4.11: Webvisualisierung zur Einstellung der Begrenzungen

Der Ablauf ist folgender:

1. Eine steigende Flanke an der Betriebsfreigabe setzen. Dadurch wird der Test gestartet. Der Zylinder
wird langsam auf den vorher identifizierten Druck gebracht. Die Druck-Regelung ist nun aktiv.

2. Mit dem Handgriff oder von Hand die Last tiber den Referenz-Zylinderschalter bewegen. Sobald der
Schalter tiberfahren wird, wird die Referenzposition tibernommen. In diesem Schritt kann der Referenz-
schalter auch in eine andere Position gebracht werden und erneut geteacht werden.

3. Den Balancer in die obere und untere Endlage bringen und den jeweiligen Wert (ibernehmen. Mit ,,Gren-
zen zuriicksetzen® lassen sich die Ursprungswerte (Unter Grenze: 0 mm; Obere Grenze: Hubldnge) wie-
der herstellen.

4. Werte libernehmen. Falls der Button ,,Parameter speichern“ nicht aktiv ist, ist die Referenzposition nicht
erfolgreich geteacht worden. In dem Fall den Referenzschalter in eine andere Position verschieben und
erneut versuchen. Der Referenzschalter sollte so angebracht werden dass er komplett iberfahren wird.

5. Parameter mit Klick auf "Parameter speichern" {ibernehmen.

Wurde die Konfiguration erfolgreich tibertragen bitte mit dem ndchsten Inbetriebnahmeschritt fortfahren.

i Informationen
Unter Umstdanden bewegt sich der Zylinder in diesem Schritt leicht nach unten. Dies liegt an einer et-
was falschen Identifizierung der Lastmasse im Schritt ,,Identifizierung der aktuellen Lastmasse“.
Sollte dies zu Problemen fiihren Sie diesen Schritt erneut durchfiihren.

o .

I Informationen
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Der Referenzschalter sollte in eine jederzeit zugdngliche Position gebracht werden, idealerweise
nahe der Parkposition. Dadurch kann das System nach Neustart schneller referenziert werden.

Zum Referenzieren muss der Referenzschalter in Bewegung komplett {iberfahren werden.

4.8 Positions-Regelung

In diesem Schritt der Inbetriebnahme werden die Parameter fiir die Positions-Regelung ermittelt und angepasst.
Dazu gehort die Reibung des Systems, sowie die Verstarkungsparameter fiir die Regelung. Diese Oberflache
kann tber ,,Inbetriebnahme - Positions-Regelung” aufgerufen werden.

Dabei sind zwei Inbetriebnahmeschritte notig:

4.8.1 Reibungsidentifikation

Hier wird die Reibung des Systems ermittelt. Dabei wird die Last im Schwebezustand etwas nach oben und nach
unten bewegt und das Bewegungsverhalten ausgewertet.

= YHBP BALANCER O] FESTO
Inbetriebnahme Programm Betrieb Diagnose
Inbetriebnahme starten Reibungsidentifikation ¥  Verstdrkungsparameter Systemstatus
RS e T E T o Die Reibung des Systems wird identifiziert: n Controller
Geschw.-wachter konfig. @@ 1. Den Betrieb durch Setzen des Eingangs "Betriebsfreigabe” aktivieren. Inbetriebnahme
Betriebsmodus:
2. Positioniere den Balancer in die Mittelstellung des Zylinders.
Sperrventile o g / Pos. Regler Inbetriebnahme
3. Auf "Reibkurve ermitteln” klicken ohne den Handgriff zu berthren. Das System bewegt sich nach oben und unten um die Reibung zu ermitteln.
Druck-Regelung o B
4. Den Betrieb durch Zurlicksetzen des Eingangs “Betriebsfreigabe” deaktivieren. Echtzeitdaten
Begrenzungen o

5. Parameter mit Klick auf "Parameter speichern” ibernehmen.

Positions-Regelung

Masse Reibungsdiagramm £ Aktueller Druck
. . # nach oben 8000 Druck Stellwert &  195Bar(re)
=l bewegen 640.0 A .
Inbetriebnahme beenden | | 1.95 Bar (rel)
00 i
| 0o Aktueller Druck 0) ?‘f‘c‘m”e Position
3200 1.95 Bar (rel) 2= mm
| 1600 Aktuelle Position ~
| o Aktuelle Masse
| Masse Z 00 93.9 mm
) 124.7 kg
E——3 & nachunten 1600 24.7kg
bewegen. "
N 23200 Reibungsparameter
-480.0 Stat. Reib.: 0 N Status-Werte
6400 N

Dyn. Reib.: 0
&

Betrieb freigegeben/
Stillstand

000
-1000 -800 -600 -400 -200 00 260 400 600 200 1000
® mm/s

n System aktivy/
Nothalt

Positionier Modus

1
Warnung! Balancer Modus
System kann sich bewegen und
ist mit Druck beaufschlagt! Reibkurve ermitteln Handgriff aktiv

Bild 4.12: Webvisualisierung zur Reibungsidentifikation

Der Ablauf der Reibungsidentifikation ist folgender:

1. Eine steigende Flanke an der Betriebsfreigabe setzen. Dadurch wird der Test gestartet. Der Zylinder
wird langsam auf den vorher identifizierten Druck gebracht. Die Druck-Regelung ist nun aktiv.

2. Mit dem Handgriff oder von Hand die Last ungefahr in die Mitte des Hubbereichs positionieren. Sollte
die Last nicht stehen bleiben kurz die Betriebsfreigabe zuriicksetzen und erneut setzen. Dadurch wird
das Sperrventil geschlossen und die Masse neu ermittelt.

3. MitKlick auf ,,Reibungsparameter identifizieren* die Identifizierung starten. Der Balancer bewegt sich
von alleine etwas nach oben und unten.

Mogliche Fehler:
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Folgende Meldung erscheint:

Reibungsidentifikation war nicht erfolgreich.
Die minimal och eingestellt.
Bitte unter "Hardware konfigurieren” korrigieren.

e

Im Schritt ,,Hardware konfigurieren“ wurde die minimale Masse fiir die aktuell angebrachte Masse falsch konfi-
guriert. Dadurch kann eine Reibungsidentifikation nicht durchgefiihrt werden. Zusatzlich kommt es dadurch im
ndchsten Schritt zu einem Fehlverhalten (Balancer driftet nach oben weg).

Je nach Kinematik und Reibung sieht die ermittelte Kurve unterschiedlich aus, sollte aber einen Verlauf
dhnlich wie diese aufweisen:

Parallelkinematik:

Reibungsdiagramm
800.0 Druck Stellwert

540 1.91 Bar (rel)

1 1.91 Bar (rel)

189 - Aktuelle Position
Z o0 \ 108.5 mm
-160.0
-3200 Lq"P-"‘s__—_J Reibungsparameter
4500 v Stat. Reib.: 206 N

0.0 Aktueller Druck

Dyn. Reib.: 5324 =
8000
500 400 300 200 100 00 100 200 300 400 50
mm/s
Hubsdule:
Reibungsdiagramm
L Druck Stellwert
640.0 2.70 Bar (rel)
200 Aktueller Druck
3200 2.70 Bar (rel)
160.0 Aktuelle Position
Z 00 — 609.3 mm
-160.0
S Reibungsparameter
4800 Stat. Reib.: 26 N
6400 Dyn. Reib. 274 s
-800,

0 1+
-1250 -1000 -75.0 -50.0 -250 00 250 50.0 750 1000 1250
mmys

Bild 4.13: Beispielverldufe der Reibungsidentifikation einer Parallelkinematik und einer Hubsdule

Sollte keine plausible Reibkurve, dhnlich der obigen Beispiele, angezeigt werden, bitte als Parameter
fiir statische- und dynamische Reibung 20 eingeben.

4. Den Betrieb durch Zuriicksetzen des Eingangs "Betriebsfreigabe" deaktivieren.

5. Parameter mit Klick auf "Parameter speichern" iibernehmen.

Wurde die Konfiguration erfolgreich tibertragen erfolgt automatisch der Wechsel zum nadchsten Inbetriebnahme-
Schritt.
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4.8.2 Verstarkungsparameter

Hier werden die Verstarkungsparameter fiir die Positions-Regelung ermittelt. Dabei konnen unterschiedliche
Parameter angepasst werden.

== YHBP BALANCER DE @ FESTO
Inbetriebnahme Programm Betrieb Diagnose
Inbetriebnahme starten Reibungsidentifikation » Verstarkungsparameter Systemstatus

RS e T E T o Verstarkungsparameter fur die Positionsregelung konnen angepasst werden. n Controller
Geschw.-wachter konfig. o 1. Den Betrieb durch Setzen des Eingangs "Betriebsfreigabe” aktivieren. Inbetriebnahme
Betriebsmodus:
2. Bewege das System mit dem Handgriff
Sperrventile o Pos. Regler Inbetriebnahme
Druck-Regelun:
= 9 o Positionsreglerverstarkung Handgriffverstarkung Echtzeitdaten
Begrenzungen © - —
Positions-Regelung Weich Mittel Hart Robust Mittel Sensitiv =
Masse = Aktueller Druck
———— ™ nachoben e Erhohen wenn sich das System zu langsam e Erhohen wenn das Ansprechverhalten des & 195 8Bar (e
= bewegen bewegt und nachliuft. Handariffs 2u gering ist.
s R | Verringern wenn das System zur Instabilitat Verringern wenn sich das System zu schnell
[ ‘I neigt oder zu agressiv ist. und unkentrolliert verhalt. Aktuelle Position
L)
1355 mm
l Verstérk des M hi
\ | Ve erstirkung des Massenschitzers A Aktuelle Masse
= 9
€ ) W nach unten 1249kg
bewegen.
I 9 Langsar Mittel Schnel
e Hoherer wert: Massenidentifikation st Status-Werte
schneller aber kénnte bei weniger stabiler
Kinematik instabil werden.
Niedrigerer Wert: Massenidentifkation ist
langsamer aber eventuell problemloser Betrieb freigegeben/
mit weniger stabiler Kinematik Stillstand
© n System aktivy/
Nothalt
Positionier Modus
]
Warnungt Balancer Modus
System kann sich bewegen und
ist mit Druck beaufschlagt! Parameter zuriicksetzen ® Handgriff aktiv

Bild 4.14: Webvisualisierung zu den Verstarkungsparametern fiir die Positions-Regelung

Die unterschiedlichen Verstarkungsparameter haben unterschiedliche Auswirkungen auf die Regelung. Jeder
Parameter kann angepasst werden und wird sofort angewandt.

=)  Hinweis
Falsche Konfiguration kann zu einem instabilen Regelverhalten fiihren.

Die Verstarkungsparameter nur in kleinen Schritten anpassen und nach jeder Anpassung das Verhal-
ten testen.

Zu hohe Parameterwerte kdnnen je nach System zu einem instabilen Regelverhalten fiihren.

Positionsregelverstdrkung:
Die Positionsregelverstarkung ist relevant fiir die Steifigkeit des Systems.

Sollte sich das System zu langsam bewegen oder nachlaufen, kann diese erhéht werden. Falls es zu Instabilita-
ten oder aggressivem Regelverhalten kommen sollte, sollte der Wert verringert werden.

Handgriffverstérkung:

Die Handgriffverstarkung steuert das Ansprechverhalten des Handgriffs. Bei einem hohen Wert wird schon ab
einer geringen Auslenkung des Handgriffs der maximale Geschwindigkeits-Sollwert ausgegeben.

Der Wert sollte erhdht werden, falls das Ansprechverhalten des Handgriffs zu trdge ist. Alternativ sollte er verrin-
gert werden, falls sich das System zu schnell und unkontrollierbar verhalt.

Verstdrkung des Massenschétzers:

Die Verstdrkung fiir den Massenschdtzer steuert die Geschwindigkeit mit der eine neue Masse erkannt wird. Ein
niedriger Wert sorgt fiir eine langsamere Anpassung der Masse, ein htherer Wert fiir eine schnellere Anpassung.

Bei einer weniger stabilen Kinematik kann ein hoher Wert unter Umstanden zu instabilem Verhalten fiihren.

Ein schnellerer Massenschatzer fiihrt zu einem steiferen Verhalten bei Massendnderungen, kann aber auch zu
ungewollten Absetzen, bspw. auf Stérkonturen oder Ahnlichem fiihren. Sollte ein solches Verhalten auftreten
kann {iber eine langsamere Massenanpassung eine bessere Kontrollierbarkeit erreicht werden.
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4.9

Grenzgeschwindigkeit testen

Inbetriebnahmeablauf

In diesem Schritt der Inbetriebnahme wird die korrekte Konfiguration des Geschwindigkeitswachters oder der

integrierten Geschwindigkeitsgrenzen getestet. Dazu wird bewusst eine Ubergeschwindigkeit erzeugt und iiber-
wacht ob die Geschwindigkeitsiiberwachung zuschlagt. Diese Oberflache kann tiber ,,Inbetriebnahme - Grenz-
geschwindigkeit testen® aufgerufen werden.

= YHBP

Inbetriebnahme starten

BALANCER o @ FESTO
Inbetriebnahme Programm Betrieb Diagnose
Geschw.-wéchter testen Systemstatus

Hardware konfigurieren
Geschw.-wachter konfig.
Sperrventile
Druck-Regelung
Begrenzungen
Positions-Regelung
Grenzgeschw. testen

Inbetriebnahme beenden

Die Konfiguration des Geschwindigkeitswachters wird gepruft

1. Den Betrieb durch Setzen des Eingangs “Betriebsfreigabe” aktivieren.

2. Bewege den Balancer und prife ob keine Ubergeschwindigkeit des Geschwindigkeitswachters auftritt.

3. Driicke die Schaltflache "Test starten”.

4. Bewege den Balancer und prufe ob eine Ubergeschwindigkeit auftritt.

5. Das Sicherheitsschaltgerat mit Setzen des “Reset”-Eingangs zurticksetzen.

Masse

Geschwindigkeitsdiagramm

Controller
Inbetriebnahme
Betriebsmodus:

Test Geschw. Wachter

Echtzeitdaten

= Aktueller Druck

=== ™ nachoben 2200 Aktuelle Geschwindigkeit & 1:88Bar(e)
= bewegen 1760 0.0 mm/s
|
[ s i
| 1320 Geschwindigkeitsgrenze ‘@)- Aktuelle Position
38.0 110.6 mm
| Max. Geschw.: 200 mm
| o 440 s
] E 40 2 Aktuelle Masse
L Masse £ 04 k
E——= 4 nachunten 440 204 kg
bewegen.
il -880
-1320 Status-Werte
1760 Sollgeschwindigkeit
— Aktuelle Geschwindigkeit
-2200
0. 1.0 20 30 40 50 6.0 7.0 80 a0 100 L] l;i‘t‘r;t:b”ge‘geE’Eben/
O S

System aktiv/
Nothalt

Warnung!

n Positionier Modus

System kann sich bewegen und

ist mit Druck beaufschlagt! Balancer Modus

Handgriff aktiv

Fehler

Test starten

Bild 4.15: Webvisualisierung zu ,,Grenzgeschwindigkeit testen®

Der Ablauf ist folgender:

1.

2.
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Eine steigende Flanke an der Betriebsfreigabe setzen. Dadurch wird der Test gestartet. Das System
wechselt in den Position-Halten Modus

Das System bewegen und priifen ob keine Geschwindigkeitsiiberschreitung auftritt. Sollte hier schon
eine Uberschreitung auftreten wurde die Uberwachung falsch parametriert, oder eine zu hohe Sollge-
schwindigkeit im Schritt ,,Hardware konfigurieren* eingestellt.

Den Test liber ,, Test starten” starten. Es wird eine hohere maximale Sollgeschwindigkeit eingestellt
(siehe Feld max. Geschwindigkeit).

Das System wiederum bewegen und bewusst eine hohere Bewegungsgeschwindigkeit erzeugen. Die
Uberwachung sollte zuschlagen.

Nachdem die Uberwachung zugeschlagen hat, das Sicherheitsschaltgerat tiberpriifen. Beide sicheren
Ausgange (Rel. 1 und Rel. 2) sollten abgeschaltet sein.

Danach dieses mit dem Reset-Eingang zuriicksetzen und die Inbetriebnahme beenden.

Informationen

Mehr Informationen zum Sicherheitsschaltgerat bitte der entsprechenden Herstellerdokumentation
und der Application Note zu PLd entnehmen.

Hinweis
Schnellere Bewegung als parametriert méglich

Durch den Test der Sicherheitsfunktion kénnen Bewegungen schneller als die parametrierte Sollge-
schwindigkeit auftreten.
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5 Sonstige Optionen

Uber folgendes Symbol, in der linken oberen Ecke kann das Optionsmenii aufgerufen werden: =,

< FESTO

| -*- PLC Konfiguration PLC Konfiguration

—— .
[l Daten zurticksetzen

Passwort andern

Log-Level:

Error

¢ schlieBen Zeit (hh:rm):

Datum (tt:mmijjjj):

Uhrzeit und Datum lesen

Uhrzeit und Datum schreiben

25.06.18 15:38:06

Version-No.: 0.52.0

Bild 5.1: Optionsmenii
In den Optionen lassen sich folgende Einstellungen machen:

Passwort andern:
Das Passwort des aktuellen Nutzers andern.

Log-Level:

Einstellung des Log-Levels. Hier kann ausgewahlt werden welche Ereignisse im System-Log protokolliert wer-
den. Die Auswahlmoglichkeiten sind:

o Keine:
Es erfolgt keine Protokollierung.
e Info:

Es werden Warnungen und Fehler protokolliert. Zusatzlich werden bestimmte Ereignisse, wie Ein- und
Ausschalten, Umschalten des Betriebsmodus etc. protokolliert.
e Warnung:
Es werden Warnungen und Fehler protokolliert. Info-Nachrichten werden dabei nicht beachtet. Unter
Inbetriebnahme = Uberwachung kann ausgewihlt werden, welche Nachrichten als Info, Warnung oder
Error ausgegeben werden.
e Error:
Es werden nur Fehlernachrichten protokolliert. Dies ist die Standardeinstellung
Es sollte beachtet werden, dass maximal die 40 letzten Nachrichten gespeichert werden. Dieses Limit kann bei
Log-Level ,Info“ eventuell relativ schnell erreicht werden.

Zeit:
Die aktuelle Zeit und Datum kann eingestellt werden.

Daten zuriicksetzen:

Der Werkszustand wird wiederhergestellt. Alle Daten werden auf die Standardkonfiguration zuriickgesetzt. Die
aktuelle Konfiguration wird als ,,User_Backup*“ gespeichert.
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A Technischer Anhang

A.1 Ein- und Ausgédnge

2 24 o|

\ |.o A 3 4 5 .6 .7|.o 1.2 3 4 .5|.o 1.2 3 456 .7|
Q000000000000 OI0OOOOOOOIO

| X2 Digital Input | X3 Digital Input | X4 Digital Output | X5 |
K Id
Klemme | Anschluss |Verwendung Ansteuerung
X2.0 8 digitale |Betriebsfreigabe Nach einem Neustart:
Eingange Steigende Flanke: Betrieb aktiv
Normalbetrieb:

High-Pegel: Betrieb aktiv
Low-Pegel: Betrieb nicht aktiv

X2.1 Handgriff aktiv High-Pegel: Handgriff aktiviert
Low-Pegel: Handgriff nicht aktiviert

X2.2 Fehler-Eingang Sicherheits- High-Pegel: Fehler am Sicherheitsschaltgerat
schaltgerat (PLd) Low-Pegel: kein Fehler am Sicherheits-
schaltgerat
X2.3 Referenz-Sensor Wadhrend der Referenzfahrt:
Steigende/ Ubernehmen der

Fallende Flanke:  Referenzposition

X2.4 Fehler zuriicksetzen Im Fehlerfall:
Steigende Flanke: Zuriicksetzen des Fehlers

X2.5 Betriebsart wechseln Im Betrieb:
High-Pegel: Lastgefiihrter Modus
Low-Pegel: Position-Halten Modus

X2.6 Melde-Eingang Drehzahlwachter High-Pegel: Ubergeschwindigkeit am Sicher-
heitsschaltgerat

Low-Pegel: Normalbetrieb

X2.7 Nicht belegt

X3.0 1 digitaler |Systemfreigabe / (Notaus) Normalbetrieb:
Eingang High-Pegel: System freigegeben/kein Notaus
Low-Pegel: System nicht freigegeben/Notaus

X3.1.. |5digitale |Vom Benutzer konfigurierbare Ein-
X3.5 Eingdnge |gédnge (

Tabelle 5.1: Eingange des CECC-D-BA Controllers
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Technischer Anhang

Klemme

Anschluss

Verwendung

Ausgabe

X4.0

X4.1

X4.2

X4.3

X4.4

X4.5

X4.6

X4.7

8 digitale
Ausgdnge

Betrieb freigegeben

Referenzfahrt:

Ausgang triggert mit 1 Hz
Normalbetrieb:

High-Pegel: Betrieb aktiv
Low-Pegel: Betrieb nicht aktiv

Geschwindigkeitswéachter aktivieren

Normalbetrieb:

Ausgang aktiv

Fehlerzustand:

Ausgang wird fiir 1 s zuriickgesetzt

Sperrventil 1

Normalbetrieb:
Ausgang aktiv

Fehlerzustand:
Ausgang inaktiv

Sperrventil 2

Normalbetrieb:
Ausgang aktiv

Fehlerzustand:
Ausgang inaktiv

Fehler

Normalbetrieb:
Ausgang inaktiv
Fehlerzustand:
Ausgang aktiv

Lastgefiihrter-Modus aktiv

Lastgefiihrter-Modus aktiv:
Ausgang aktiv
Lastgefiihrter-Modus nicht aktiv:
Ausgang inaktiv

Position-Halten-Modus aktiv

Position-Halten-Modus aktiv:
Ausgang aktiv
Position-Halten-Modus nicht aktiv:
Ausgang inaktiv

System aktiv und bereit

Normalbetrieb:
Ausgang aktiv

Fehlerzustand:
Ausgang inaktiv

Tabelle 5.2:

Seite 24 von 31

Ausgdnge des CECC-D-BA Controllers

Application Note — YHBP - Servopneumatischer Balancerbausatz - Inbetriebnahme — 1.10




Technischer Anhang

A.2 Fehlermeldungen
A.2.1 CAN-Verbindung
FehlerID | Fehlermeldung Fehlerbeschreibung | Mégliche Ursachen
192,200, |Verschiedene. Fehler in der CAN- - VPCB-Ventil wird nicht mit Spannung ver-
201,202, |Bspw: Verbindung zwischen  |sorgt (Notaus gedriickt, Falsche Verdrahtung)
203, 204, |Fehlerim CAN-Process- | VPCB- -> Status-LEDs vom VPCB priifen
205,206, | Data-Empfang. Proportionalregelventil |- CAN-Verbindung fehlerhaft - Abschlusswi-
207,208 |/ Timeout des VPCB- und derstand am CECC-D-BA nicht aktiviert, fal-
Ventils. CECC-D-BA. sche Verdrahtung, Schirm nicht richtig aufge-
legt
- VPCB und Steuerung sind nicht geerdet >
Erdungsanschliisse anschlief3en
- EMV-gerechte Verdrahtung gewahrleisten
Tabelle 5.3: Fehler-Tabelle CAN-Verbindung
A.2.2 Initialisierungsroutine
FehlerID | Fehlermeldung Fehlerbeschreibung | Mégliche Ursachen
213,214 Fehlerin def Cl- Fehler in der Parame- - Kurzzeitiger Fehler in der Kommunikation
Parameter-Ubertragung ter- zwischen Ventil und Steuerung - Bitte neu-
wahrend der Initialisie- Ubertragung zum Ventil | starten
rung. wdhrend - Falsche Parameterwerte - Inbetriebnahme
/ Fehler im Cl-Parameter- | der Initialisierung. erneut durchfiihren.
Empfang wahrend der - Tritt der Fehler dauerhaft auf, bspw. auch
Initialisierung. nach einem Neustart: falsche Ventilsoftware
— Austausch veranlassen
215 Timeout im Reset des Timeout im Reset des |- Fehler im Ventil. Treten weitere Fehlernach-
VPCB-Ventils. Ventils. richten auf? - Bitte neustarten
- Tritt der Fehler dauerhaft auf, bspw. auch
nach einem Neustart: falsche Ventilsoftware
- Austausch veranlassen
Tabelle 5.4: Fehler-Tabelle Initialisierungsroutine
A.2.3 Balancer Zustandsablauf
FehlerID | Fehlermeldung Fehlerbeschreibung | Mégliche Ursachen
224 Timeout im Ventil-Zu- Timeout im Ventil-Zu- |- Fehler im Ventil. Treten weitere Fehlernach-
standswechsel (Balancer- | stands- richten auf? - Bitte neustarten
Zustandsmaschine). wechsel (Balancer-Zu- |- Tritt der Fehler dauerhaft auf, bspw. auch
stands- nach einem Neustart: falsche Ventilsoftware
maschine). - Austausch veranlassen
512 Nothalt (Keine System- Nothalt ist aktiv. An - Nothalt ist gedriickt
Freigabe). Eingang X-1 (System- |- System-Freigabe Anschluss ist nicht verbun-
freigabe) liegt keine den
Spannung an. - Keine Last-Spannungsversorgung -
Klemme X5 mit Spannung versorgen
Tabelle 5.5: Fehler-Tabelle Balancer Zustandsablauf
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A.2.4 Sperrventile

FehlerID | Fehlermeldung Fehlerbeschreibung Mégliche Ursachen

240 Test des Sicherheitsven- | Test des Sicherheitsven- |- Wahrend des Tests wurde der Balancer be-
tils 1 fehlgeschlagen. tils 1 wegt.

fehlgeschlagen. Beim - Kein Versorgungsdruck.
Test wird ein kurzer Dru- |- Zu hohe Leckage am Arbeitszylinder. Sinkt
ckimpuls auf das ge- der Zylinder oder der Druck bei gesperrten
schlossene Ventil gege- | Sperrventilen langsam ab? - Verbindungs-
ben. Dabei darf keine An- | leitungen und Verschraubungen priifen
derung des Ausgangs- - Beim wiederholten Fehlschlagen des Tests
drucks/Position erfolgen. | kdnnte ein Defekt des Sperrventils vorliegen.
- Austausch veranlassen.

241 Test des Sicherheitsven- | Test des Sicherheitsven- |siehe Fehler ID 240

tils 2 fehlgeschlagen. tils 2
fehlgeschlagen. Beim
Test wird ein kurzer Dru-
ckimpuls auf das ge-
schlossene Ventil gege-
ben. Dabei darf keine An-
derung des Ausgangs-
drucks/Position erfolgen.

242 Sicherheitsventiltest Sicherheitsventiltest fehl- | - Kein Versorgungsdruck.
fehlgeschlagen. Kein geschlagen. - Sperrventile 6ffnen nicht - Verkabelung
Versorgungsdruck oder |Zu Beginn wird auf vor- priifen
Ventile 6ffnen nicht. handenen Versorgungs-

druck getestet.
Tabelle 5.6: Fehler-Tabelle Sperrventile
A.2.5 Uberwachungsfunktionen

FehlerID | Fehlermeldung Fehlerbeschreibung Mégliche Ursachen

272 Maximale Geschwindig- | Maximale Geschwindig-
keitsabweichung tiber- | keitsabweichung zwi-
schritten (Balancer-Steu- | schen Soll- und Istge-
erung). schwindigkeit tiberschrit-

ten. Uberwachung durch
die CECC-D-BA.

273 Kritische maximale Ge- |Parametrierte kritische - Ruckartige Bewegung durch den Bediener.
schwindigkeit tiber- Geschwindigkeitsgrenze |- Im Lastgefiihrten Modus wurde zu stark an
schritten (Balancer-Steu- | wurde iiberschritten. dem Werkstiick gezogen.
erung). Uberwachung durch die |- Last hat sich schlagartig gelost.

CECC-D-BA. - Last ist im Position-Halten Modus an einer
Stérkontur hangen geblieben und hat sich
schlagartig gelost.

- Sonstiger Fehler.

274 Maximale Positionsab- | Last wurde im Position - Last wurde aufgeladen oder abgeladen und
weichung tiberschritten | Halten Modus zu weit Regelung konnte nicht schnell genug nachre-
(Balancer-Steuerung). aus seiner Sollposition geln

ausgelenkt. - Grenzwert ist zu eng gewahlt - Héheren
Grenzwert unter Programm ->Uberwa-
chungskkonfiguration-> Positionsabwei-
chung wahlen
- Versorgungsdruckausfall
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FehlerID | rehlermeldung Fehlerbeschreibung Mogliche Ursachen

275 Maximale Masse tiber- | Die in der Webvisualisie- |- Eine zu hohe Last wurde versucht anzuhe-
schritten (Balancer-Steu- | rung parametrierte maxi- |ben
erung). male Masse wurde tiber- |- Es wurde zuviel Last aufgeladen

schritten. Die Masse wird | - Eine Storkontur ist vorhanden und der Ba-

dabei intern anhand des |lancer ist mit der maximalen Kraft gegen die

Bewegungsverhaltens Storkontur gefahren

des Balancers ermittelt. |- Eine zu geringe maximale Masse wurde
konfiguriert

276 Maximale Druckabwei- | Maximale Druckabwei- - Versorgungsdruckausfall
chung uberschritten (Ba- | chung zwischen Soll- und | - Kann manchmal bei schnellen Richtungs-
lancer-Steuerung). Istdruck im Arbeitszylin- |wechseln auftreten

der tberschritten. - Regelfehler im Proportionalventil

277 Maximale Massenabwei- | Die Abweichung zwi- - Ruckartige Bewegung durch den Bediener
chung uberschritten (Ba- | schen der realen Masse |- Im Lastgefiihrten Modus wurde zu stark an
lancer-Steuerung). und der aktuell einge- dem Werkstiick gezogen

stellten Masse hat die in |- Im Lastgefiihrte Modus wurde versucht
der Webvisualisierung iber eine Sonderfunktion eine falsche
parametrierten Grenzen | Masse einzustellen
iiberschritten. Die Uber- |- Wihrend dem Positionieren hat sich die
wachung ist nur im Last- | Masse gedndert - falls gewiinscht, Hoheren
gefilhrten Modus oder | Grenzwert unter Programm-> Uberwa-
wdhrend dem Positionie- | chungskonfiguration->Massenabweichung
ren aktiv. wihlen
- Grenzen sind zu eng parametriert und wer-
den bspw. schon durch zu hohe Reibung
ausgelost

278,279 |Obere Softwareendlage |Obere/Untere parame- - Die Pufferzone vor der Endlage wurde zu
tiberschritten (Balancer- |trierte Software-Endlage |gering eingestellt. Somit ist bei hohen Ge-
Steuerung). wurde Uberfahren. schwindigkeiten ein Uberfahren der Endlage
oder moglich
Untere Softwareendlage - Grenzen im Lastgefiihrten Modus von Hand
tiberschritten (Balancer- tiberfahren
Steuerung). - Sonstiger Fehler

280 Maximale Druckabwei- | Der Istdruck hat im last- |- Fehler im Proportionalregelventil
chung im last-gefiihrten | gefiihrten Modus den - Versorgungsdruckausfall
Modus (Balancer-Steue- |iiber den Handgriff ein- |- Bereich zu eng toleriert
rung). stellbaren Druckbereich

verlassen. (Parameter zur
Einstellung des Druckbe-
reichs:

"Max. Kraft im Lastge-
fihrten Modus")

281 Positionswert ist null. Positionswert ist null. - Zylinderschalter fiir die Referenzposition ist
Wegmesssystem ist Wegmesssystem ist an der falschen Position - Position neu
falsch referenziert. Refe- | falsch referenziert. teachen
renzposition priifen. Referenzposition priifen |- Falscher Wert fiir Endlage im Schritt Druck-

und neu teachen. regler-Inbetriebnahme eingegeben - Inbe-
triebnahme-Schritt erneut ausfiihren
Tabelle 5.7: Fehler-Tabelle Uberwachungsfunktionen

Application Note — YHBP - Servopneumatischer Balancerbausatz - Inbetriebnahme — 1.10

Seite 27 von 31




Technischer Anhang

A.2.6 Inbetriebnahme

FehlerID | Fehlermeldung Fehlerbeschreibung | Mégliche Ursachen

288, 289, |Timeoutin Cl-Parameter- |Fehlerin der Parame- - Kurzzeitige Storung in der Kommunikation

290 Ubertragung wihrend ter- zwischen Ventil und Steuerung. Inbetrieb-
der Inbetriebnahme. Ubertragung zum Ventil | nahme-Schritt erneut durchfiihren.

/ Fehler in der Cl- wahrend

Parameter-Ubertragung | der Inbetriebnahme. Bei wiederholtem Auftreten des Fehlers:
wahrend der Inbetrieb- - Falscher Parameterwert - Parameter prii-
nahme. fen, eventuell Werkszustand herstellen und
/ Falsche Cl-Antwort vom Inbetriebnahme neustarten

VPCB-Ventil wahrend der - Ventil tauschen

Inbetriebnahme.

291 Fehler in der Rezepturen- |Fehler wahrend der - Sonderzeichen im Konfigurationsnamen

verwaltung. Speicherung enthalten
der Variablen im inter- |- Ungiiltige Konfiguration wurde geladen o-
nen Speicher der CECC- | der Speicher der Steuerung voll > Steuerung
D-BA. auf Werkseinstellungen zuriicksetzen und er-
neut versuchen
- Sonstiger Fehler

292 Timeout im Ventil-Zu- Timeout im Ventil-Zu- |- Fehler im Ventil. Treten weitere Fehlernach-
standswechsel (Inbe- stands- richten auf?
triebnahme-Zustandsma- | wechsel (Inbetrieb- - Software Fehler im Ventil. Austausch veran-
schine). nahme- lassen.

Zustandsmaschine).
Tabelle 5.8: Fehler-Tabelle Inbetriebnahme
A.2.7 Proportional-Regelventil

FehlerID | Fehlermeldung Fehlerbeschreibung Mégliche Ursachen

336 Allgemeiner Fehler im Allgemeiner Fehlerim |Verschiedenes, siehe folgende Fehler
VPCB-Ventil. VPCB-

Ventil.

337 Unterspannung am Unterspannung am - Versorgungsspannung ist zu gering. Span-

VPCB-Valve < 21,6 Volt. | VPCB-Valve ¢ nungspegel erhdhen oder Leitungsldnge
21,6 Volt. veringern.

338 Betrag der Regeldifferenz | Betrag der Regeldiffe- |- Ventil klemmt eventuell
vom Schieberpositions- | renz vom - Reibung des Ventils priifen
regler des VPCB-Ventils | Schieberpositionsregler | - Gefilterte Druckluft verwenden
ist zu grofs. des

VPCB-Ventils ist zu
grof3.

339 Uberspannung am VPCB- | Uberspannung am - Versorgungsspannung ist zu hoch - Span-
Valve » 28 Volt. VPCB-Valve » nungspegel veringern.

28 Volt.

340 Betrag der Regeldifferenz | Betrag der Regeldiffe- |- Sperrventile sind bei aktiver Druckregelung
vom Druckregler des renz vom geschlossen = Verdrahtung priifen
VPCB-Ventils ist zu groB. | Druckregler des VPCB- |- Filterparameter sind falsch eingestellt - In-

Ventils ist betriebnahme erneut durchfiihren.
zu groB. - Der Balancer wird oft hintereinander wech-
selnd belastet

341 Temperatur d. Schieber- | Temperatur d. Schie- - Zu hohe Temperatur an der Spule. Ventil
Antriebs-Spule des VPCB- | ber-Antriebs- klemmt oder wird unter hohen Temperaturen
Ventils » 100°C. Spule des VPCB-Ventils | betrieben.

» 100°C.
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FehlerID | Fehlermeldung Fehlerbeschreibung | Mégliche Ursachen
342 Fehler in der CAN- Fehler in der CAN- - CAN-Verbindung fehlerhaft = Abschlusswi-
Kommunikation des Kommunikation derstand am CECC-D-BA nicht aktiviert, fal-
VPCB-Ventils. des VPCB-Ventils. sche Verdrahtung, Schirm nicht richtig aufge-
legt
- VPCB und Steuerung sind nicht geerdet >
Erdungsanschliisse anschliefien
- EMV-gerechte Verdrahtung gewdhrleisten
343 Fehler im Versorgungs- | Fehler im Versorgungs- |- Kein Versorgungsdruck.
druck des VPCB-Ventils. |druck des - Sperrventile sind bei aktiver Druckregelung
VPCB-Ventils. geschlossen = Verdrahtung priifen
344 Timeout der Balancer- Watchdog des VPCB- - CAN-Verbindung priifen.
Steuerung (Watchdog Ventils hat zugeschla- |- Uberlastung des Balancer-Controllers.
des VPCB-Ventils). gen. Der Zeitabstand
zwischen zwei CAN-
Nachrichten war zu
grof3.
345 Fehler beim E2PROM- Fehler beim E2PROM- |- Interner Fehler des VPCB-Ventils. Neustar-
Baustein des VPCB- Baustein ten.
Ventils. des VPCB-Ventils. - Bei bestehendem Fehler Austausch veran-
lassen.
346 Regler-Interrupt-Struktur | Regler-Interrupt-Struk- |- Interner Fehler des VPCB-Ventils. Neustar-
of the VPBC ladsst sich tur des ten.
nicht aktivieren. VPBC lasst sich nicht - Bei bestehendem Fehler Austausch veran-
aktivieren. lassen.
363 Hardware-Anschaltung Hardware-Anschaltung |- Interner Fehler des VPCB-Ventils. Neustar-
zum Stellglied des VPCB | zum ten.
ist defekt. Stellglied des VPCB ist |- Bei bestehendem Fehler Austausch veran-
defekt. lassen.
364 Fehler beim externen Fehler beim externen - Vebindung zwischen Wegmesssystem und
Wegsensor, welcher mit | Wegsensor, VPCB-Ventil priifen
dem VPCB-Ventil verbun- | welcher mit dem VPCB-
den ist. Ventil
verbunden ist.
366 Maximale Geschwindig- | Parametrierte kritische |- Ruckartige Bewegung durch den Bediener.
keit tiberschritten (VPCB- | Geschwindigkeits- - Im Lastgefiihrten Modus wurde zu stark an
Ventil). grenze wurde Uber- dem Werkstiick gezogen.
schritten. Uberwachung | - Last hat sich schlagartig gelést.
durch das VPCB-Ventil. |- Last ist im Position-Halten Modus an einer
Storkontur hdngen geblieben und hat sich
schlagartig gelost.
- Sonstiger Fehler.
Tabelle 5.9: Fehler-Tabelle Proportional-Regelventil
A.2.8 Sicherheitsschaltgerat
FehlerID | Fehlermeldung Fehlerbeschreibung | Mégliche Ursachen
368 Maximale Geschwindig- | Parametrierte kritische |- Ruckartige Bewegung durch den Bediener.

keit tiberschritten (Siche-
rer Geschwindigkeits-
wachter).

Geschwindigkeits-
grenze wurde Uber-
schritten. Uberwachung
durch das Sicherheits-
schaltgerat.

- Im Lastgefiihrten Modus wurde zu stark an
dem Werkstiick gezogen.

- Last hat sich schlagartig gelost.

- Last ist im Position-Halten Modus an einer
Storkontur hdangen geblieben und hat sich
schlagartig geldst.

- Sonstiger Fehler.
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Fehler ID

Fehlermeldung Fehlerbeschreibung Maégliche Ursachen

369 Anderer Fehler: Weg- Error-ID: 369 - Fehleranzeige am Sicherheitsschaltgerat
messsystemfehler, Reset | Anderer Fehler am prifen.

(Sicherer Geschwindig- Geschwindigkeitswéch- | - Mogliche Fehlerursachen:

keitswachter). ter - Betriebsfreigabeschalter in Mittelstellung,
Wegmesssystemfehler, | Kein Signal an
Reset, den Eingdngen Y31-34
Fehler in der Verdrah- - Wegmesssystem falsch angeschlossen
tung.
Bitte Fehlermeldung Weitere Informationen: siehe Application
am Geschwindigkeits- | Note - SSC/SLS PLd.
wachter
beachten.

370 Falsche maximale Ge- Falsche maximale Ge- |- Sicherheitsschaltgerat meldet Fehler, ob-
schwindigkeit parame- schw- wohl die Geschwindigkeit noch innerhalb des
triert (Sicherer Geschwin- | indigkeit parametriert | parametrierten Regelbereichs ist
digkeitswachter). (Sicherer - parametrierte Grenzen {iberpriifen: Entwe-

Geschwindigkeitswdch- | der Sollgeschwindigkeit unter "Hardware
ter). konfigurieren" d@ndern oder Geschwindig-
keitsgrenze des Sicherheitsschaltgerdts
uberprifen.
Tabelle 5.10:  Fehler-Tabelle Sicherheitsschaltgerat
A.29 Controller

FehlerID | Fehlermeldung Fehlerbeschreibung Mogliche Ursachen

378 Fehler an einem Aus- Fehler an einem Ausgang | - Kurzschluss/Querschluss an einem der
gang (moglicherweise (moglicherweise Kurz- Ausgidnge
Kurzschluss, Quer- schluss, Querschluss). - Uberlastung der Ausgange
schluss).

379 Unterspannung an der Unterspannung an der - Spannungsversorgung zu niedrig einge-
Spannungsversorgung | Spannungsversorgung stellt
(Klemme X1) der CECC. | (Klemme X1) der CECC. - Netzteil zu klein ausgelegt

- Zu viele Vebraucher an einer Spannungs-
versorgung

- Zu kleiner Leitungsquerschnitt, zu lange Zu-
leitungen

380 Fehlende Laststpan- Fehlende Laststpan- - Fehlende Lastspannungsversorgung
nungsversorgung nungsversorgung - Nothalt gedriickt
(Klemme X5) an der (Klemme X5) an der
CECC. CECC.

Tabelle 5.11:  Fehler-Tabelle Controller
A.2.10 Handgriff

Fehler ID |Fehlermeldung Fehlerbeschreibung Maégliche Ursachen

385 Handgriff ist in Mittelstel- | Falls die Betriebsfrei- | e Handgriff wurde bei nicht gesetzter Be-
lung mit Druck beauf- gabe oder der Hand- triebsfreigabe aus der Mittelstellung aus-
schlagt. Moglicherweise | griff-Aktiv Eingang nicht gelenkt.

Leckage vorhanden. gesetzt sind, wird ge- | e Leckage zwischen Handgriff und Ventil
priift ob kein Druck am vorhanden. Verschraubungen und Dich-
Handgriff vorhanden tungen iberpriifen.
ist. Falls Druck vorhan- | e Hysterese des Handgriffs zu klein parame-
den ist kdnnte dies auf triert.
Leckage hindeuten.
Tabelle 5.12:  Fehler-Tabelle Handgriff

Seite 30 von 31

Application Note — YHBP - Servopneumatischer Balancerbausatz - Inbetriebnahme — 1.10




Technischer Anhang

A.2.11 Infonachrichten (nur bei PLC-Loglevel Info)
Info ID Infomeldung Infobeschreibung
768 Info: CAN wurde initiali- | Infonachricht wird generiert, nachdem der CAN nach dem Einschalten
siert. erfolgreich initialisiert wurde.
769 Info: Konfigurations-Da- |Infonachricht wird generiert, nachdem die Konfiguration geladen wurde.
tei wurde geladen.
770 Info: Initialisierung Infonachricht wird generiert, nachdem Initialisierung vollstandig abge-
wurde erfolgreich abge- |schlossen wurde.
schlossen. System ist
betriebsbereit.
Tabelle 5.13: Infonachrichten Initialisierung
Info 1D Infomeldung Infobeschreibung
771 Info: Die Sicherheits- Infonachricht wird generiert, wenn die Sperrventile nach dem ersten
Ventile wurden beim ers- | Hochlaufen erfolgreich getestet wurden.
ten Hochlauf erfolgreich
getestet.
772 Info: Referenzfahrt beim |Infonachricht wird generiert, wenn die Referenzfahrt beim ersten
ersten Hochlauf wurde | Hochlauf erfolgreich
erfolgreich durchgefiihrt. | durchgefiihrt wurde.
773 Info: Umgeschaltet in Infonachricht wird jedes Mal generiert, wenn in den Last-gefiihrten Mo-
Last-gefiihrten Modus. | dus umgeschaltet wurde.
774 Info: Umschaltet in Posi- | Infonachricht wird jedes Mal generiert, wenn in den Position-Halten Mo-
tion-Halten Modus. dus umgeschaltet wurde.
775 Info: Entluftungs-Funk- | Infonachricht wird jedes Mal generiert, wenn die Entliiftungsfunktion
tion aktiviert. genutzt wird.
Tabelle 5.14: Infonachrichten Zustandsablauf
Info 1D Infomeldung Infobeschreibung
784 Info: Hardware Konfigu- Infonachricht wird generiert, wenn die Hardware Konfiguration wahrend
ration wurde durchge- der Inbetriebnahme abgeschlossen wurde.
fihrt (Inbetriebnahme).
785 Info: Sicherheitsschalt- | Infonachricht wird generiert, wenn das Sicherheitsschaltgerdt wahrend
gerat wurde konfiguriert | der Inbetriebnahme konfiguriert wurde.
(Inbetriebnahme).
786 Info: Druckregler Konfi- | Infonachricht wird generiert, wenn der Druckregler wahrend
guration wurde durchge- | der Inbetriebnahme konfiguriert wurde.
fuhrt (Inbetriebnahme).
787 Info: Positionsregler Infonachricht wird generiert, wenn der Positionsregler wahrend
Konfiguration wurde der Inbetriebnahme konfiguriert wurde.
durchgefiihrt (Inbetrieb-
nahme).
788 Info: Software-Endlagen |Infonachricht wird generiert, wenn die Software-Endlagen wahrend
wurden konfiguriert (In- | der Inbetriebnahme konfiguriert wurde.
betriebnahme).
789 Info: Sicherheits-Ventile |Infonachricht wird generiert, wenn die Sperr-Ventile wahrend
wurden getestet (Inbe- | der Inbetriebnahme getestet wurden.
triebnahme).
Tabelle 5.15: Infonachrichten Inbetriebnahme
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