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1 Sicherheitshinweise
1.1 Darstellung

Grosse Verletzungsgefahr Gefahrdung von Hinweis fur die
flr Personen Anlagen und Maschinen einwandfreie Funktion

Gefahr A Warnung & Hinweis

Dieses Symbol weist auf ein| |Dieses Symbol weist auf ein Dieses Symbol weist auf
hohes Verletzungsrisiko fur| [Risiko von umfangreichen wichtige Angaben hin-

Personen hin. Es muss zwin-| |Sachschaden hin. Die War- sicht-lich der Verwen-
gend beachtet werden. ?e“n”g ist unbedingt zu beach-| | gyng hin, Das Nichtbefol-

gen kann zu Storungen

fuhren.

1.2 Liste der Sicherheitshinweise

@ Bei der mit Netzspannung gespeisten Version CMGZ600.W.ACV fihren einige

©

Kontakte auf der Kabelschraubleiste eine Spannung von 85 — 264V. Achtung Le-
bensgefahr! Arbeiten, die ein Offnen des Gerates verlangen, dirfen nur von Fachper-
sonal ausgefiihrt werden. Vor dem Offnen des Gehauses muss in jedem Fall die
Stromversorgung unterbrochen werden!

Im FMS Zugregler ist keine Not-Aus-Funktion eingebaut. Er kann jedoch Bremsen
mit hoher kinetischer Energie bzw. Antriebe mit hoher Leistung ansteuern. Je nach
mdoglicher Fehlfunktion kann eine VVollbremsung oder ein Stromlos schalten der
Bremse zu schweren Schaden an der Maschine und / oder schweren Verletzungen
des Bedienpersonals fuhren! Dies gilt sinngemass auch fur Antriebe. Um bei einer
Fehlfunktion einen sicheren Schutz von Menschen und Anlagen zu gewdhrleisten,
mussen durch den Anlagenhersteller geeignete Schutzmassnahmen (Not-Aus-Kreise,
etc.) vorgesehen werden!

Die Funktion der Elektronikeinheit ist nur mit der vorgesehenen Anordnung der
Komponenten zueinander gewéhrleistet. Andernfalls konnen schwere Funktionssto-
rungen auftreten. Die Montagehinweise auf den folgenden Seiten sind daher unbe-
dingt zu befolgen.

Die ortlichen Installationsvorschriften dienen der Sicherheit von elektrischen Anla-
gen. Sie sind in dieser Bedienungsanleitung nicht berticksichtigt. Sie sind jedoch in
jedem Fall einzuhalten.

Schlechte Erdung kann zu elektrischen Schldgen gegen Personen, Stérungen an der
Gesamtanlage oder Beschéadigung der Elektronikeinheit fihren! Es ist auf jeden Fall
auf eine gute Erdung zu achten.
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A\ Die Prozessorkarte ist im Deckel des Gehéuses angebracht. Unsachgemésse Behand-
lung kann zur Beschadigung der empfindlichen Elektronik fuhren! Nicht mit grobem
Werkzeug (Schraubenzieher, Zange) arbeiten! Prozessorkarte moéglichst wenig be-
rihren! Vor Offnen des Gehauses geerdetes Metallteil bertihren, um ev. vorhandene
statische Ladung abzuleiten!

A\ Falsche Einstellung der Dip-Schalter, Lotbriicken und Jumper kann zu Fehlfunktio-
nen der Elektronik oder der Gesamtanlage fuhren! Die Einstellung der Dip-Schalter,
Lotbriicken und Jumper muss daher vor der Inbetriebnahme gewissenhaft kontrolliert
werden! Die Einstellung der Létbriicken sollte nur von geschultem Personal geandert
werden!
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2 Begriffe

Offset: Korrekturwert zur Kompensation der Nullpunktabweichung. Damit l&sst sich
sicherstellen, dass bei einer Last von ON das Messsignal wirklich Null betragt.

Gain: Verstarkungsfaktor des Messwertverstarkers. Durch geeignete Wahl wird das
Signal des Kraftaufnehmers exakt mit dem Materialzug-Istwert abgeglichen.

DMS: Dehnmessstreifen. Elektronisches Bauelement, welches bei Anderung seiner
Lange den elektrischen Widerstand &ndert. Wird in den Kraftaufnehmern zur Erfas-
sung des Istwertes verwendet.

Subprint: Elektronisches Steckmodul, das bei Bedarf auf die Hauptplatine der Elekt-
ronikeinheit aufgesteckt wird. So lasst sich die Elektronikeinheit auf einfache Weise
modular erweitern.

Kanal: Die analogen Ein- und Ausgange eines Subprints; wird fiir einen bestimmten
Zweck verwendet. Eine Elektronikeinheit kann mit bis zu vier Kanélen besttickt sein.

Modul: Die Programme, die auf dem Mikroprozessor laufen, sind in verschiedene
Funktionseinheiten (Module) aufgeteilt. Ein Modul kann mehrfach verwendet werden,
z.B. ist bei zwei Messstellen das Modul ,,Messverstarker” doppelt vorhanden. Jedes
Modul hat eigene Parameter und Spezialfunktionen.

Vorsteuerung: Wenn die Vorsteuerung aktiviert ist, wird ein Durchmessersignal (z.B.
von Durchmesser-Sensor, SPS 0.4.) zur Berechnung der Antriebsleistung ausgewertet
und der Antrieb mit dem berechneten Wert ,,vorgesteuert”. Der eigentliche Regler
braucht dann nur noch die Schwankungen im Materialzug auszugleichen. Dadurch
wird die Stabilitat der Regelung verbessert.

1-Quadranten- bzw. 4-Quadranten-Antrieb: Ausdruck bezieht sich auf das Dreh-
zahl-Drehmoment-Diagramm aus der Antriebstechnik. Ein 1-Quadranten-Antrieb
kann nur vorwaérts antreiben; ein 4-Quadranten-Antrieb kann vorwarts und riickwarts
sowohl antreiben als auch bremsen.
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3 Systembestandteile

3.1 Systembestandteile CMGZ611A

Ein CMGZ611A Zugregelsystem besteht aus folgenden Komponenten (siehe Bild 1):
Kraftaufnehmer
o Fir die mechanisch/elektrische Wandlung der Zugkraft
o Kraftmesslager
e Kraftmessrollen
o Kraftmesszapfen
o Kraftmessbldocke
Elektronikeinheit CMGZ611A
o Fir die Speisung der Kraftaufnehmer und die Verstarkung des mV-Signals
e Mit integriertem digitalem PID-Regler
e Kann mit Abwickler-Bremse, Abwickler-Antrieb, Wickler-Antrieb oder Li-
nienantrieb betrieben werden
e Unterstitzt Drehzahl- oder Momentenregelung
Externes Durchmesser- oder Liniengeschwindigkeitssignal kann verarbeitet
und zum Stellwert addiert werden
Mit Bedienpanel flr die Parametrierung
Mit robustem Aluminiumgehéuse
Mit Anschlussmoglichkeit fir externe Anzeigeinstrumente
Schnittstelle RS232
Schnittstelle CAN-Bus, PROFIBUS
e Interner Leistungsverstarker CMGZ.B fir die Ansteuerung der Bremse
Externer Leistungsverstarker fur die Ansteuerung der Bremse
o Beliebiger Bremsverstarker
Bremse
o Beliebige elektrische Bremse
e Pneumatische Bremse (mit Elektro/Pneumatik-Wandler)
Antrieb
o Beliebiger drehzahl- oder momentengeregelter 4-Quadrant-Antrieb
e AC- oder DC-Motor

(Varianten oder Optionen in kursiver Schrift)

3.2 Systembestandteile CMGZ612A

Ein CMGZ612A Zugregelsystem unterscheidet sich vom CMGZ611A darin, dass zwei unab-
h&ngige Regelkreises mit je einer Messstelle verarbeitet werden. Alle Anschliisse und Funkti-
onen sind flr zwei Messstellen vorhanden.

3.3 Systembestandteile CMGZ630A

Ein CMGZ630A Zugregelsystem unterscheidet sich vom CMGZ611A darin, dass insgesamt
zwei zusétzliche analoge Eingénge vorhanden sind, sodass der externe Sollwert und der Kor-
rektureingang gleichzeitig verarbeitet werden kdnnen.

3.4 Systembestandteile CMGZ6XX.ACV

Ein CMGZ6XX.ACV Zugreglersystem enthalt ein Trafo-Board fir Spannungen von 85V bis
250V.
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4 Systembeschreibung

BREMSE AN ABWICKLER ANTRIEB AN ABWICKLER

Bremse AC-oder DC—Motor

Kraftaufnehmer Kraftaufnehmer

verorbeitetes Material verarbeitetes Material

Distanz—
sensor

Distanz—
sensor

Sollwert—

Sollwert—
Zug-Istwert Potentiometer

Zug-Istwert Potentiometer

Bremsverstdrker

(O’\fhom Bereits._in 7 ! \(/S\eét:oh'sitrongzymrieb |
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Strom= bzy Yohweise von Lt sps ! Drehzahi— bzw. wohlweise yon L} gpg !
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eingong  — T einggng @00 0o—————————————— e
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AC-oder DC-Motor

AC-oder DC-Motor Kraftaufnehmer

verarbeitetes Material

Sollwert—
Sollywert— Potentiometer

Potentiometer Zug-Istwert

Vektor— oder
Gleichstromantrieb

Vektor— oder
Gleichstromontrieb

Zug—Saliwert [
WGE

0 ; ;
fffffffff { Zug—Sollwert Drehzohi- bzy. eise vou L sps |
‘
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s R Bt % | #%ms e
7777777 eingang
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Bild 1: Prinzipschema der mdglichen CMGZ611A Konfigurationen C611001d

4.1 Funktionsweise

Die Kraftaufnehmer messen die Zugkraft im Material und Ubermitteln den Messwert
als mV-Signal an die Regeleinheit. Diese verstarkt das mV-Signal und bildet die Dif-
ferenz zum Sollwert. Weicht der Zug im Material zu stark ab, wird die Bremse oder
der Antrieb je nach Konfiguration starker oder schwécher angesteuert.

4.2 Kraftaufnehmer

Die Kraftaufnehmer basieren auf dem Biegebalken-Prinzip. Die Durchbiegung wird
mittels Dehnmessstreifen (DMS) gemessen und als mV-Signal an die Elektronikein-
heit Ubermittelt. Durch die Verwendung einer Brickenschaltung hat die Speisung ei-
nen direkten Einfluss auf den Messwert. Daher werden die Kraftaufnehmer von der
Elektronikeinheit mit einer hochstabilen Speisung versorgt.
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4.3 Elektronikeinheit CMGZ611A

Allgemein

Die Elektronikeinheit ist in ein robustes Aluminiumgeh&use eingebaut. Sie enthalt ei-
nen Mikroprozessor zur Steuerung aller Ablaufe, die hochstabile Sensorspeisung und
die Messwertverstéarker flr die Kraftaufnehmersignale von bis zu zwei Messstellen.
Die Elektronikeinheit besitzt keine Trimmer und nur wenige Dip-Schalter und Jumper,
um moglichst gutes Langzeit- und Temperaturverhalten zu gewéhrleisten.

Bedienung

Die grosse, hinterleuchtete Anzeige mit 2x16 Zeichen , die 4 LED und die grossen
Tasten gewéhrleisten eine einfache Bedienung. Alle Mitteilungen erfolgen im Klartext
(wahlweise Deutsch, Englisch, Franzdsisch oder Italienisch). Die meisten Funktionen
sind parametrierbar. Die Parametrierung kann uber die Tasten oder Uber die Schnitt-
stellen erfolgen. Alle Einstellungen werden ausfallsicher in einem EEPROM gespei-
chert. Weitere Einstellungen kdnnen tber Dip-Schalter, Jumper oder Létbriicken vor-
genommen werden.

DMS-Verstéarkerteil

Der Messwertverstérker stellt die hochstabile Speisung (5VDC oder 10VDC) fir 1 o-
der 2 Kraftaufnehmer pro Messstelle bereit. Die Kraftaufnehmer kénnen in 4-Leiter-
oder in 6-Leiter-Schaltung angeschlossen werden. Dies ermdglicht die genaue Rege-
lung der Briickenspannung selbst bei sehr langen Kabeln.

Die Speisung ist mit Stromiberwachung ausgestattet. Das ermdglicht, Kurzschluss
oder Kabelbruch automatisch zu erkennen und eine Fehlermeldung auszugeben.

Ein hochstabiler, fest eingestellter Differenzverstarker verstarkt das Signal auf 10V.
Dieses Signal wird direkt auf den A/D-Wandler gefiihrt. Der Mikroprozessor fuhrt mit
dem digitalisierten Messwert alle anwendungsspezifischen Berechnungen durch (Off-
set, Ver-starkung, Tiefpassfilter, Grenzwertschalter, etc). Das so erzeugte Istwertsig-
nal wird gleichzeitig als numerischer Wert und als Spannungs- und Stromsignal aufbe-
reitet.

PID-Reglerteil

Die Reglereinheit vergleicht den eingestellten Sollwert mit dem gemessenen Material-
zug. Die Differenz (Regelabweichung) wird auf den eigentlichen PID-Regler gefiihrt.
Dieser berechnet den Stellwert in Abh&ngigkeit der Regelabweichung. Das Stellwert-
signal betragt 0...10V, £10V, 0...20mA oder 4...20mA, je nach Konfiguration.

Mit einem Durchmessersensor oder einer anderen Quelle kann dem Regler ein 0...10V
Signal proportional zum momentanen Wickeldurchmesser zugefihrt werden. Bei Be-
trieb eines Wicklers berechnet der Regler aus diesem Signal und dem aktuellen Stell-
wert die resultierende Vorsteuerung. Die PID-Werte werden standig an den sich &an-
dernden Durchmesser angepasst.

Mit einem Tachogenerator oder einer anderen Quelle kann dem Regler ein 0...10V
Signal proportional zur Liniengeschwindigkeit zugefuhrt werden. Bei Betrieb eines
Linienantriebs nimmt der Regler die Liniengeschwindigkeit als Basis, zu welcher das
PID-Signal Uberlagert wird. Dadurch muss der Regler nur die Abweichung von der
Liniengeschwindigkeit ausregeln.

Schnittstelle
Als Option sind RS232, PROFIBUS oder CAN-Bus Schnittstellen erhaltlich.
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Digitale Ausgdnge

PID—Regler

F———=——————n

BCD Ziffer O
BCD Ziffer 1 E

Reglerfreigabe i
I

Bild 2: Blockschema der Elektronikeinheit CMGZ611A C611012d

4.4 Elektronikeinheit CMGZ612A

Die Elektronikeinheit CMGZ612A unterscheidet sich vom CMGZ611A darin, dass
zwei unabhédngige Regelkreises mit je einer Messstelle verarbeitet werden. DMS-
Verstérkerteil und PID-Reglerteil sind fur jede Messstelle separat vorhanden.

4.5 Elektronikeinheit CMGZ630A

Die Elektronikeinheit CMGZ630A unterscheidet sich vom CMGZ611A darin, dass
insgesamt zwei zusétzliche analoge Eingdnge vorhanden sind, sodass der externe
Sollwert und der Korrektureingang gleichzeitig verarbeitet werden kdnnen.

4.6 Elektronikeinheit CMGZ6XX.ACV

Die Elektronikeinheit CMGZ6XX.ACV enthalt ein separates Trafo-Platine fur Span-
nungen von 85V bis 264V. Die Elektronikeinheit wandelt die AC Eingangs-Spannung
in 24V DC um fir die internen Systembestandteile.

4.7 Leistungsverstarker und Bremse

(Nur bei Betrieb einer Bremse) Die Elektronikeinheit kann mit integriertem Bremsver-
starker CMGZ.B bestellt werden. Falls die Elektronikeinheit ohne integrierten Brems-
verstarker bestellt wurde, muss ein separater Leistungsverstérker verwendet werden.
Der Leistungsverstarker verarbeitet das Signal der Elektronikeinheit und steuert ent-
sprechend die Bremse an. Es kann ein beliebiger Bremsverstarker verwendet werden.
Es kann eine beliebige elektrische Bremse oder, mit Elektro/Pneumatik-Wandler, eine
beliebige pneumatische Bremse verwendet werden.

4.8 Antrieb und Motor

(Nur bei Betrieb einem Antrieb) Es kann ein beliebiger, den Dynamikanforderungen
entsprechend ausgewéhlter AC- oder DC- 4-Quadranten-Antrieb und ein passender
Motor eingesetzt werden.

10
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5 Regeltheorie
5.1 Zugregelung

Bei der Herstellung und Weiterverarbeitung von Folien, Drahten, Seilen, Papier oder
Gewebe ist es wichtig, dass das Produkt zur Sicherung einer gleichbleibenden Qualitat
mit konstanter Zugspannung uber die Walzen gefuhrt wird. Die Zugspannung kann
sich andern, wenn Temperatur oder Feuchtigkeit schwanken, sich der Auf- oder Ab-
wickeldurchmesser andert oder wenn das Material bedruckt, beschichtet, geklebt oder
gepresst wird. Mit dem FMS Zugregelsystem kann die Materialspannung kontinuier-
lich gemessen und auf dem gewiinschten Wert gehalten werden.

5.2 PID-Regler

Es ist das Ziel jeder Regelung, die Ande- Regelabweichung
rungen des Istwertes und den Einfluss von
Storgrossen ohne Uberschwingen und ohne
Pendelungen auszuregeln.Das gelingt je-
doch nur dann, wenn der Regler ein dyna- -
misches Verhalten hat, das an das zeitliche
Verhalten der Regelstrecke angepasst ist.
Der bei FMS Zugregelsystemen verwende-
te PID-Regler besitzt ein Ausgangssignal,
das der Summe von P-, I- und D-Verhalten -
entspricht. Der D-Anteil kann wahlweise t
vollstandig weggelassen werden. Durch _ _ C432003d
den digitalen Aufbau weist der Regler ein Bild 3: Schrittantwort eines PID-Reglers
exakt reproduzierbares Verhalten auf, da jeder Einstellwert als numerischer Wert bekannt
ist. Daraus resultieren eine sehr hohe Langzeit- und Temperaturstabilitat, da numerische
Werte nicht wegdriften, und eine Austauschbarkeit der Geréte ohne neuerlichen Abgleich.

Stellgrésse

P-Verhalten

Ein Regler mit reinem Proportionalverhalten liefert als Stellgrdsse ein zeitlich unver-
zogertes Signal, das proportional zur Regelabweichung ist. Bei Regelabweichung Null
ist auch die Stellgrosse Null. Eine geringe Regelabweichung bewirkt eine geringe
Stellgrosse, die aber nicht ausreicht, um die Abweichungen auszuregeln. Eine P-
Regelung weist stets eine bleibende Regelabweichung auf. Die charakteristische Gros-
se fur einen P-Regler ist der Proportionalfaktor X,.

I-Verhalten

Bei einem Regler mit Integrierverhalten wird die Regelabweichung laufend zur Stell-
grosse addiert und diese ausgegeben. Der I-Regler vergrossert oder verkleinert die
Stellgrdsse so lange, bis die Regelabweichung zu Null wird. Die dann ausgegebene
Stellgrdsse wird solange auf dem aktuellen Wert gehalten, bis neue Regelabweichun-
gen auftreten. Ein I-Regler ist dadurch in der Lage, Regelabweichungen dauerhaft zu
beseitigen. Die charakteristische Grosse fur einen I-Regler ist die Nachstellzeit T,.

D-Verhalten

Bei einem Regler mit Differenzierverhalten ist die Stellgrdsse proportional zur Ande-
rungsgeschwindigkeit der Regelabweichung. Eine sprunghafte Veranderung der Re-
gelabweichung bewirkt den charakteristischen Nadelimpuls in der Stellgrdsse. Ein D-
Regler reagiert also bereits, wenn erst eine kleine Regelabweichung vorhanden ist. Die
charakteristische Grgsse fiir einen D-Regler ist die Vorhaltezeit Ty.

11
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6 Kurzanleitung Inbetriebnahme

Alle Anforderungen ermitteln wie:

— Betriebsart (Abwickler-Bremse, Abwickler-Antrieb, Aufwickler-Antrieb,
Linienantrieb)?

— Eigenschaften der verwendeten Bremse oder des Antriebs (Signalgrosse, max.
Strom, etc.)?

— Konfiguration der Kraftaufnehmer (Speisung, 4- oder 6-Leiter-Schaltung)?

— Betriebsart des zusétzlichen analogen Eingangs (Sollwert extern, etc.)?

— Konfiguration des Regelausgangs (Signalgrdsse)?

— Konfiguration des Istwertausgangs (Signalgrosse)?

— Gain-Umschaltung notwendig?

— Belegung der digitalen Ein- und Ausgénge?

— Verknupfung tber Schnittstelle etc.?

— Not-Aus-Konzept?

Erstellen des definitiven Verdrahtungsschemas geméss Anschlussschema
(siehe ,,8.2 Anschlussschema®)

Alle Komponenten montieren und anschliessen (siehe ,,8. Installation/Verdrahten®)

Elektronikeinheit: Messverstarker fur jeden Kanal parametrieren und kalibrieren
(siehe ,,9. Allgemeine Bedienung®)

Testlauf mit niedriger Geschwindigkeit und niedrigem Materialzug durchfihren:

— Sollwert eingeben (siehe ,,9.5 Eingabe des Sollwerts*)

— Regler freigeben (siehe ,,9.8 Automatik-Betrieb*)

— PID Regelparameter bestimmen und Anlage einschalten (siehe ,,9.6 Bestimmung
der Regelparameter*)

Falls benétigt, Vorsteuerung oder Geschwindigkeitstiberlagerung in Betrieb neh-
men (siehe ,,10.3 Inbetriebnahme der VVorsteuerung* bzw. ,,13.2 Inbetriebnahme
der Geschwindigkeitsiiberlagerung*)

Falls bendtigt, weitere Einstellungen vornehmen (,,9.9 Zusétzliche Einstellun-gen®)

CMGZ612A: Obige Schritte fiir die zweite Messstelle und den zweiten Regelkreis
wiederholen.

E Hinweis
Es kann sein, dass die wéhrend des Testlaufs ermittelten PID Regelparameter nach
Inbetriebnahme der Vorsteuerung oder bei Erhéhung des Materialzugs und der Ge-
schwindigkeit nicht mehr geeignet sind, um die Regelung stabil zu halten. Daher ist

es sinnvoll, die Regelparameter solange nachzujustieren, bis die Anlage mit den
gewunschten Sollwerten stabil 1auft.

£ Hinweis

Das Anfahren und Abbremsen der Anlage stellt erh6hte Anforderungen an jede Re-
gelung. Damit der Materialzug auch in diesen Phasen stabil geregelt werden kann,
muss dem Anfahr- resp. Bremsverhalten der Gesamtanlage besondere Beachtung

geschenkt werden. Es genlgt nicht, wenn der Materialzug im normalen Betrieb sta-
bil geregelt wird.
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7 Abmessungen
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Bild 4: Abmessungen

C600005d

Typ Gehausegrosse
CMGZ611A standard
CMGZ611A.B gross
CMGZ612A gross
CMGZ630A standard
CMGZ630A.B gross
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8 Installation und VVerdrahten

A Warnung

Die Funktion der Elektronikeinheit ist nur mit der vorgesehenen Anordnung der Kom-
ponenten zueinander gewahrleistet. Andernfalls kdnnen schwere Funktionsstérungen
auftreten. Die Montagehinweise auf den folgenden Seiten sind daher unbedingt zu be-
folgen.

A Warnung

Die ortlichen Installationsvorschriften dienen der Sicherheit von elektrischen Anlagen.
Sie sind in dieser Bedienungsanleitung nicht beriicksichtigt. Sie sind jedoch in jedem
Fall einzuhalten.

A Warnung

Schlechte Erdung kann zu elektrischen Schldagen gegen Personen, Stérungen an der
Gesamtanlage oder Beschadigung der Elektronikeinheit fiihren! Es ist auf jeden Fall
auf eine gute Erdung zu achten.

8.1 Montage der Elektronikeinheit

Das Gehduse kann in einem Schaltschrank oder frei bei der Maschine montiert wer-
den. Alle Anschliisse werden von unten durch die PG-Verschraubungen ins Gehduse
gefiihrt und gemass Anschlussschema (Bilder 8...12) an die steckbaren Schraubklem-
men angeschlossen.

ca. 440 (17.257)
__min. 250 (10") / max. 540 (21.25") | Abschirmgeflecht ca. 5mm

PG—Verschraubung Mutter
U—Scheiben Gummihilse
Bild 5: Verlauf der Anschlusskabel im Gehause E600011d
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Gefahr

Bei der mit Netzspannung gespeisten Version CMGZ6XX.W.ACV und
CMGZ6XX.W.B.ACV fuhren einige Kontakte auf der Kabelschraubleiste eine Span-
nung von 85 — 264V. Achtung Lebensgefahr! Arbeiten, die ein Offnen des Gerates
verlangen, diirfen nur von Fachpersonal ausgefiihrt werden. Vor dem Offnen des Ge-
héuses muss in jedem

Fall die Stromversorgung unterbrochen werden.

A Warnung

Die Prozessorkarte ist im Deckel des Geh&uses angebracht. Unsachgemdsse Behand-
lung kann zur Beschadigung der empfindlichen Elektronik fiihren! Nicht mit grobem
Werkzeug (Schraubenzieher, Zange) arbeiten! Prozessorkarte méglichst wenig beriih-
ren! Vor Offnen des Gehauses geerdetes Metallteil beriihren, um ev. vorhandene stati-
sche Ladung abzuleiten!
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[ N = O
[a 00 0O 00
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Power S 802
J100 J200
Bild 6: Anordnung der Stecker auf der Elektronikeinheit E600012d
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C600016d
Bild 7: Anordnung der Stecker auf der Erweiterungs- und Bremsverstarkerkarte

8.2 Anschlussschema CMGZ611A
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Bild 8: Anschlussschema CMGZ611A C611011d
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8.3 Anschlussschema CMGZ612A
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8.4 Anschlussschema CMGZ630A
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Bild 10: Anschlussschema CMGZ630
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FMS Bremsverstadrker
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Bild 11: Anschlussschema fiir den integrierten Bremsverstarker CMGZ.B (24V)

Anschluss einer 24V Bremse
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Bild 12: Anschlussschema fiir den integrierten Bremsverstarker CMGZ.B (90V)

Anschluss einer 90V Bremse
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.
Transformator % N Neutralleiter N Eingangsspannung
2 L Phase L1 85V—-264V AC
PE
@ 90V | — 90VDC
@ GND| — GND 90V Ausgangsspannung
@PE | — PE zu Systemkomponenten
@ 24V | — 24VDC
@ GND| — GND 24 24V DC
Bild 12a: Anschlussschema CMGZ6XX.ACV C600008e

Wenn Jumper X10 geschlossen ist, steht der doppelte Ausgangsstrom zur Verfi-

gung
Tab.a: X10 = Offen

Strom Strom X1 X2 X3
24V Bremse | 90V Bremse
0.125A 0.125A Offen | Offen | Offen
0.25A 0.25A Offen | Offen | Zu
0.5A 0.5A Offen | Zu Zu
1.0A 0.9A Zu Zu Zu
Tab.b: X10=Zu

Strom Strom X1 X2 X3
24V Bremse |90V Bremse
0. 25A 0. 25A Offen | Offen | Offen
0.5A 0.5A Offen | Offen | Zu
1.0A 0.9A Offen | Zu Zu
2.0A - Zu Zu Zu
F3 Power Sicherung 24 VVDC oder 90 VDC
Fa Sicherung 24 VDC

—— Parkposition

F4
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8.5 Montage der Kraftaufnehmer

Die Montage der Kraftaufnehmer erfolgt geméss der FMS Montageanleitung, die zu-
sammen mit den Kraftaufnehmern geliefert wurden. Die Verbindung zwischen den
Kraftaufnehmern und der Elektronikeinheit wird mit 2x2x0.75mm? paarverseiltem,
abgeschirmtem Kabel ausgefihrt. (Bei einer Kabelldnge von weniger als 15m kann
auch 2x2x0.25 mm? verwendet werden.) Die Leitungen sind getrennt von leistungs-
fiihrenden Kabeln zu verlegen.

Der Anschluss der Kabel auf die Klemmen der Elektronik erfolgt geméss Anschluss-
schema. Bei zwei Kraftaufnehmern pro Messstelle werden die Kraftaufnehmer parallel
geschaltet (siehe Anschlussschema). Bei Anschluss in 6-Leiter-Schaltung missen die
Lotbriucken gedndert werden (siehe ,,9.2 Konfigurieren der Elektronikeinheit®). Die
Kraftaufnehmerspeisung kann mit 5VDC (Default) 10VDC oder 24VDC erfolgen
(siehe ,,9.2 Konfigurieren der Elektronikeinheit™).

£ Hinweis
Das Kraftaufnehmersignal betragt nur einige mV und ist darum anféllig fir Fremdein-

fliisse auf das Kabel. Zur Verbesserung der Storsicherheit soll ein Drahtpaar des paar-
verseilten Kabels fir +Signal und —Signal verwendet werden.

C Hinweis
Wird die Abschirmung der Signalkabel an der Elektronikeinheit und am Kraftaufneh-
mer angeschlossen, kénnen Erdschleifen entstehen, die das Messsignal empfindlich
storen konnen. Funktionsstorungen der Elektronikeinheit konnen die Folge sein. Die

Abschirmung soll nur auf Seite Elektronikeinheit angeschlossen werden. Auf Seite
Kraftaufnehmer muss die Abschirmung offen bleiben.

8.6 Montage des Bremsverstarkers oder des Antriebs

Die Bremse und der Bremsverstarker bzw. der Antrieb und der Motor werden gemass
Herstellerangabe montiert. Aufgrund der vielen erhaltlichen Modelle kénnen hier kei-
ne n&heren Angaben gemacht werden. Der Anschluss erfolgt gemdss Anschlusssche-
ma. Falls ein AC-Antrieb verwendet wird, muss die beim Bremsen freiwerdende E-
nergie tber einen Bremswiderstand 0.4. abgefiihrt werden.

Gefahr

Im FMS Zugregler ist keine Not-Aus-Funktion eingebaut. Er kann jedoch Bremsen
mit hoher kinetischer Energie bzw. Antriebe mit hoher Leistung ansteuern. Je nach
mdglicher Fehlfunktion kann eine VVollbremsung oder ein Stromlos schalten der Brem-
se zu schweren Schéden an der Maschine und / oder schweren Verletzungen des Be-
dienpersonals fuhren! Dies gilt sinngemass auch fiir Antriebe. Um bei einer Fehlfunk-
tion einen sicheren Schutz von Menschen und Anlagen zu gewahrleisten, missen
durch den Anlagenhersteller geeignete Schutzmassnahmen (Not-Aus-Kreise, etc.)
vorgesehen werden!
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8.7 Montage des Distanzsensors

Falls die Regelung mit VVorsteuerung (Auswertung des Wickeldurchmessers) betrieben
werden soll, muss der aktuelle Wickeldurchmesser an die Elektronikeinheit Gbermit-
telt werden. Dazu wird der aktuelle Wickelradius mit einem Distanzsensor erfasst und
das Distanzsignal an den analogen Durchmessereingang gelegt.

Es muss dabei beachtet werden, dass die Messachse des Distanzsensors genau radial
auf den Wickel fallt (siehe Bilder 1 und 13).

Optischer Distanzsensor CMGZ581934

FMS empfiehlt, den optischen Distanzsensor CMGZ581934 einzusetzen, da er in Be-
zug auf Genauigkeit und Signalgrosse auf die FMS Materialzugmessverstarker und
Materialzugregler abgestimmt ist.

Verkabelung:

braun= Speisung +24VDC
grun = Speisung Gnd
grau = Signal 0...10V
gelb = Signal Gnd

75 36
30

|

il
DK%Q

LED gelb = Schaltzustandsanzeige
LED rot = Leuchtintensitdt je nach Hohe der Ausgangsspannung / blinkt im Fehlerfall

LED LED
gelb rot

N

81

Bild 13: Montage des Distanzsensors CMGZ581924 E411012d

Der Distanzsensor arbeitet nach dem Dreistrahl-Korrekturprinzip. Er ist weitgehend
unempfindlich gegen Fremdlichteinflisse und Anderungen der Oberflachenfarbe des
abgetasteten Objekts. Bei der Montage muss jedoch darauf geachtet werden, dass der
Sensor ,liegend” zur abgetasteten Walze montiert wird (Bild 13).

Das erzeugte Distanzsignal ist proportional zum Wickelradius: Kleiner Radius = klei-
nes Signal; grosser Radius = grosses Signal.

Technische Daten Distanzsensor CMGZ581934

Typ HT77MGV80, Infrarotlicht 880nm
Messbereich 1000mm

@ Messabstand 800mm

Min. Messabstand 300mm

Max. Messabstand 1300mm

Auflésung 0.2...30mm je nach Grosse des Lichtflecks
Reaktionszeit 10ms

Linearitat 2%

Temperaturdrift 0.5mm /K

\Versorgungsspannung 18...30vDC / 70mA
Temperaturbereich -10...+60°C

Schutzklasse IP67
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9 Allgemeine Bedienung

9.1 Ansicht des Bedienpanels
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Bild 14: Bedienpanel CMGZ611A C611009d
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Bild 15: Statusdiagram Hauptbedienebene CMGZ612 C612008d
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Konfigurierung der Elektronikeinheit
Die Belegung der Eingangs-Kanale ist wie folgt:

Eingangs-Kanal-Belegung (siehe auch Anschlussschema)

CMGZ611A CMGZ612A CMGZ630A

Kanal 1 | Kraftaufnehmer Kraftaufnehmer (Modul | Kraftaufnehmer

1)

Kanal 2 | Sollwert extern / Durch- | Sollwert extern / Durch- | Durchmesser / Linien-
messer / Linienge- messer / Liniengeschw. | geschwindigkeit
schwindigkeit (Modul 1)

Kanal 3 |- Kraftaufnehmer (Modul | Sollwert extern

2)

Kanal 4 |- Sollwert extern / Durch- |-

messer / Liniengeschw.
(Modul 2)

Vor der ersten Kalibrierung mussen flr jeden Kanal folgende Einstellungen vorge-
nommen werden (siehe ,,14. Parametrierung* und ,,20. Technische Referenz*):

Grundeinstellung fur die Analog-Aus?ange

CMGZ611A CMGZ612A | CMGZ630A
Kanal 1 +10V (bei Antrieb) oder 0...10V (bei Bremse)
Kanal 2 0...10V (Default)
Kanal 3 - +10V (bei Antrieb) -
oder 0...10V (bei
Bremse)
Kanal 4 - 0...10V (Default) —
Systemparameter
Sprache | Gewidinschte Sprache in der Anzeige
Parameter CMGZ600A
Nennkraft Aufnehmer gem. Typenschild des Kraftaufnehmers
Einheit Aufnehmer gem. Typenschild des Kraftaufnehmers
Empfindlichkeit bei FMS Kraftaufnehmern = 1.8mV/V (Default)
Anzahl Sensoren 1 oder 2 pro Kanal
Filter Istwert Zuricksetzen auf Default = 50.0 Hz
Skal. Instrument Welcher Materialzug-Istwert entspricht 10V bzw. 20mA?

Diese Parameter sind fiir die Konfiguration des DMS-Verstarkerteils erforderlich. Fur
die Konfiguration des PID-Reglers sind weitere Parameter notwendig (siehe ,,10. Inbe-
triebnahme einer Abwickler-Bremse* /,,11. Inbetriebnahme eines Abwickler-Antriebs* /
,12. Inbetriebnahme eines Aufwickler-Antriebs* / ,,13. Inbetriebnahme eines Linienan-
triebs®)

C Hinweis
Falsche Einstellung der Dip-Schalter, Jumper und Parameter kann zu Fehlfunktionen

der Elektronik flihren! Die Einstellung der Parameter muss daher vor der Inbetrieb-
nahme gewissenhaft vorgenommen werden!
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9.2 Kalibrierung des Messwertverstarkers

Die Kalibrierung wird fiir jeden Kanal separat vorgenommen. Es kann mit der ,,nach-
bildenden Methode* oder der ,,rechnerischen Methode* kalibriert werden:

Nachbildende Methode (empfohlen)

Die folgenden Hinweise beziehen sich auf
eine Inbetriebnahme und Kalibrierung in
der Maschine, wobei der Materialzug durch
ein Gewicht entsprechend dem Materialzug
nachgebildet wird (siehe Bild 16).

Kraftaufnehmer kontrollieren

Ersten Kraftaufnehmer anschliessen
(siehe Anschlussschema).

Kontrolle, ob bei Belastung in Mess- Messwalze

richtung Anzeige positiv wird. Falls

negativ, die Anschlisse +Signal und G
-Signal am Messwertverstarker tau- *

schen.

Falls vorhanden, zweiten Kraftaufneh- C431011d
mer anschliessen. Bild 16: Kalibrierung des Verstarkers

Kontrolle, ob bei Belastung in Mess-
richtung Anzeige positiv wird. Falls negativ, die Anschliisse +Signal und -Signal
am Messwertverstarker tauschen.

Offset ermitteln

Material oder Seil lose in die Maschine einlegen.

Taste MODE driicken. Mit den Tasten T { . das Modul Spez.F CMGZ600 1 und die
Spezialfunktion Offset finden suchen und anwéhlen (Bild 15).

Offset ermitteln durch Driicken der Taste .1 wéhrend drei Sekunden (Bild 14). Die
Elektronik berechnet automatisch den neuen Offset. Die Anzeige kehrt zuriick ins
Hauptbild.

Gain ermitteln

Material oder Seil mit einem definierten Gewicht belasten (Bild 16).

Taste MODE driicken. Mit den Tasten T { . das Modul Spez.F CMGZ600 1 und die
Spezialfunktion Kalibrierung suchen und anwahlen (Bild 15).

Mit den Tasten T | die dem Gewicht entsprechende Kraft einstellen in der Anzeige
und Eingabe abschliessen mit Taste . (Bild 15). Die Elektronik berechnet automa-
tisch den neuen Gain-Faktor. Die Anzeige kehrt zurtick ins Hauptbild.

CMGZ612A

Die oben beschriebene Kalibrierung des Messverstérkers gilt fir Modul 1. Sie muss
auch fiir Modul 2 durchgefihrt werden. Dazu werden die Spezialfunktionen aus Mo-
dul Spez.F CMGZ600 2 verwendet (siehe Bild 15).
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Rechnerische Methode

Falls der Zug nicht nachgebildet werden kann, muss die Kalibrierung durch Errechnen
des Verstarkungswertes erfolgen. Diese Art der Kalibrierung ist jedoch wesentlich
weniger genau, da die exakten Winkel vielfach nicht bekannt sind und die vom Ideal-
fall abweichenden Einbauverhéltnisse nicht berticksichtigt werden.

e Die Offseteinstellung wird wie bei der ,,Nachbildenden Methode* beschrieben
durch-gefihrt.

e Der Gain-Wert wird rechnerisch nach folgender Formel ermittelt und danach im
Pa-rameter Gain Istwert eingegeben (siehe ,,14.5 Beschreibung der Parameter

CMGZ600A").
C431012d

Messstegachse

Bild 17: Krafte am Messlager

1
sin 6 -sin(y/2)-n

Gainlstwer t =

Erklarung der Formelzeichen:
o Winkel zwischen Senkrechter und Fs Materialzug
Messstegachse
B Winkel zwischen Senkrechterund Fyy Fe Gewichtskraft der Rolle
vy Umschlingungswinkel des Materials  Fy Messkraft, welche aus Fg resultiert
11 Einlaufwinkel des Materials Fmerr  Effektive Messkraft
v2 Auslaufwinkel des Materials n Anzahl Kraftaufnehmer
8  Winkel zwischen Messstegachse und Fy
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9.3 Inbetriebnahme des PID-Reglers

Die Inbetriebnahme des PID-Regelteils ist abhdngig von der Betriebsart der Anlage.
Das jeweilige Vorgehen ist unter ,,10. Inbetriebnahme einer Abwickler-Bremse* / ,,11.
Inbetriebnahme eines Abwickler-Antriebs” / ,,12. Inbetriebnahme eines Aufwickler-
Antriebs* /,,13. Inbetriebnahme eines Linienantriebs* beschrieben.

Die Anweisungen in den folgenden Abschnitten erfolgen unter der Annahme, dass die
anwendungsspezifischen Einstellungen fir die Betriebsart der Anlage korrekt vorge-
nommen wurden.

9.4 Eingabe des Sollwertes

Der Sollwert fir die Zugspannung kann Uber das Bedienpanel bzw. die Schnittstelle,
oder Uber den analogen Eingang angegeben werden:

Sollwerteingabe tUber Bedienpanel bzw. Schnittstelle

e Parameter Sollwert intern / extern auf intern setzten

e Spezialfunktion Sollwert &ndern aufrufen (siehe Bild 15). Neuen Sollwert mit den
Tasten T | eingeben und speichern mit Taste ...

Sollwertangabe tber analogen Eingang

e Parameter Sollwert intern / extern auf extern setzen

e Spannungsquelle 0...10V an den analogen Eingang legen (siehe Anschlussschema).

e Parameter Skalierung Sollwerteingang auf den gewunschten Sollwertbereich ein-
stellen (siehe ,,14. Parametrierung®)

e Wert der Spannungsquelle entsprechend dem gewiinschten Sollwert einstellen.

E Hinweis
FMS empfiehlt 2.5kOhm Potentiometer fiir die externe Sollwerteinstellung zu ver-
wenden.

Sollzugreduktion

o Falls der Parameter Sollwert Quelle auf Sollzugreduktion gesetzt ist, ist die Soll-
zugreduktion aktiv. Dazu wird ein externes Durchmesser-Signal fur die Berech-
nung des aktuellen Durchmessers bendtigt. Dieser wird eingestellt wie unter 12.4
beschrieben.

27



Bedienungsanleitung CMGZ 611A/612A/630A

9.5 Bestimmung der Regelparameter
Experimentelle Bestimmung der Regelparameter (empfohlen)

Bei unbekanntem Verhalten der

Regelstrecke erfolgt die Einstel-

lung durch systematisches Auspro-

bieren (Bild 18):

e Parameter Vorhaltezeit D auf Os
einstellen  (nur  bei  PID-
Konfiguration)

e Parameter Nachlaufzeit | sehr

Zu starkes Uberschwingen
Istwert m /

I
[

I A S

SonertA

Bereich fur
Alarm Regel—/{
differenz ‘

hoch ein-stellen (32.675s)
Parameter Proportionalwert P
klein wahlen (z.B. 0.010)
Regelung freigeben (siehe,, 9.8
Auto- matik-Betrieb*)

Falls Regler nicht schwingt:
Propor-tionalwert P vergros-
sern

Falls Regler schwingt: Proportional-wert P verkleinern

Diese Vorgéange wiederholen, bis die Regelung knapp nicht schwingt. Die Regler-
freigabe braucht dazu nicht geléscht zu werden; die Anderung von P, | und D wah-
rend des Regelvorgangs ist moglich.

Sobald die Regelung mit dem P-Anteil stabil lauft, kann die Nachlaufzeit | so weit
verkleinert werden, dass die statische Regelabweichung verschwindet.

Wird die Nachlaufzeit | zu klein gewahlt, wird der Regelkreis wieder instabil.

(Nur bei PID-Konfiguration) Vorhaltezeit D vorsichtig vergrdssern, bis der Regler
knapp nicht schwingt.

Wird die Vorhaltezeit D zu gross gewahlt, wird der Regelkreis wieder instabil.
Wenn der Regler stabil eingestellt ist, werden die Regelparameter Proportional P,
Nachlaufzeit | und Vorhaltezeit D zweckméssigerweise notiert, damit sie bei einer
allfalligen Neuinbetriebnahme zur Verfugung stehen.

e

Z Gute Einstellung

t

C431013d
Bild 18: Einschwingverhalten der Regelung

Rechnerische Bestimmung der Regelparameter

Falls das Verhalten der Regelstrecke bekannt ist, werden die Regelparameter nach
den bekannten Verfahren berechnet und unter Proportional P1...P4, Nachlaufzeit
11...14 bzw. Vorhaltezeit D1...D4 abgespeichert. Es ist jeweils nur der Uber die
BCD-Eingénge gewahlte Parametersatz aktiv; siehe ,,9.7 Umschalten der Regelpa-
rameter.

Falls der Regler schwingt, werden die Regelparameter nach der ,,Experimentellen
Methode* feinabgestimmt.
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C Hinweis

Es konnen vier verschiedene P-, I-, D- und Sollwerte abgespeichert werden
(P1...P4; 11...14; D1...D4; Refl...Ref4). Damit ist es moglich, den Regler flexibel an
verschiedene Materialien optimal anzupassen. (Es ist jeweils nur der tber die BCD-
Eingénge gewahlte Parametersatz aktiv; siehe ,,9.7 Umschalten der Regelparame-
ter.) Obige Beschreibung gilt sinngemass fur alle vier Parametersatze. Sie ist je-
doch fur die bessere Verstandlichkeit allgemein gehalten.

C Hinweis
Die korrekte Einstellung des Reglers kann schwierig sein. Flr die Beurteilung der
Reglereinstellung kann ein Oszilloskop hilfreich sein, um das Verhalten des Istwer-
tes aufzuzeichnen. Mit dem Oszilloskop kann einerseits ermittelt werden ob der

Regler stabil lauft oder ob er schwingt und andererseits ob keine statische Re-
gelabweichung vorhanden ist.

Hinweis
Der Regler soll so eingestellt werden, dass der Istwert den Sollwert ohne Ubersteu-

ern in kiirzester Zeit erreicht. Uberschwingt der Istwert mehrmals, kann dies in der
Anzeige oder mit dem Oszilloskop erkannt werden.

9.6 Umschalten der Regelparameter

Es konnen vier verschiedene P-, I- und D-Werte (P1...P4; I11...14; D1...D4) sowie vier
verschiedene Materialzug-Sollwerte abgespeichert werden. Dadurch ist es moglich,
die Regelung flexibel an andere Materialverhéltnisse anzupassen. Die Umschaltung
auf einen anderen Parameter-Satz kann auch erfolgen, wenn der Regler freigegeben
ist.

Die Umschaltung erfolgt mit dem Parameter PID Satz aktiv oder den digitalen Ein-
géangen ,,BCD Ziffer 0“ und ,,BCD Ziffer 1“. Die nachfolgende Tabelle zeigt das BCD
Ziffer 1 und 0 Anschlussschema und Kodierung. Die digitalen Eingédnge dominieren.

dig. Eingang |dig. Eingang Bindr-Code | BCD-Code | Regelparameter-Satz
BCD ziffer 1 |BCD Ziffer 0
offen offen 00 0 Gem. Parameter

,,PID Satz aktiv"
offen 24VDC 01 1 P2/12/ D2/ Ref2
24VDC offen 10 2 P3/13/D3/ Ref3
24VvVDC 24VDC 11 3 P4 /14 / D4 | Ref4

9.7 Manuell Betrieb

Waéhlt man in den Spezial Funktionen Manuell und bestéatigt mit Enter J, zeigt die
Anzeige Manuell in der ersten Zeile und Stellwert in der zweiten Zeile der Anzeige an.
Am Analogausgang wirkt der Wert welcher unter Stellwert eingetragen wird. Beim
ersten Mal ist dieser Wert 0. Mit den Pfeil Tasten T | kann dieser Wert verstellt wer-
den. Dieser Wert wirkt nur solange am Analogausgang, wie man sich diesem Modus
befindet. Bricht man mit der .J Taste ab, wird der eingestellte Wert gespeichert und
gilt beim ndchsten Mal als Ausgangswert aber der Stellwert wird Null resp. was er vor
dem Manuell Betrieb war, z.B. Haltemoment.
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9.8 Automatik-Betrieb

Zustand ,,Regler nicht freigegeben*

Nach dem Einschalten ist der Regler nicht freigegeben. Sein Ausgangssignal (Stell-
wert) ist OV, OmA oder 4mA (je nach Parameter Stellwert-Konfiguration). Bei Betrieb
mit einer Bremse ist der Stellwert OV bzw. entspricht dem Parameter Halte-Moment
(Je nach Einstellung von Parameter Moment aktiv).

Regler freigeben

Uber den digitalen Eingang ,,Reglerfreigabe oder tber die Schnittstelle kann die Re-
gelung gestartet werden. Die LED und der digitale Ausgang ,,Regler ok* werden akti-
viert und der Regler fiihrt den Materialzug-Istwert auf den Sollwert.

Bei Betrieb mit einem Antrieb beginnt der Regler das Material mit der in Parameter
Anfahr-Geschwindigkeit vorgegebenen Geschwindigkeit zu spannen, bis ein gewisser
Anfangs-Materialzug (Parameter Anfahrgrenze) aufgebaut ist. Dabei kann die Walze
auch ein kleines Stiick riickwarts laufen. Anschliessend wird der Materialzug auf den
Sollwert bzw. den Vorsteuerungswert erhéht (je nach Parameter Vorsteuerung aktiv;
siehe ,,14. Parametrierung®).

Bei Betrieb mit einer Bremse beginnt der Regler vom ,,Halte-Moment“ aus auf den
Soll-wert bzw. auf den Vorsteuerungswert zu fahren (je nach Parameter Vorsteuerung
aktiv; siehe ,,14. Parametrierung*).

Anderung der Regelparameter wahrend des Automatik-Betriebs

Die Regelparameter P1..P4 / 11..14 / D1..D4, Reglereinfluss und Regler-
Konfiguration kénnen auch veréndert werden wahrend der Regler freigegeben ist. Die
Eingabe erfolgt wie unter ,,14.5 Beschreibung der Parameter CMGZ600A* beschrie-
ben. Die neuen Werte werden beim Verlassen des Parameter-Modus in die Regelung
ubernommen.

Anderung des Sollwerts wahrend des Automatik-Betriebs
Der Sollwert kann auch wahrend des Automatikbetriebes geéndert werden wie unter
,9.5 Eingabe des Sollwertes* beschrieben.

Regler sperren

Soll nach dem Herunterfahren der Anlage die Regelung beendet werden, wird die
Reglerfreigabe wieder ausgeschaltet. Wurde die Regelung Uber die Schnittstelle akti-
viert, so kann sie auch nur wieder Uber die Schnittstelle ausgeschaltet werden. Der
Stellwert wird nach dem Ldschen der Reglerfreigabe sofort auf 0 gesetzt. Bei Betrieb
mit einer Bremse und falls Parameter Moment aktiv auf Ja gesetzt ist, wird der Stell-
wert auf den unter Parameter Haltemoment gespeicherten Wert zuriickgesetzt.
Schliesslich werden die LED und der digitale Ausgang ,,Regler ok* zuriickgesetzt.

£ Hinweis
Wenn die Reglerfreigabe bei laufendem Material ausgeschaltet wird, wird der Antrieb

sofort gestoppt, was zu Materialriss fuhren kann. Die Reglerfreigabe soll daher erst
nach dem herunterfahren der Anlage ausgeschaltet werden.
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9.9 Zusatzliche Einstellungen

9.10

Pl oder PID Konfiguration

Der Zugregler kann als Pl oder als PID Regler betrieben werden (bei Abwickler-
Bremse nur als Pl Regler). FMS empfiehlt den Betrieb als Pl Regler, da diese Konfi-
guration einfacher zu handhaben ist und die Dynamik flr die meisten Anwendungen
ausreichend ist (siehe auch ,,5. Regeltheorie®):

Merkmale des PI-Reglers Merkmale des PID-Reglers
+ Einfacher einzustellen als PID-Regler + Dynamischeres Verhalten als PI-
+ Relativ gutmitiges Verhalten Regler (PID-Regler werden dort ein-
+ Eignet sich vor allem dort, wo grosse gesetzt, wo die Dynamik eines PI-
Tragheitsmomente den D-Anteil unwirk- Reglers nicht ausreicht)
sam machen — Durch den D-Anteil besteht hohere
Tendenz zu instabilem Verhalten als
beim PI-Regler!

Der Parameter Regler-Konfiguration wird auf Pl oder PID gesetzt, je nach gewiinsch-
ter Betriebsart.

Einstellung der Tiefpassfilter

Die Elektronikeinheit verfugt Uber zwei unabhangig einstellbare Tiefpassfilter, um un-
erwinschte Signalschwankungen zu beseitigen. Signalschwankungen, die schneller
sind als die eingestellte Grenzfrequenz, werden dann unterdriickt. Je tiefer die Grenz-
frequenz, desto trager wird das Ausgangssignal.

Die Tiefpassfilter werden konfiguriert, indem ihre Grenzfrequenz entsprechend einge-
stellt wird. Die Grenzfrequenz wird im Parameter Filter-Anzeige bzw. Filter-Istwert
auf den gewiinschten Wert gesetzt (siehe ,,14. Parametrierung®).

Hinweis
Wenn die Grenzfrequenz auf einen zu kleinen Wert gesetzt wird, wird das Signal am
Ausgang trage. Unter Umstanden ist der Istwert dann fiir Regelanwendungen zu lang-

sam. Es muss darauf geachtet werden, dass die Grenzfrequenz auf einen sinnvollen
Wert gesetzt wird.

Einstellung der Grenzwertschalter

Die Elektronikeinheit verflgt tber zwei Grenzwertschalter, die an den digitalen Aus-
ginge zur Verfiigung stehen. Die Grenzwertschalter schalten bei Uber- bzw. Unter-
schreiten der eingestellten Schwellwerte. Details sind unter Parameter GW1 Min /
Max, Grenzwert 1, GW2 Min / Max, Grenzwert 2 (siehe ,,14. Parametrierung®).

Der Abgriff der Grenzwertschalter erfolgt geméss Verdrahtungsschema.

Begrenzung des Istwertes fur die Regelung

Mit dem Parameter Istwert-Bereich kann der Istwert, der dem Regler zugefuhrt wird,
innerhalb eines definierten Bereichs gehalten werden. Damit werden bei stark schwan-
kendem Materialzug-Istwert (z.B. bei unrunden Wickeln) extreme Ausschldge des
Stellwerts vermieden. Siehe ,,14. Parametrierung®.

Besonderheiten beim CMGZ612A

Sémtliche Bedienungshinweise in den Kapiteln ,,9. Allgemeine Bedienung* bis ,,13. Inbe-
triebnahme eines Linienantriebs* beziehen sich auf Modul 1, welches Messstelle 1 und Regel-
kreis 1 betreibt. Die Anweisungen und Einstellungen gelten sinngemadss auch fur Modul 2,
welches Messstelle 2 und Regelkreis 2 betreibt.
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10 Inbetriebnahme einer Abwickler-Bremse

10.1 Einstellen der Parameter

Ein Regler flr eine Abwickler-Bremse benétigt, abhangig von der betriebenen Anlage,
folgende Parameter-Einstellungen:

10.2

Parameter CMGZ600A
Betriebsart Abwickel Bremse (Default)
\Vorsteuerung Vorerst auf Nein setzen

Offset Stellwert

Zurucksetzen auf 0%

Stellwert-Konfiguration

0...10V oder entsprechend der verwendeten Bremse

Rampe Durchmesser

Zurucksetzen auf Defaultwert =1.0 s

Rampe Sollwert

Zurucksetzen auf Defaultwert =1.0s

Sollwert Quelle

Je nach Anlagenkonfiguration (intern oder extern)

Skalierung Sollwerteingang

(Nur falls Sollwert-Potentiometer verwendet wird)

Moment aktiv

Vorerst auf Nein setzen

Haltemoment

Vorerst auf 0.0 setzen oder je nach den Anforderun-

gen der Anlage (siehe ,,10.2 Eingabe des Haltemo-
ments*)

Anfahrgrenze Vorerst auf 0.0 setzen
Softstart Zeit Vorerst auf 0.0 setzen
Brems Zeit Vorerst auf 0.0 setzen

Boost Bremse Vorerst auf 0.0 setzen

E Hinweis
CMGZ611A/612A: Es steht nur ein zusétzlicher analoger Eingang fir Sollwert extern,
Wickeldurchmesser oder Liniengeschwindigkeit zur Verfligung. Der Regler kann
nicht mit Sollwert extern und Vorsteuerung gleichzeitig betrieben werden. Bei der In-

betriebnahme muss entschieden werden, welches Signal verarbeitet werden soll und
die Parameter Sollwert Quelle und Vorsteuerung missen entsprechend eingestellt sein.

Die weitere Inbetriebnahme ist unter ,,9.5 Eingabe des Sollwertes* beschrieben. Nach-
dem die grundlegenden Funktionen des Reglers konfiguriert sind, kdnnen je nach den
Anforderungen der Anlage die nachfolgend beschriebenen Spezialfunktionen hinzuge-
fligt werden.

Eingabe des Haltemoments

Im Stillstand kann die Abwicklerwalze durch die Bremse an Ort und Stelle gehalten
werden. Wenn der Parameter Moment aktive auf Nein gesetzt ist, wird das Haltemo-
ment erst ausgegeben, wenn der Regler freigegeben wird.

Wenn der Parameter Moment aktiv auf Ja gesetzt ist, wird das Haltemoment auch aus-
gegeben, wenn der Regler nicht freigegeben ist.

Parameter VVorsteuerung Nein:
Im Parameter Halte-Moment Dmax kann ein Haltemoment eingegeben werden (siehe
,»14. Parametrierung®). So wird z.B. Eigendrehung verhindert.
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Parameter VVorsteuerung Ja:

In Abhangigkeit des Durchmesser wird ein Haltemoment proportional zum aktuellen
Durchmesser ausgegeben. Dazu muss ein Durchmessersignal vorhanden sein. Der Ab-
gleich des zum Durchmesser proportionalen Haltemomentes wird mit den Parametern
Halte-Moment Dmax und Halte-Moment Dmin vorgenommen. Beim Abspeichern des
Wertes fur Halte-Moment Dmax und Halte-Moment Dmin wird im Hintergrund je-
weils das aktuelle Durchmessersignal gespeichert. Die abgespeicherten Werte sind in
Service-Modus unter Halte-Moment Dmax U1 resp. und Halte-Moment Dmin U2 er-
sichtlich.

Eingabe der Anfahrgrenze

Nach der Reglerfreigabe ist der Stellwert OV oder gleich dem Haltemoment. Danach
wird der Stellwert wahrend der Softstart Zeit linear in Richtung Maximum (10V) er-
hoht. Der Wert der Anfahrgrenze versteht sich in Prozent des aktuellen Sollwerts und
ist das Abbruchkriterium fur die Erhéhung des Stellwertes. Erreicht der Kraft Istwert
die Anfahrgrenze, tbernimmt der PID Regler nach der Synchronisation.

Eingabe der Softstart Zeit

Nach der Reglerfreigabe ist der Stellwert OV oder gleich dem Haltemoment. Danach
wird der Stellwert wahrend der Softstart Zeit linear in Richtung Maximum (10V) resp.
der Anfahrgrenze erh6ht. Der Wert der Softstart Zeit wird in Sekunden eingegeben
und bestimmt wie schnell der Stellwert in Richtung Maximum (10V) resp. der An-
fahrgrenze erhéht wird. Eine langere Softstart Zeit bewirkt eine langsamere Anstiegs-
zeit des Stellwertes, eine kirzere Softstart Zeit bewirkt eine schnellere Anstiegszeit
des Stellwertes.

Eingabe der Brems Zeit

Wird die Reglerfreigabe geldscht, wird der Stellwert mit dem Parameter Boost Bremse
multipliziert solange die Brems Zeit aktiv ist. Der Wert der Brems Zeit wird in Sekun-
den eingegeben und bestimmt wie lange das Boost Bremse als Stellwert an die Bremse
ausgegeben wird. Ist die Brems Zeit abgelaufen, wird der Stellwert OV oder gleich
dem Haltemoment.

Eingabe Boost Bremse

Wird die Reglerfreigabe geldscht, wird der Stellwert mit dem Parameter Boost Bremse
multipliziert solange die Brems Zeit aktiv ist. Der Wert Boost Bremse wird in Prozent
vom Stellwert vor der Reglersperre eingegeben und bestimmt wie gross der Stellwert
wéhrend der Brems Zeit ist, der an die Bremse ausgegeben wird. Ist die Brems Zeit ab-
gelaufen, wird der Stellwert OV oder gleich dem Haltemoment.
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CMGZ 600 / Anfaohrsteuerung Bremse

Stellwert [V Kroft [N]

10 ¢

[pdigiiiiniinsiisesiin RIS Sollwert
Boost Bremse /////A_VACN7«Lk__ ~ 7 |Anfahrgrenze
Haltemomen® ﬂk, ‘

|
‘So?tgtart ‘B%emg Holtemoment
Zeit Zelt

Realerfreigabe

Realersperre
losen

Bremse aktivieren

Bremse

Bild 19: Sequenz der Regelung mit einer Bremse C600009d

Inbetriebnahme der Vorsteuerung

Die Vorsteuerung ermdglicht es, den aktuellen Wickeldurchmesser auszuwerten und
damit ein dem Wickeldurchmesser angepasstes Bremsmoment bzw. Antriebsleistung
zu berechnen (Vorsteuerungssignal). Zusétzlich werden die PID Regelparameter ent-
sprechend dem Wickeldurchmesser stdndig dynamisch angepasst. Der eigentliche PID
Regler braucht somit nur noch die Schwankungen im Materialzug auszugleichen. Da-
durch wird die Stabilitat der Regelung verbessert.

Hinweis
Bei Betrieb eines Wicklers ist die Vorsteuerung nur mit einem momenten-geregelten

Antrieb verwendbar. Bei einem drehzahlgeregeltem Antrieb bringt die Vorsteuerung
nicht die erwarteten Ergebnisse. (Dieser Hinweis betrifft Abwickler-Bremsen nicht.)

Ubermittlung des Durchmessersignals

Um den aktuellen Wickeldurchmesser an die Elektronikeinheit zu Gbermitteln, wird ein
Analogsignal 0...10V (von einem Distanzsensor oder einer anderen Quelle) an den ana-
logen Eingang gelegt (Klemmen Signal 0...10V und Signal Gnd; siehe Anschlusssche-
ma).

Durchmesserabgleich
Damit die Regelelektronik den aktuellen Wickeldurchmesser kennt, muss dem
Durchmessersignal ein Durchmesserbereich zugeordnet werden:

e Parameter Vorsteuerung auf Ja setzen

e Wickel mit kleinem Durchmesser einlegen, sodass der Distanzsensor ein Signal fur
einen kleinen Wickeldurchmesser liefert, oder das Durchmessersignal der SPS auf
einen kleinen Wert stellen.
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e In der Hauptbedienebene Taste MODE driicken. Mit den Tasten T | . das Modul
Spez.F CMGZ600 1 und die Spezialfunktion Durchm. Abgleich suchen und anwéh-
len (Bild 15). Den momentanen (kleinen) Wickeldurchmesser unter Durchmesser 1
abspeichern (Bild 20). Nach Bestatigen mit Taste .1 wird der Durchmesser zusam-
men mit dem zugehdrigen Spannungssignal abgespeichert.

f] )0

=)

<

Spez.F CMGZ600 1 Durchmesser 1 Durchmesser 1
Durchm. Abgleich — | Eingabe N 0000 [mm]
(R b <

Spannungswert 1
XX.XX V]
Durchmesser 1
gespeichert!
i |
Durchmesser 2 A
<= |Eingabe N L]

2sec

2sec

(gleich wie bei Durchmesser 1)

DPasswort erforderlich falls Service—Parameter “Passwort” gesetzt ist

Bild 20: Programmablauf Spezialfunktion ,,Durchmesserabgleich*

C611007d

o Wickel mit grossem Durchmesser einlegen, sodass der Distanzsensor ein Sig-
nal fur einen grossen Wickeldurchmesser liefert, oder das Durchmessersignal
der SPS auf einen grossen Wert stellen.

e Den momentanen (grossen) Wickeldurchmesser unter Durchmesser 2 abspei-
chern wie oben beschrieben (Bild 20). Nach Bestatigen mit Taste .J wird der
Durchmesser zusammen mit dem zugehdrigen Spannungssignal abgespeichert.

Vorsteuerungsabgleich

Damit die Regelelektronik die Vorsteuerung korrekt berechnen kann, muss einem
bestimmten Wickeldurchmesser ein bestimmtes Drehmoment zugeordnet werden:
e Parameter Vorsteuerung auf Nein setzen.
e Testlauf durchfihren. Wenn der Regler bei einem mdglichst grossen Durch-
messer stabil lauft, kann der aktive Sollwert und nach Driicken der Taste T das

aktuelle

Stellwert-Signal abgelesen werden (Bild 15). Diese beiden Werte notieren:

Aktiver Sollwert
Aktuelles Stellwert-Signal

e Testlauf beenden.

SOLL

STELL
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e Das bendtigte Drehmoment als Prozentsatz des maximalen Stellwertsignals
(10V oder 20mA) berechnen:

momentaner Stellwert
%-Moment = « 100 = [%]
max. Stellwert

Das Drehmoment flr die VVorsteuerung ist jetzt ermittelt.

o Parameter Vorsteuerung wieder auf Ja setzen.

o Der Wickelradius muss gleich sein wie beim Testlauf.

e In der Hauptbedienebene Taste MODE driicken. Mit den Tasten T | . das Mo-
dul Spez.F CMGZ600 1 und die Spezialfunktion Vorsteuer Abgl. suchen und
anwéhlen (Bild 15). Das vorher berechnete Drehmoment unter %-Moment ein-
geben und mit Taste . bestatigen (Bild 21). Nun den vorher notierten Sollwert
[N] eingeben. Nach Bestatigen mit Taste ! wird die berechnete Vorsteuerung
zusammen mit dem momentanen Durchmessersignal abgespeichert.

TR
Spez.F CMGZ600 1 000 [%-Moment] ﬁ@
Vorsteuer Abgl. = |IST xxx N

i 10 <£J

Sollwert
XX.XX [N] <=
<

Vorsteuer Werte
gespeichert!

2sec

- |
(zurlick zur Hauptbedienebene)

" Passwort erforderlich falls Service—Parameter "Passwort” gesetzt ist

Bild 21: Programmablauf Spezialfunktion ,,VVorsteuerung* C611008d

E Hinweis

Der zusatzliche analoge Eingang kann nur eine Betriebsart gleichzeitig unterstitzen.
Beim Andern der Parameter Sollwert Quelle, Vorsteuerung oder Sollzug-Reduktion ge-
hen die beim Vorsteuerungsabgleich ermittelten Werte verloren! Wenn einer dieser

Parameter nach dem Vorsteuerungsabgleich geandert wird, muss der VVorsteuerungs-
abgleich erneut durchgefiihrt werden!
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11 Inbetriebnahme eines Abwickler-Antriebs

11.1 Einstellen der Parameter

Ein Regler fur einen Abwickel-Antrieb benétigt, abhéngig von der betriebenen Anla-
ge, folgende Parameter-Einstellungen:

Parameter CMGZ600A

Betriebsart Abwickler- Antrieb

\Vorsteuerung Vorerst auf Nein setzen

Regler-Konfiguration Vorerst auf Pl setzen; falls PID benétigt wird, siehe
,9.10 Zusatzliche Einstellungen*

Stellwert-Konfiguration +10V oder entsprechend dem verwendeten Antrieb

Rampe Durchmesser Zuriicksetzen auf Defaultwert = 1.0 s

Rampe Sollwert Zuriicksetzen auf Defaultwert = 1.0 s

Sollwert Quelle Je nach Anlagenkonfiguration (intern oder extern)

Skalierung Sollwerteingang (Nur falls Sollwert-Potentiometer verwendet wird)

Anfahr-Geschwindigkeit Vorerst auf 0.00 setzen

Anfahrgrenze Vorerst auf 0.0 setzen

C Hinweis
CMGZ611A/612A: Es steht nur ein zusétzlicher analoger Eingang fir Sollwert extern,
Wickeldurchmesser oder Liniengeschwindigkeit zur Verfligung. Der Regler kann
nicht mit Sollwert extern und Vorsteuerung gleichzeitig betrieben werden. Bei der In-

betriebnahme muss entschieden werden, welches Signal verarbeitet werden soll und
die Parameter Sollwert Quelle und Vorsteuerung missen entsprechend eingestellt sein.

Die weitere Inbetriebnahme ist unter ,,9.5 Eingabe des Sollwertes* beschrieben. Nach-
dem die grundlegenden Funktionen des Reglers konfiguriert sind, kdnnen je nach den
Anforderungen der Anlage die nachfolgend beschriebenen Spezialfunktionen hinzuge-
fligt werden.

11.2 Anfahrautomatik

Mit der integrierten Anfahrautomatik kann auch bei durchhdngendem Material sehr
schonend angefahren werden, da der Regler bis zum Erreichen eines bestimmten Min-
destzuges nur eine kleine Anfahrgeschwindigkeit ausgibt. Erst danach wird die Rege-
lung voll aktiviert. Fiir die Aktivierung der Anfahrautomatik werden die Parameter
Anfahr-Geschwindigkeit und Anfahrgrenze auf sinnvolle Werte gesetzt (siehe ,,14. Pa-
rametrierung*)

11.3 Inbetriebnahme der Vorsteuerung

Die Vorsteuerung ermdglicht es, den aktuellen Wickeldurchmesser auszuwerten und
damit ein dem Wickeldurchmesser angepasstes Bremsmoment bzw. Antriebsleistung
zu berechnen (Vorsteuerungssignal). Zusétzlich werden die PID Regelparameter ent-
sprechend dem Wickeldurchmesser stdndig dynamisch angepasst. Der eigentliche PID
Regler braucht somit nur noch die Schwankungen im Materialzug auszugleichen.

Die Inbetriebnahme der Vorsteuerung ist unter ,,10.7 Inbetriebnahme der Vorsteue-
rung“ beschrieben.
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12 Inbetriebnahme eines Aufwickler -Antriebs

12.1 Einstellen der Parameter

Ein Regler fur einen Aufwickler-Antrieb bendtigt, abhangig von der betriebenen An-
lage, folgende Parameter-Einstellungen:

Parameter CMGZ600A

Betriebsart Aufwickel Antrieb

\Vorsteuerung Vorerst auf Nein setzen

Regler-Konfiguration Vorerst auf Pl setzen; falls PID benétigt wird, siehe
,9.9 Zusétzliche Einstellungen”

Stellwert-Konfiguration +10V oder entsprechend dem verwendeten Antrieb

Rampe Durchmesser Zuriicksetzen auf Defaultwert = 1.0 s

Rampe Sollwert Zuriicksetzen auf Defaultwert =1.0 s

Sollwert Quelle Je nach Anlagenkonfiguration (intern oder extern)

Skalierung Sollwerteingang | (Nur falls Sollwert-Potentiometer verwendet wird)

Sollzug-Reduktion \orerst auf Nein setzen

Anfahr-Geschwindigkeit Vorerst auf 0.00 setzen

Anfahrgrenze Vorerst auf 0.0 setzen

£ Hinweis
CMGZ611A/612A: Es steht nur ein zusétzlicher analoger Eingang fir Sollwert extern,
Wickeldurchmesser oder Liniengeschwindigkeit zur Verfligung. Der Regler kann
nicht mit Sollwert extern und Vorsteuerung gleichzeitig betrieben werden. Bei der In-

betriebnahme muss entschieden werden, welches Signal verarbeitet werden soll und
die Parameter Sollwert Quelle und Vorsteuerung missen entsprechend eingestellt sein.

Die weitere Inbetriebnahme ist unter ,,9.5 Eingabe des Sollwertes* beschrieben. Nach-
dem die grundlegenden Funktionen des Reglers konfiguriert sind, kdnnen je nach den
Anforderungen der Anlage die nachfolgend beschriebenen Spezialfunktionen hinzuge-
fligt werden.

12.2 Anfahrautomatik

Mit der integrierten Anfahrautomatik kann auch bei durchhdngendem Material sehr
schonend angefahren werden, da der Regler bis zum Erreichen eines bestimmten Min-
destzuges nur eine kleine Anfahrgeschwindigkeit ausgibt. Erst danach wird die Rege-
lung voll aktiviert.

Fir die Aktivierung der Anfahrautomatik werden die Parameter Anfahr-
Geschwindigkeit und Anfahrgrenze auf sinnvolle Werte gesetzt (siehe ,,14. Parametrie-
rung*)
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Inbetriebnahme der Vorsteuerung

Die Vorsteuerung ermdglicht es, den aktuellen Wickeldurchmesser auszuwerten und
damit ein dem Wickeldurchmesser angepasstes Bremsmoment bzw. Antriebsleistung
zu berechnen (Vorsteuerungssignal). Zusétzlich werden die PID Regelparameter ent-
sprechend dem Wickeldurchmesser stdndig dynamisch angepasst. Der eigentliche PID
Regler braucht somit nur noch die Schwankungen im Materialzug auszugleichen.

Die Inbetriebnahme der Vorsteuerung ist unter ,,10.3 Inbetriebnahme der Vorsteue-
rung“ beschrieben.

Sollzugreduktion

Wenn das Wickelende weicher gewi-
ckelt werden soll als der Wickelkern,
kann eine Sollzug-Reduktion paramet- | =°llzug 100%
riert werden. Dazu werden die entspre-
chenden Werte in die Parameter Soll- Reduktionswert
wert 25% Dia, Sollwert 50% Dia, Soll-
wert 75% Dia und Sollwert D max ein- : d
gegeben (Bild 22). Die i o Do
Sollzugreduktion arbeitet jedoch nur,

falls der Parameter Sollwert Quelle auf _ C650011d
Sollzugreduktion gesetzt ist. Der Regler g"g 2k2._ Parametrierung der Sollzug-

muss den aktuellen Durchmesser ken-  eduktion

nen.

Ubermittlung des Durchmessersignals

Um den aktuellen Wickeldurchmesser an die Elektronikeinheit zu tbermitteln, wird ein
Analogsignal 0...10V (von einer SPS, einem Distanzsensor oder einer anderen Quelle)
an den analogen Eingang gelegt (Klemmen Signal 0...10V und Signal Gnd; siehe An-
schlussschema).

Durchmesserabgleich

Damit die Regelelektronik den aktuellen Wickeldurchmesser kennt, muss dem

Durchmessersignal ein Durchmesserbereich zugeordnet werden:

e Parameter Sollwert Quelle auf Sollzugreduktion setzen.

o Wickel mit kleinem Durchmesser einlegen, so dass der Distanzsensor ein Signal fiir
einen kleinen Wickeldurchmesser liefert, oder das Durchmessersignal der SPS auf
einen kleinen Wert stellen.

e In der Hauptbedienebene Taste MODE driicken. Mit den Tasten T 4 . das Modul
Spez.F CMGZ600 und die Spezialfunktion Durchm. Abgleich suchen und anwéhlen
(Bild 15). Den momentanen (kleinen) Wickeldurchmesser unter Durchmesser 1 ab-
speichern (Bild 20). Nach Bestétigen mit Taste .1 wird der Durchmesser zusammen
mit dem zugehorigen Spannungssignal abgespeichert.
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AL

&
&

Spez.F CMGZ600 1 Durchmesser 1 Durchmesser 1 ﬁ{}c
Durchm. Abgleich — | Eingabe N 0000 [mm]
Al ! I
Spannungswert 1
XX. XX V] J9gec
Durchmesser 1
gespeichert! 2sec
4 |
Durchmesser 2| <d [ ]
<= |Eingabe Nd L]

(gleich wie bei Durchmesser 1)

")Passwort erforderlich falls Service—Parameter "Passwort” gesetzt ist

Bild 23: Programmablauf Spezialfunktion ,,Durchmesserabgleich* C611007d

e Wickel mit grossem Durchmesser einlegen, so dass der Distanzsensor ein Signal
fiir einen grossen Wickeldurchmesser liefert, oder das Durchmessersignal der SPS
auf einen grossen Wert stellen.

e Den momentanen (grossen) Wickeldurchmesser unter Durchmesser 2 abspeichern
wie oben beschrieben (Bild 23). Nach Bestatigen mit Taste . wird der Durchmes-
ser zusammen mit dem zugehorigen Spannungssignal abgespeichert.

e Durchmesser des vollen Wickels (Dmax) abspeichern in Parameter Max. Durch-
messer.

e Durchmesser des leeren Wickels (Dmin) abspeichern in Parameter Haspel Durch-
messer.

Inbetriebnahme der Sollzugreduktion

Die Parameter Sollwert 25% Dia, Sollwert 50% Dia, Sollwert 75% Dia und Sollwert D
max. auf die gewlnschten Werte setzen, so dass die gewinschte Kennlinie entsteht
(Bild 22).
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13 Inbetriebnahme eines Linienantriebs

13.1 Einstellen der Parameter

Ein Regler flr einen Linienantrieb bendtigt, abhéngig von der betriebenen Anlage, fol-
gende Parameter-Einstellungen:

Parameter CMGZ600A

Betriebsart Linien Antrieb

Geschw. Uberlagerung Vorerst auf Nein setzen

Regler-Konfiguration Vorerst auf Pl setzen; falls PID bendtigt wird, siehe
,9.10 Zusatzliche Einstellungen*

Stellwert-Konfiguration +10V oder entsprechend dem verwendeten Antrieb

Position Linienantrieb Je nach Anlagenkonfiguration (vor oder nach Aufneh-
mer)

Rampe Sollwert Zuricksetzen auf Defaultwert = 1.0 s

Sollwert Quelle Je nach Anlagenkonfiguration (intern oder extern)

Skalierung Sollwerteingang | (Nur falls Sollwert-Potentiometer verwendet wird)

£ Hinweis

CMGZ611A/612A: Es steht nur ein zusétzlicher analoger Eingang fir Sollwert extern,
Wickeldurchmesser oder Liniengeschwindigkeit zur Verfligung. Der Regler kann
nicht mit Sollwert extern und Geschwindigkeitstiberlagerung gleichzeitig betrieben
werden. Bei der Inbetriebnahme muss entschieden werden, welches Signal verarbeitet

werden soll und die Parameter Sollwert Quelle und Geschw. Uberlagerung miissen
entsprechend eingestellt sein.

Die weitere Inbetriebnahme ist unter ,,9.5 Eingabe des Sollwertes* beschrieben. Nach-
dem die grundlegenden Funktionen des Reglers konfiguriert sind, kdnnen je nach den
Anforderungen der Anlage die nachfolgend beschriebenen Spezialfunktionen hinzuge-
fligt werden.
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13.2 Inbetriebnahme der Geschwindigkeitsiberlagerung

Beim Betrieb mit Geschwindigkeitsiiberlagerung wird ein Liniengeschwindigkeitssig-
nal zur Stellwertbildung verwendet. Der Regler verwendet das Signal entsprechend
dem Durchmesserverhéltnis von Tachowalze (Parameter Tachodurchmesser) und An-
triebswalze (Parameter Haspeldurchmesser). Dem so berechneten Wert wird der pro-
zentuale Anteil des PID-Reglers Uberlagert. Die Summe bildet das Ausgangssignal
(Stellwert). Der eigentliche PID Regler braucht somit nur noch die Schwankungen im
Materialzug auszugleichen. Dadurch wird die Regeldynamik betrachtlich erhoht.

Ubermittlung des Liniengeschwindigkeitssignals

Um die aktuelle Liniengeschwindigkeit an die Regelelektronik zu tbermitteln, wird
ein Analogsignal 0...10V (von einem Tachogenerator oder einer anderen Quelle) an
den analogen Eingang gelegt (siehe Anschlussschema).

Ausgang aufteilen auf Vorsteuerungssignal und PID Stellwert

e Parameter Geschw. Uberlagerung auf Ja setzen (siehe ,,14. Parametrierung®)

e Parameter Reglereinfluss auf geeigneten Wert setzen, z.B. ,,10%"

e Testlauf durchfuhren. PID Regelparameter und Parameter Reglereinfluss solange
optimieren, bis die Regelung unter allen Bedingungen stabil l4uft.
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14 Parametrierung

14.1 Parametrierung schematische Ubersicht

L AL
IST 1 175 N PARA3sec) Params System O <J Sprache | Sprache ﬁ{}
SOLL 1 175 N = == | Deutsch Deutsch
J [AE
SOLL 1 175 N Mass—System < Mass—System
DIFF 1 0.0 % <= | metrisch metrisch <=
DIFF 1 0.0 %
STELL 1 0.00 V
STELL 0.00 V
IST 2 175 N
i
Params CMGZ600 1 <’J Betriebsart <;J Betriebsart ﬁ@
<= == 1 Abwickel Bremse Abwickel Bremse
§
Nennkraft Sensor - Nennkraft Sensor
= 1000 IN] 1000 IN] =
i o
[ o 1 44
= L _ _ L _ |
¢t 10
f Rt -
Porams CMGZ600 2)—<2 L ]
<= = L _ _ L _ |
L 11
" passwort erforderlich falls Service—Parameter "Passwort” gesetzt ist
Bild 24: Parametrierung CMGZ612A C612003d

Die Parameter sind aufgeteilt in die Module Params System 0, Params CMGZ600 1
und Params CMGZ600 2. Der Parameter-Anderungsmodus wird aktiviert durch Drii-
cken der Taste PARA J wahrend 3 Sekunden. Mit den Tasten T wird das gewiinsch-
te Modul gesucht und durch nochmaliges Driicken der Taste PARA .1 angewéhlt (Bild
24). Fur jedes Modul ist ein eigener Parametersatz vorhanden. Generell kénnen die
Parameter dann mit folgenden Tasten geéndert werden:

J fiir Wahlen und zum Ubernehmen der Eingabe

fiir Durchschalten der Wahlmdglichkeiten und um Zahlenwerte zu
T vergrossern oder zu verkleinern, sowie Vorzeichenwechsel
«— zum Wechseln der Dezimalstelle (bei Eingabe eines Zahlenwertes)

oder zum Abbrechen der Eingabe
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14.2 Liste der Systemparameter

Parameter Einheit Min Max Default
Sprache Deutsch, Englisch, Franzdsisch, Italienisch
Mass-System Metrisch, US standard Metrisch
Filter Anzeige [Hz] 0.1 10.0 1.0
Identifier [-] 0 255 0
Baudrate 4800, 9600, 19200, 38400 9600
14.3 Liste der Parameter CMGZ600A
Parameter betrifft” |Einheit Min Max Default
Betriebsart b a w I | Abwickler-Bremse, Abwickler- Abwickler
Antrieb Aufwickler-Antrieb, Linien-| Bremse
Antrieb
Offset Istwert b aw I |[Digit] -8000 8000 0
Gain Istwert bawl|[] 0.100 32.675 1.000
Nennkraft Aufnenmer | b a w T [N, kN, cN] 1 9999 1000
Einheit Aufnehmer b aw |l |[N,kN,cN N
Empfindlichkeit bawl|[mVv/V] 0.1 3.0 1.8
Anzahl Sensoren bawl]|[] 1 2 1
Filter Istwert bawl |[Hz] 0.01 200.00 10.0
GW1 min oder max b aw I |[Min, Max Max
Grenzwert 1 bawl/|? 3) 0
GW2 min oder max b aw I |[Min, Max Min
Grenzwert 2 bawl]l? 3) _
Konfig. Instrument b awl|0..20mA, 4...20mA 0...20mA
Skal. Instrument bawl|? 2 -
Vorsteuerung b aw _ |Nein, Ja Nein
Geschw. Uberlagerung | _ _ _ I |Nein, Ja Nein
Reglereinfluss bawl|[%] 0.1 100.0 100.0
Regler Konfig. _awl|pLPID PI
PID Satz aktiv bawl|[] 1 4 1
Proportional P 1 ...4 bawl/[] 0.001 32.675 0.100
Nachlaufzeit| 1...4 bawl|[s] 0.001 32.675 0.100
VorhaltezeitD 1 ...4 _awl|[s] 0.0000 3.2675 0.0000

Y Code bedeutet: b = Abwickler-Bremse / a = Abwickler-Antrieb / w = Aufwickler-Antrieb / | = Li-

nienantrieb

2 [N, cN, kN] falls Mass-System = Metrisch / [Ib, clb, klb] falls Mass-System = US Standard

% Es kann ein Kraftwert eingetragen werden. Der Wert umfasst max. 4 Zeichen. Die Position der Kom-
mastelle ist abhangig vom Parameter Nennkraft Aufnehmer
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(Liste der Parameter CMGZ600A — Fortsetzung)

Parameter betrifft? |Einheit Min Max Default
Istwert-Bereich bawl|[%] 1.0 100.0 100.0
Alarm Regeldiffe- |[b a w 1 |[%] 0.1 100.0 10.0
renz

Offset Stellwert b _ _ _ |[%] 0.0 50.0 0.0
Stellwert-Konfig. b awl]0..10V, 10V, 0..20mA, 4...20mA 0..10V
Pos. Linienantrieb _ _ _ I'|Nach Aufnehmer, Vor Aufnehmer Nach
Rampe Durchmesser| b a w _ [[s] 0.1 60.0 1.0
Rampe Sollwert bawl|[[] 0.1 20.0 1.0
Sollwert Quelle b a w I |Intern, Extern, Sollzugreduktion Intern
Skal. Sollwertein- | b a w I |? 3) -
gang

Sollwert 25% D _ W _|[%] 1 1000 100
max.

Sollwert 50% D _ _ W _|[%] 1 1000 100
max.

Sollwert 75% D — W _|[%] 1 1000 100
max.

Sollwert D max. —_ _ W _ |[%] 1 1000 100
Moment aktiv? b _ _ _ [|Nein,Ja Nein
Halte-Moment b _ _ _ |[%Stell] 0.0 100.0 0.0
Dmax

Halte-Moment b _ _ _ |[%Stell] 0.0 100.0 0.0
Dmin

Anfahr Zeit b _ _ _|[s] 0.0 100.0 0.0%
Anfahr- _ aw _ [[%Stell] 0.00 100.00 0.00
Geschwindigkeit

Anfahrgrenze b aw _ |[%F_ref] 0.0 100.0 0.0
Brems Zeit b _ _ _|[s] 0.0 100.0 0.0%
Boost Bremse b _ _ _ [[%O0ut) 0 300 0
Tacho Durchmesser | _ a w 1|9 2 100
Haspel Durchmesser | _ a w I (¥ ) 100
Max. Durchmesser | _ _ w _ (¥ ) 1000

Y Code bedeutet: b = Abwickler-Bremse / a = Abwickler-Antrieb / w = Aufwickler-Antrieb / | = Li-
nienantrieb
2 [N, cN, kN] falls Mass-System = Metrisch / [Ib, clb, klb] falls Mass-System = US standard
% Es kann ein Kraftwert eingetragen werden. Der Wert umfasst max. 4 Zeichen. Die Position der Kom-
mastelle
ist abhangig vom Parameter Nennkraft Aufnehmer
9 [mm] falls Mass-System = Metrisch / [inch] falls Mass-System = US standard
% Es kann ein Durchmesserwert eingetragen werden. Der Wert umfasst max. 4 Zeichen.
% 0.0 bedeutet ausgeschaltet
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14.4 Beschreibung der Systemparameter

Der Parameter-Anderungsmodus wird aktiviert durch Driicken der Taste PARA .
wéhrend 3 Sekunden. Durch nochmaliges Driicken der Taste PARA I werden die Sys-
temparameter angewéhlt (siehe auch Bild 24).

Sprache
Zweck: Hier wird die Sprache in der Anzeige eingestelit.
Bereich: Deutsch, Englisch, Franzdsisch, Italienisch

Mass-System

Zweck: Hier wird eingestellt, welches Masssystem verwendet wird. Bei Ein-
stellung auf Metrisch werden alle Kraftwerte in [N, cN, kN] darge-
stellt. Bei Einstellung auf US standard werden alle Kraftwerte in
[Ib, clb, kib] dargestellt.

Bereich: Metrisch, imperial (US) Default:  Metrisch

Filter Anzeige

Zweck: Die Elektronikeinheit verfugt uber einen Tiefpassfilter, um uner-
wiinschte Stérungen, die dem Wert in der Anzeige Uberlagert sind,
auszufiltern. Hier wird dessen Grenzfrequenz eingestellt. Je tiefer die
Grenzfrequenz, desto trager wird der Wert in der Anzeige. Dadurch
kann bei stark schwankenden Werten eine stabilere Anzeige erreicht

werden.
Der Tiefpassfilter der Anzeige ist unabhangig von den tbrigen Filtern.
Bereich: 0.1 bis 10.0 Default: 1.0
Inkrement: 0.1 Einheit: [Hz]
Identifier
Zweck: Dieser Parameter dient zur Identifikation des Gerates bei Anbindung
an PROFIBUS, CAN-Bus bzw. DeviceNet.
Bereich: 0 bis 255 Default: 0
Inkrement: 1 Einheit:  [-]
Baudrate
Zweck: Hier wird die Geschwindigkeit der seriellen Schnittstelle (RS232)

eingestellt. Die brigen Einstellungen sind fix: 8 Datenbits, Gerades
Paritybit, 1 Stopbit (,,8 e 1*).

Bereich: 4800, 9600, 19200, 38400 Default: 9600
Einheit:  [Baud]
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14.5 Beschreibung der Parameter CMGZ600A

Der Parameter-Anderungsmodus wird aktiviert durch Driicken der Taste PARA .
wiahrend 3 Sekunden. Mit den Tasten T { wird das Modul Params CMGZ600 1 oder
Params CMGZ600 2 gesucht und durch nochmaliges Driicken der Taste PARA . an-
gewahlt (siehe auch Bild 24). Jede Messstelle hat ihr eigenes Modul mit einem Para-
metersatz. Parameter, die von der gewéhlten Betriebsart nicht verwendet werden, wer-
den nicht angezeigt.

Betriebsart
Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |
Zweck: Dieser Parameter definiert, welcher Typ Stellglied von diesem Para-
metersatz unterstitzt wird.
Bereich: Abwickel-Bremse, Abwickler- Antrieb, Default: Abwickler-
Aufwickel-Antrieb, Linien Antrieb Bremse

Offset Istwert

Betrifft: [ Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien Antrieb |

Zweck: Hier wird der mit Sonderfunktion Offset finden ermittelte Wert in [Di-
git] abgespeichert. Dieser Wert braucht nicht notiert zu werden, da
auch bei einem allfalligen Wechsel des Messwertverstéarkers ein erneu-
ter Offsetabgleich sehr einfach durchzufihren ist.

Der Offset kann auch manuell mit den Tasten T { « eingegeben wer-

den.
Bereich: —8000 bis 8000 Default: 0
Inkrement: 1 Einheit:  [Digit]
Gain Istwert
Betrifft: [ Abwickler- Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |
Zweck: Hier wird der mit Sonderfunktion Kalibrierung ermittelte Wert ab-

gespeichert, oder ein nach der Formel unter ,,9.3 Kalibrierung des
Messwertverstarkers* berechneter Wert muss hier eingegeben wer-
den, falls der Materialzug nicht nachgebildet werden kann.

Bereich: 0.100 bis 32.675 Default:  1.000
Inkrement: 0.001 Einheit:  [-]
Nennkraft Aufnehmer

Betrifft: | Abwickler- Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |
Zweck: Hier wird die Nennkraft der Kraftaufnehmer eingegeben. Diese ist

auf dem Typenschild der Kraftaufnehmer aufgedruckt.

Bereich: 1 bis 9999 Default: 1000
Inkrement: 1 Einheit: [N, kN, cN]
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Einheit Aufnehmer

Betrifft: [ Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler- Antrieb | Linien-Antrieb |
Zweck: Hier wird die Masseinheit der Kraftaufnehmer eingegeben. Diese ist
auf dem Typenschild der Kraftaufnehmer aufgedruckt.
Bereich: N, kN, cN Default: N

Empfindlichkeit

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Zweck: Hier wird die Empfindlichkeit der Kraftaufnehmer eingegeben (d.h.
wie viel Signal pro Volt Speisung der Kraftaufnehmer bei Nennlast
abgibt). Standard fir FMS Kraftaufnehmer ist 1.8mV/V.

Bereich: 0.1 bis 3.0 Default: 1.8
Inkrement: 0.1 Einheit: [mV/V]

Anzahl Sensoren

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Zweck: Hier wird angegeben, ob sich die Messrolle auf einem oder zwei
Kraftaufnehmern abstiitzt.

Bereich: 1 bis 2 Default: 1

Inkrement: 1 Einheit:  [-]

Filter Istwert

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Zweck: Die Elektronikeinheit verfugt Ober einen Tiefpassfilter, um uner-
wiinschte Storungen, die dem Istwert berlagert sind, auszufiltern.
Hier wird dessen Grenzfrequenz eingestellt. Je tiefer die Grenzfre-
quenz, desto trager wird der Istwert, der dem PID-Regler zugefihrt
wird. Dadurch kann bei stark schwankenden Werten ein stabilerer
Istwert erreicht werden.
Der Tiefpassfilter ist unabhangig von den tbrigen Tiefpassfiltern (z.B.

Display).
Bereich: 0.01 bis 200.00 Default:  10.00
Inkrement: 0.1 Einheit: [Hz]

GW1 min oder max

Betrifft: [ Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Zweck: Der digitale Ausgang ,,Grenzwert 1* kann als Minimum- oder Maxi-
mum-Grenzwertschalter konfiguriert werden. Der digitale Ausgang
wird entsprechend beim Uber- bzw. Unterschreiten des in Parameter
Grenzwert 1 abgelegten Schwellwertes aktiviert.

Bereich: Min, Max Default: Max
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Grenzwert 1

Betrifft: [ Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Zweck: Der digitale Ausgang ,,Grenzwert 1“ wird aktiviert, wenn der hier abge-
speicherte Schwellwert uber- bzw. unterschritten wird (abhéngig von Pa-
rameter GW1 min oder max).

Enthalt der Parameter den Wert 0, ist die Grenzwertliberwachung inaktiv.

Bereich: Es kann ein Kraftwert eingetragen werden. Der Wert umfasst max. 4 Zei-
chen. Die Position der Kommastelle ist abhéngig vom Parameter Nennkraft
Aufnehmer.

Default: 0

Einheit: [N, kKN, cN] oder [lb, kib, clb]

GW2 min oder max

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |
Zweck: Identisch mit GW1 min oder max, jedoch wirkt der Parameter auf den digita-
len Ausgang ,,Grenzwert 2“.
Bereich: Min, Max Default: Min

Grenzwert 2

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien Antrieb |

Zweck: Identisch mit Grenzwert 1, jedoch wirkt der Parameter auf den digitalen
Ausgang ,,Grenzwert 2.

Konfiguration Instrument

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |
Zweck: Hier wird das Signal des Stromausgangs konfiguriert.
Bereich: 0...20mA, 4...20mA Default: 0...20mA

Skalierung Instrument

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |
Zweck: Hier wird eingestellt, bei welchem Materialzug-Istwert am Ausgang das
maximale Signal anliegt (10V bzw. 20mA).
Bereich: Es kann ein Kraftwert eingetragen werden. Der Wert umfasst max. 4 Zei-
chen. Die Position der Kommastelle ist abh&ngig vom Parameter Nennkraft
Aufnehmer.
Default: - Einheit: [N, KN, cN]

oder [Ib, Kklb, clb]
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Vorsteuerung
Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | |
Zweck: Mit diesem Parameter wird die Vorsteuerung ein- oder ausgeschal-

tet, d.h. die Auswertung des Wickeldurchmesser-Signals wird akti-
viert oder deaktiviert. Siehe ,,10.3 Inbetriebnahme der VVorsteue-
rung“.

Bereich: Nein, Ja Default: Nein

Geschw. Uberlagerung

Betrifft: | | | [ Linien-Antrieb |

Zweck: Wenn dieser Parameter auf Ja gesetzt ist, wird dem PID-Regler das
aktuelle Liniengeschwindigkeitssignal uberlagert. Dadurch kann die
Regeldynamik betrachtlich erhéht werden. Siehe ,,13.2 Inbetrieb-
nahme der Geschwindigkeitstiberlagerung*

Bereich: Nein, Ja Default: Nein

Reglereinfluss

Betrifft: [ Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien Antrieb |

Zweck: Falls die Vorsteuerung oder die Geschwindigkeitsuberlagerung akti-
viert ist, kann mit diesem Parameter der prozentuale Anteil des PID-
Reglers eingestellt werden, welcher dem Vorsteuerungs- bzw. Li-
niengeschwindigkeitssignal Gberlagert wird.

,»,10%" bedeutet 10% des maximalen Stellwertes.

Falls der Parameter Stellwertbegrenzung auf weniger als 100% ein-
gestellt ist, sollte der hier abgespeicherte Reglereinfluss entspre-
chend angepasst werden.

Ist die Vorsteuerung oder die Geschwindigkeitsiiberlagerung nicht
aktiviert, ist der Reglereinfluss unabhdngig von diesem Parameter
immer 100%.

Bereich: 0.1 bis 100 Default:  100.0
Inkrement: 0.1 Einheit:  [%]

Regler Konfiguration

Betrifft: | | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Zweck: Hier wird festgelegt, ob der Regler als P1 oder als PID Regler betrie-
ben wird. Falls der Regler als Pl Regler betrieben wird, sind die Pa-
rameter Vorhaltezeit D1...D4 wirkungslos.

Bereich: Pl, PID Default: Pl

Hinweis: Falls Parameter Betriebsart auf Abwickel Bremse gesetzt ist, arbeitet
der Regler immer als P1 Regler.
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PID Satz aktiv
Betrifft: [ Abwickler- Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |
Zweck: Siehe 9.7 Umschalten der Regelparameter. Dieser Parameter hat sei-

ne Funktion nur, wenn die digitalen Eingénge ,,BCD Ziffer 0 rep.
»,BCD Zifferl“ nicht aktive sind.

Bereich: 1 bis 4 Default: 1
Inkrement: 1 Einheit:  [-]

Proportional P1/P2/P3/ P4

Betrifft: [ Abwickler- Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Zweck: Der P-Wert steuert das Verhalten des P-Anteils des Reglers. Betragt
der hier eingestellte Wert 1.00, produziert der P-Regler bei einer Re-
geldifferenz von 100N einen Stellwert von 0.5V bzw. 0.5mA.

Dieser Parameter kann verandert werden, wahrend die Reglerfreiga-
be aktiviert ist. Die Anderung wird beim Verlassen des Parameter-
Modus in die Regelung tibernommen.

Es stehen vier verschiedene P-Werte zur Verfiugung (P1...P4). Zum
Umschalten des Regelparametersatzes werden die BCD-Eingdnge
verwendet (siehe ,,9.7 Umschalten der Regelparameter®).

Bereich: 0.001 bis 32.675 Default: 0.100
Inkrement: 0.001 Einheit:  [-]

Nachlaufzeit 11/12/13/ 14

Betrifft: [ Abwickler- Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Zweck: Der I-Wert steuert das Verhalten des I-Anteils des Reglers. Betragt
der hier eingestellte Wert 1.00, produziert der I-Regler bei einer Re-
gel-differenz von 100N eine Stellwertdnderung von 1V/s bzw.
ImA/s.

Dieser Parameter kann veréndert werden, wéhrend die Reglerfreiga-
be aktiviert ist. Die Anderung wird beim Verlassen des Parameter-
Modus in die Regelung tibernommen.

Es stehen vier verschiedene I-Werte zur Verfiigung (11...14). Zum
Umschalten des Regelparametersatzes werden die BCD-Eingdnge
verwendet (siehe ,,9.7 Umschalten der Regelparameter®).

Bereich: 0.001 bis 32.675 Default: 0.100
Inkrement: 0.001 Einheit:  [s]
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Vorhaltezeit D1/ D2/ D3/ D4

Betrifft:
Zweck:

Bereich:
Inkrement:

| | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Der D-Wert steuert das Verhalten des D-Anteils des Reglers.

Dieser Parameter kann verandert werden, wéhrend die Reglerfreiga-
be aktiviert ist. Die Anderung wird beim Verlassen des Parameter-
Modus in die Regelung tbernommen.

Es stehen vier verschiedene D-Werte zur Verfugung (D1...D4). Zum
Umschalten des Regelparametersatzes werden die BCD-Eingénge
verwendet (siehe ,,9.7 Umschalten der Regelparameter®).

0.0000 bis 3.2675 Default:  0.0000
0.0001 Einheit:  [s]

Istwert-Bereich

Betrifft:
Zweck:

Bereich:
Inkrement:

[ Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Mit diesem Parameter kann der Istwert, der dem Regler zugefuhrt
wird, innerhalb eines definierten Bereichs gehalten werden. Istwerte,
die den eingestelltem Bereich uberschreiten, werden auf den einge-
stellten Wert begrenzt. Damit werden bei stark schwankendem Ma-
terialzug-Istwert (z.B. bei unrunden Wickeln) extreme Ausschlage
des Stellwerts vermieden und es wird mdoglich, die PID-Parameter
des Reglers trotz ungunstiger Anlagebedingungen sensibler einzu-
stellen. Der Istwert in der Anzeige wird von diesem Parameter nicht
beeinflusst. Die Prozentzahl bezieht sich immer auf den Sollwert.
Beispielsweise ergibt eine Einstellung auf 80% bei einem Sollwert
von 100N eine Begrenzung des Istwertes auf hochstens £80N.

Wenn der Parameter auf 100% gesetzt ist, ist die Funktion ausge-
schaltet.

1.0 bis 100.0 Default: 100.0
0.1 Einheit:  [%]

Alarm Regeldifferenz

Betrifft:
Zweck:

Bereich:
Inkrement:

[ Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Der digitale Ausgang ,,Alarm Regeldifferenz* und die LED ,,Alarm
Controller Error* werden aktiviert, falls die Regelabweichung die in
diesem Parameter eingestellte Toleranzgrenze tberschreitet.

0.1 bis 100.0 Default:  10.0

0.1 Einheit:  [%]
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Offset Stellwert

Betrifft: [ Abwickler-Bremse | | | |

Zweck: Falls die Bremse aktiviert ist, obwohl am Ausgang der Regel-
Elektronik kein Stellsignal erzeugt wird, kann das fehlerhafte
Bremsmoment hier kompensiert werden. Der hier eingestellte Wert
wirkt erst, wenn der Regler freigegeben ist.
,10%* bedeuten 10% des maximalen Stromwertes (siehe Parameter
»Strombegrenzung®).

Bereich: 0.1 bis 50.0 Default: 0.0
Inkrement: 0.1 Einheit:  [%]

Stellwert-Konfiguration

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |
Zweck: Mit diesem Parameter wird die Form des Ausgangssignals einge-
stellt.

Mit der Einstellung ,,£10V* kann der Antrieb vorwarts und riick-
warts Drehzahl bzw. Moment aufbauen sowie bremsen. Mit den (ib-
rigen Einstellungen kann der Antrieb nur vorwérts Drehzahl bzw.
Moment aufbauen sowie bremsen.

FMS empfiehlt die Einstellung von ,,.£10V*, falls der verwendete
Antrieb dieses Signal verarbeiten kann. Fur eine Bremse werden je-
doch die Ubrigen Einstellungen empfohlen.

Bereich: +10V, 0...10V, 0...20mA, 4..20mA Default: 0...10V

Position Linienantrieb

Betrifft: | | | [ Linien-Antrieb |

Zweck: Das Stellwertsignal des Reglers ist abhangig davon, ob der Linienan-
trieb vor oder nach den Kraftaufnehmern eingebaut ist (siehe Bild 1).
Je nach Position dandert sich die Polaritat des Stellwertes.

Bereich: Nach Aufnehmer, Vor Aufnehmer Default: Nach Aufn.

Rampe Durchmesser

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | |

Zweck: Um den Regler auf Einflisse von Stérgréssen optimieren zu kdnnen,
darf der Durchmesser nicht zu schnelle Anderungen aufweisen. Er
ist deshalb intern ber eine Rampe gefiihrt, deren Steilheit mit die-
sem Parameter eingestellt wird. Die Lange der Rampe bestimmt die
Zeit, die der Durchmesser fiir die Anderung um 1mm bendtigt.

Bereich: 0.1 bis 60.0 Default: 1.0
Inkrement: 0.1 Einheit:  [s]
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Rampe Sollwert

Betrifft: [ Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Zweck: Um den Regler auf Einflusse von Storgréssen optimieren zu kdnnen,
darf der Sollwert nicht zu schnelle Anderungen aufweisen. Er ist
deshalb intern tGber eine Rampe gefiihrt, deren Steilheit mit diesem
Parameter eingestellt wird. Die Lange der Rampe bestimmt die Zeit,
die der Sollwert zum Erreichen des neuen Wertes benétigt.

Bereich: 0.1 bis 20.0 Default: 1.0
Inkrement: 0.1 Einheit: [s]

Sollwert Quelle

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Zweck: Wird der Sollwert Gber die Tastatur oder die Schnittstelle vorgege-
ben, muss dieser Parameter auf intern gesetzt sein. Soll der Sollwert
mit einem 0...10V Signal am analogen Eingang gegeben werden,
muss dieser Parameter auf extern gesetzt sein. Ist dieser Parameter
auf Soll-zugreduktion gesetzt, ist die Sollzugreduktion aktiv. Dazu
wird ein externes Durchmesser-Signal fiir die Berechnung des aktu-
ellen Durchmessers bendtigt. Der Startsollwert (bei D min.) wird U-
ber die Tastatur oder die Schnittstelle eingegeben.

Bereich: Intern, Extern, Sollzugreduktion Default: Intern

Skalierung Sollwerteingang

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |
Zweck: Dieser Parameter definiert, welcher Kraftwert dem 10 V Signal am
analogen Sollwerteingang entspricht.
Bereich: Es kann ein Kraftwert eingetragen werden. Der Wert umfasst max. 4
Zeichen. Die Position der Kommastelle ist abhéngig vom Parameter
Nennkraft Aufnehmer.
Default: - Einheit: [N, kN,

cN] oder [lb, klb, clb]

Sollwert 25% D / 50% D / 75% D / D max

Betrifft: | | | Aufwickler-Antrieb | |

Zweck: Diese vier Parameter werden bei Sollzugreduktion verwendet. Sie
speichern den jeweiligen Materialzug-Sollwert, welcher bei 25% /
50% / 75% / 100% des Maximaldurchmessers angewendet werden
soll (Siehe ,,12.4 Sollzugreduktion®). Die Sollzugreduktion bezieht
sich auf den Startsollwert (bei D min.) der Uber die Tastatur oder die
Schnittstelle eingegeben werden muss.

Bereich: 1 bis 1000 Default: 100
Inkrement: 1 Einheit:  [%]
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Moment aktiv?

Betrifft:
Zweck:

Bereich:

| Abwickler-Bremse | | | |

Wenn dieser Parameter auf nein gesetzt ist, wird bei nicht frei-
gegebener Regelung der Stellwert O ausgegeben. Bei Reglerfreigabe
wird das unter ,,Haltemoment* ausgegeben. Der Regler startet also
bei Reglerfreigabe vom Haltemoment aus.

Ist der Parameter auf ja gesetzt, wird bei nicht freigegebener Rege-
lung immer ein Stellwert ausgegeben, der dem unter Parameter ,,Hal-
temoment* entspricht. Der Regler bremst also immer mit dem ,,Hal-
temoment*, solange er nicht freigegeben ist. Bei Reglerfreigabe star-
tet er vom ,,Haltemoment® aus und fahrt wieder auf das Haltemo-
ment zurtick, wenn die Reglerfreigabe geldscht wird.

Falls der Parameter Vorsteuerung auf Nein steht, entsprich das ,,Hal-
temoment* dem unter Halte-Moment Dmax gespeicherten Wert (kein
Durchmessersignal vorhanden).

Ja, Nein Default: Nein

Halte-Moment Dmax

Betrifft: | Abwickler- Bremse | | [ |

Zweck:

Bereich:
Inkrement:

Parameter Vorsteuerung Nein

Es wird die Grosse des im Stillstand aktiven Haltemomentes ange-
geben. Das Haltemoment muss so gewahlt werden, dass die Walze
im Stillstand an Ort gehalten wird, jedoch beim Anfahren kein
Materialriss auftreten kann.

Wenn der Parameter Moment aktiv auf Nein gesetzt ist, wird das Hal-
temoment erst ausgegeben, wenn der Regler freigegeben wird.

Wenn der Parameter Moment aktiv auf Ja gesetzt ist, wird das Halte-
moment bereits ausgegeben, wenn der Regler noch nicht freigegeben
ist. ,,10“ bedeutet ,,10%Stell*, also 10% von 10V = 1.0V

Parameter Vorteuerung Ja:.

Es wird hier das bendtigte Haltemoment beim grésseren Durchmes-
ser eingegeben. Es muss ein Durchmessersignal vorhanden sein!
Beim Abspeichern des Wertes wird im Hintergrund das aktuelle
Durchmessersignal gespeichert. Das gespeicherte Spannungssignal
proportional zum Durchmesser ist im Service-Modus unter Parame-
ter Halte-Moment Dmax U1 ersichtlich.

0  bis 100.0 Default: 0
0.1 Einheit:  [%Stell]
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Halte-Moment Dmin

Betrifft:
Zweck:

Bereich:
Inkrement:

[ Abwickler-Bremse | |

Parameter Vorsteuerung Nein:

Dann hat dieser Parameter keine Funktion!

Parameter Vorteuerung Ja:.

Es wird hier das bendtigte Haltemoment beim kleineren Durchmes-
ser eingegeben. Es muss ein Durchmessersignal vorhanden sein!
Beim Abspeichern des Wertes wird im Hintergrund das aktuelle
Durchmessersignal gespeichert. Das gespeicherte Spannungssignal

proportional zum Durchmesser ist im Service-Modus unter Parame-
ter Halte-Moment Dmax U2 ersichtlich.

0.0 bis 100.0 Default: 0.0
0.1 Einheit:  [%Stell]

Anfahr Zeit

Betrifft:
Zweck:

Bereich:
Inkrement:

| Abwickler-Bremse | | | |

Nach der Reglerfreigabe ist der Stellwert OV oder gleich dem Hal-
temoment. Danach wird der Stellwert wahrend der Anfahr Zeit
Linear in Richtung Maximum (10V) resp. der Anfahrgrenze erhoht.
Der Wert der Anfahr Zeit wird in Sekunden eingegeben und
bestimmt wie schnell der Stellwert in Richtung Maximum (10V)
resp. der Anfahrgrenze erhoht wird. Eine langere Anfahr Zeit bewirkt
eine langsamere Anstiegszeit des Stellwertes, eine kirzere Anfahr
Zeit bewirkt eine schnellere Anstiegszeit des Stellwertes.

Ist dieser Wert 0.0, ist diese Funktion ausgeschaltet.
0.0 bis 100.0 Default: 0.0
0.1 Einheit:  [s]

Anfahr-Geschwindigkeit

Betrifft:
Zweck:

Bereich:
Inkrement:

| | Abwickler-Antrieb | Aufwickler- Antrieb | |

Wenn bei Freigabe des Reglers das Material lose herunterhédngt,
wirde der Regler mit maximaler Geschwindigkeit wickeln, bis der
geforderte Materialzug erreicht wird. Der Antrieb kann dann aber
nicht genligend schnell bremsen, und Materialriss kann die Folge
sein. Der Regler fahrt deshalb mit einer niedrigen Geschwindigkeit
(Parameter Anfahr-Geschwindigkeit), bis ein bestimmter Materialzug
(Parameter Anfahrgrenze) erreicht ist. ,,10“ bedeutet 10% des maxi-
malen Stellwerts, je nach Einstellung des Parameters Stellwert-
Konfiguration. Wenn der Parameter Stellwert-Konfig. auf £10V ge-
setzt ist und der Parameter Betriebsart auf Abwickler Antrieb steht,
wird der hier gespeicherte Wert mit negativem Vorzeichen ausgege-
ben (z.B. 5% ergibt ein Stellwertsignal von —0.5V).

Ist dieser Wert 0.00, ist die Anfahrautomatik ausgeschaltet.
0.00bis 100.00 Default:  0.00

0.01 Einheit:  [%Stell]
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Anfahrgrenze
Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | |
Zweck: Bremse: Nach der Reglerfreigabe ist der Stellwert OV oder gleich

dem Haltemoment. Danach wird der Stellwert wahrend der Softstart
Zeit linear in Richtung Maximum (10V) erhoht. Der Wert der An-
fahrgrenze versteht sich in Prozent des aktuellen Sollwertes und ist
das Abbruchkriterium fir die Erhéhung des Stellwertes. Erreicht der
Kraft Istwert die Anfahrgrenze, Gbernimmt der PID Regler nach der
Synchronisation.

Antrieb: Beschreibung und Funktion siehe Anfahr-Geschwindigkeit
,90 bedeutet 90% des Sollwertes in [N]

Bereich: 0.0 bis 100.0 Default: 0.0

Inkrement: 0.1 Einheit:  [%Fsoll]

Brems Zeit

Betrifft: | Abwickler-Bremse | | | |

Zweck: Wird die Reglerfreigabe geléscht, wird der Stellwert wahrend der
Brems Zeit so gross, wie unter Parameter Boost Bremse eingegeben
ist. Der Wert der Brems Zeit wird in Sekunden eingegeben und be-
stimmt wie lange das Boost Bremse als Stellwert an die Bremse aus-
gegeben wird. Ist die Brems Zeit abgelaufen, wird der Stellwert 0V
oder gleich dem Haltemoment.
Ist dieser Wert 0.0 ist diese Funktion ausgeschaltet

Bereich: 0.0 bis 100.0 Default: 0.0

Inkrement: 0.1 Einheit:  [s]

Boost Bremse

Betrifft:
Zweck:

Bereich:
Inkrement:

[ Abwickler-Bremse | | | |

Wird die Reglerfreigabe geldscht, wird der Stellwert mit diesem Pa-
rameter multipliziert, solange die Brems Zeit aktiv ist. Der Wert Bo-
ost Bremse wird in Prozent vom Stellwert vor der Reglersperre ein-
gegeben und bestimmt wie gross der Stellwert wéhrend der Brems
Zeit ist, der an die Bremse ausgegeben wird. Ist die Brems Zeit abge-
laufen, wird der Stellwert OV oder gleich dem Haltemoment.

0 bis 300 Default: 0
1 Einheit:  [% Out]
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Tacho Durchmesser

Betrifft: | | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Zweck: In diesem Parameter wird der Durchmesser der Tachowalze abge-
speichert. Der Wert dient zur Berechnung der Geschwindigkeits-
uberlagerung.

Bereich: Es kann ein Durchmesserwert eingetragen werden. Der Wert umfasst
max. 4 Zeichen.
Einheit: [mm] oder [inch] Default: 100

Haspel Durchmesser

Betrifft: | | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Zweck: In diesem Parameter wird der Durchmesser der Antriebswalze abge-
speichert. Der Wert dient zur Berechnung der Geschwindigkeits-
uberlagerung und der Sollzugreduktion.

Bereich: Es kann ein Durchmesserwert eingetragen werden. Der Wert umfasst
max. 4 Zeichen.
Einheit: [mm] oder [inch] Default: 100

Max. Durchmesser

Betrifft: | | | Aufwickler-Antrieb | |
Zweck: In diesem Parameter wird der Durchmesser des vollen Wickels
(Dmax) abgespeichert. Der Wert dient zur Berechnung der Sollzug-
reduktion.
Bereich: Es kann ein Durchmesserwert eingetragen werden. Der Wert umfasst
max. 4 Zeichen.
Einheit: [mm] oder [inch] Default: 1000
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14.6 Service-Modus

it |3 ol
IST 175 N QQBSECMSMV. System 0 < Passwort < Passwort /M}
SOLL 175 N = == | Nein Nein
K ]
i L
Serv. CMGZ600 1 < Intern. Sollw. 1 <;£J Intern. Sollw. 1 /LH}@
o =— 1000 [N] 1000 [N]
] T T8
Intern. Sollw. 2 < Intern. Sollw. 2 ﬁ@@
<= | 1000 [N] 1000 [N]
1 10
— \nwtgromd Sollw. [N]S < \nwtgromg. Sollw. [Nf ’M}@
19
riLT I PO
= L _ L |
i ]4
t t |8
Serv.  CMGZ600 2—<I.[ L
<= = L _ _ L |
il e t 14
DPasswort erforderlich falls Service—Parameter "Passwort” gesetzt ist
Bild 25: Schematische Ubersicht Service-Modus C612004d

Der Service-Modus enthalt intern verwendete Werte. Diese brauchen normalerweise
nicht veréndert zu werden. Sie kdnnen jedoch zur Fehlerbehebung hilfreich sein. Jedes
Funktionsmodul besitzt einen eigenen Satz Serviceparameter.

Hinweis
Eine falsche Einstellung der Parameter im Service-Modus kann schwere Funktionssto-

rungen zur Folge haben! Die Einstellung soll daher nur von besonders geschultem Per-
sonal durchgefiihrt werden!

Der Servicemodus wird aktiviert durch Driicken der Tasten T und . wéhrend 3 Se-
kunden. Generell kdnnen die Service-Parameter dann wie die Ubrigen Parameter gean-
dert werden.
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Passwort

Zweck: Hier wird eingestellt, ob fir den Zugriff auf die Parameter und einige
Spezialfunktionen ein Passwort eingegeben werden muss. So kann
eine zusatzliche Sicherheit gegen unbeabsichtigte Anderungen er-
reicht werden. Das Passwort ist ,,3231%.

Bereich: Nein, Ja Default:  Nein

Interner Sollwert1/2/3/4

Betrifft:
Zweck:

Bereich:

Einheit:

| Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | Linien-Antrieb |

Dieser Parameter speichert den internen Sollwert, welcher mit der
Spezialfunktion Sollwert &ndern eingegeben wird.

Es stehen vier verschiedene Sollwerte zur Verfligung, je nach akti-
vem Regelparametersatz. Zum Umschalten des Regelparametersat-
zes werden die BCD-Eingange verwendet (siehe ,,9.7 Umschalten
der Regelparameter*).

Es kann ein Kraftwert eingetragen werden. Der Wert umfasst max. 4
Zeichen. Die Position der Kommastelle ist abhéngig vom Parameter
Nennkraft Aufnehmer.

[N, kN, cN] oder [Ib, kib, clb]

Kal. Dia. Wert 1

Betrifft:
Zweck:

Bereich:

Einheit:

| Abwickler-Bremse | Abwickler- Antrieb | Aufwickler-Antrieb | |

Dieser Parameter speichert den ersten Durchmesserwert, welcher mit
der Spezialfunktion Durchmesser-Abgleich eingegeben wird.

Es kann ein Durchmesserwert eingetragen werden. Der Wert umfasst
max. 4 Zeichen.

[mm] oder [inch]

Kal. Dia. Signal 1

Betrifft:
Zweck:

Bereich:

Inkrement:

| Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | |

Dieser Parameter speichert den ersten Spannungswert, welcher mit
der Spezialfunktion Durchmesser-Abgleich ermittelt wird.

0.00bis 10.00 Default: 0.00
0.01 Einheit: [V]

Kal. Dia. Wert 2

Betrifft:
Zweck:

| Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | |

Dieser Parameter speichert den zweiten Durchmesserwert, welcher
mit der Spezialfunktion Durchmesser-Abgleich eingegeben wird.
Beschreibung und Funktion sonst identisch mit Kal.Dia.Wert 1.
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Kal. Dia. Signal 2

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | |

Zweck: Dieser Parameter speichert den zweiten Spannungswert, welcher mit
der Spezialfunktion Durchmesser-Abgleich ermittelt wird. Beschrei-
bung und Funktion sonst identisch mit Kal.Dia.Signal 1.

Pilot Stellwert

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | |

Zweck: Dieser Parameter speichert das benétigte Drehmoment als Prozent-
satz des maximalen Stellwerts. Der Wert wird durch Spezialfunktion
Vorsteuer Abgleich ermittelt.

Bereich: 0 bis 100 Default: 0
Inkrement: 1 Einheit:  [%]

Pilot Sollwert

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | |

Zweck: Dieser Parameter speichert den zu Parameter Pilot Stellwert gehori-
gen Sollwert. Der Wert wird durch Spezialfunktion Vorsteuer Ab-
gleich ermittelt.

Bereich: Es kann ein Kraftwert eingetragen werden. Der Wert umfasst max. 4
Zeichen. Die Position der Kommastelle ist abhéngig vom Parameter
Nennkraft Aufnehmer.

Einheit: [N, KN, cN] oder [lb, kib, clb]

Pilot Durchmesser

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | |

Zweck: Dieser Parameter speichert den Durchmesser, bei welchem der Vor-
steuerungsabgleich vorgenommen wurde. Der Wert wird durch Spe-
zialfunktion Vorsteuer Abgleich ermittelt.

Bereich: Es kann ein Durchmesserwert eingetragen werden. Der Wert umfasst
max. 4 Zeichen.
Einheit: [mm] oder [inch]
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Stellwert

Betrifft: | Abwickler-Bremse | Abwickler-Antrieb | Aufwickler-Antrieb | |

Zweck: Wahlt man in den Spezial Funktionen Manuell und bestétigt mit En-
ter, zeigt die Anzeige Manuell in der ersten Zeile und Stellwert in
der zweiten Zeile der Anzeige an. Am Analogausgang wirkt der
Wert welcher unter Stellwert eingetragen wird. Beim ersten Mal ist
dieser Wert 0. Mit den Pfeil Tasten T { kann dieser Wert verstellt
werden. Dieser Wert wirkt nur solange am Analogausgang, wie man
sich diesem Modus befindet. Bricht man mit der . Taste ab, wird der
eingestellte Wert gespeichert und gilt beim néchsten Mal als Aus-
gangswert aber der Stellwert wird Null resp. was er vor dem Manuell
Betrieb war, z.B. Haltemoment.

Bereich: -100 bis 100 Default:
0

Inkrement: 1 Einheit:  [%]

Halte-Moment Dmax U1l

Betrifft: [ Abwickler- Bremse | | | |
Zweck: Dieser Parameter speichert den ersten Spannungswert des
Durchmessersignals, welcher bei der Eingabe des Parameters
Halte-Moment Dmax abgespeichert wird.
Bereich: 0 bis 10.00 Default: 0

Inkrement: 0.01 Einheit: [V]

Halte-Moment Dmin U2

Betrifft: [ Abwickler-Bremse | | | |

Zweck: Dieser Parameter speichert den zweiten Spannungswert des Durch-
messersignals, welcher bei der Eingabe des Parameters Halte-
Moment Dmin abgespeichert wird.

Bereich: 0 bhis 10.00 Default: 0

Inkrement: 0.01 Einheit: [V]
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15 Serielle Schnittstelle (RS232)

(Option)
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16 Hardwareschnittstelle PROFIBUS

16.1

16.2

Verdrahtung von PROFIBUS Datenkabel

Anschluss der PROFIBUS Kabel

Fur die PROFIBUS Datenleitung muss das standardisierte PROFIBUS Kabel Typ A
(STP 2x0.34%) verwendet werden. Die Kabel werden abisoliert und gemass Anschluss-
schema auf die Klemmen angeschlossen. Die Abschirmung wird direkt an der PG-
Kabelverschraubung im Gehduse befestigt (siehe Bild 5).

A Warnung

Die Abschirmung des PROFIBUS Kabels ist nur geerdet, wenn die dafuir vorgesehene
PG-Kabelverschraubung richtig verwendet wird. Der Kunststoffmantel muss daher
ausschliesslich in der PG-Kabelverschraubung befestigt werden. (Siehe Bild 5)

Terminierung
Werden beide Kabel angeschlossen (Bus in und Bus out), muss sichergestellt werden,
dass die beiden Dip-Switch flr die Terminierung auf off stehen. Wird nur ein Kabel
angeschlossen (Bus in), mussen die beiden Dip-Switch fir die Terminierung auf on
gesetzt werden

7 o
ON iHoupthotine!
B H | |
12 | J8_02! Profibus (rot)
s Ryl e
' im ! (griin)
L L AL °

_________ (Farbcodierung Siemens)

Bild 26: Profibusplattine E621009 Bild 26A: Anschluss Profibus ~ B600030d

g Hinweis
Das PROFIBUS Netzwerk muss korrekt terminiert werden. Andernfalls kann die An-

lage nicht in Betrieb genommen werden. Es muss sichergestellt werden, dass nur das
letzte Gerét in der PROFIBUS Kette terminiert ist.

Einstellen der PROFIBUS Adresse

Der Zugregler benétigt eine PROFIBUS Adresse, die ihn im gesamten PROFIBUS
Netzwerk eindeutig kennzeichnet. Daher darf kein anderes PROFIBUS Gerat im
Netzwerk die selbe Adresse verwenden. Die Adresse muss im Bereich von 2...125 lie-
gen.

Die PROFIBUS Adresse wird mit dem System Parameter Identifier eingestellt. (Siehe
9.4 Beschreibung der Systemparameter). Wird der Systemparameter gedndert, muss
die Versorgungsspannung ausgeschaltet und wieder eingeschaltet werden.

64




Bedienungsanleitung CMGZ 611A/612A/630A

17 PROFIBUS Schnittstellenbeschreibung

17.1

17.2

17.3

GSD Datei

Der PROFIBUS DP Master muss wissen, welche Gerate im PROFIBUS Netzwerk an-
geschlossen sind. Dazu wird die Geratestammdatei (GSD) bendétigt. Die GSD fiir die
CMGZ600-serie Zugregler kann vom Internet von folgender Adresse bezogen werden:
http://www.fms-technology.com/gsd

Die GSD kann auf Wunsch auch auf Diskette bezogen werden. In diesem Fall kann
Kontakt aufgenommen werden mit dem FMS Kundendienst.

Einlesen der GSD in den PROFIBUS DP Master

Wie die GSD in die Steuerung (DP Master) eingelesen wird, ist abhangig von der ver-
wendeten Steuerung. Konsultieren Sie die Dokumentation der Steuerung fir weitere
Informationen.

Hinweis
Die GSD-Version muss mit der zugehorigen Firmware-Version des Zugreglers tber-
einstimmen. Andernfalls kann es zu Inbetriebnahmeproblemen kommen. Die Versi-
onsnummern von Firmware und GSD stehen auf der Titelseite dieser Bedienungsanlei-
tung.

CMGZ611A DP Slave Funktionsbeschreibung

Die Zugregler der CMGZ600A.P-Serie unterstiitzt eine PROFIBUS Anbindung, die
das PROFIBUS DP Protokoll nach EN 50170 unterstitzt. Der Zugregler funktioniert
dabei als DP Slave und die Steuerung als DP Master. VVon der Steuerung miissen ver-
schiedene Parameter eingestellt und eingehalten werden:

Initialparameter

Initialparameter werden bei der Initialisierung von der Steuerung zum Zugregler ge-
sendet. Sie werden in der Regel mit dem Programmierwerkzeug der Steuerung flr eine
Anlage fix eingestellt.

Die ersten Bytes des Parameter Telegramms sind in der Norm EN 50170 definiert. Fur
den Zugregler wird ein Benutzersegment von 4 Byte herstellerspezifisch definiert.

Byte |Verwendung Wert |Bedeutung
0 Initialparameter 0 (Nicht benutzt)
1 0 (Nicht benutzt)
2 0 (Nicht benutzt)
3 0 (Nicht benutzt)
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17.4 Konfiguration

Die Konfiguration bestimmt wie viel Nutzdaten (Byte und Word) in der zyklischen
Ubertragung von der Steuerung an den Zugregler und vom Zugregler an die Steuerung
gesendet werden. Sie wird in der Regel mit dem Programmierwerkzeug der Steuerung
fiir ein Programm fest eingestellt.

Um eine mdglichst grosse Flexibilitat beim Einsatz des Zugreglers sicherzustellen sind
mehrere verschiedene Module mdglich. In einem Zugregler kann nur ein Modul
gleichzeitig aktiv sein.

Modul 1: Grundtelegramm
Von der Steuerung zum Zugregler werden in jedem Datenzyklus 4 Bytes (2 Word) 0-
bertragen und vom Zugregler an die Steuerung auch 4 Bytes (2 Word).

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3
Auftragstelegramm Funktionscode | Kanalnummer |Leer Leer
(Master — Slave)
Antworttelegramm | Funktionscode Kanalnummer Daten Daten (Low Byte)
(Slave — Master) |oder Fehler FFh High Byte | oder Fehlercode

Modul 2: Reserviert

Modul 3: Grundtelegramm plus 4 Word Betriebswerte
Der Zugregler antwortet mit den 4 Bytes des Grundtelegramm und zusétzlich werden
4 Word Betriebswerte tibermittelt (Istwert Sollwert, Differenz, Stellwert)

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3

Auftragstelegramm Funktionscode | Kanalnummer |Leer Leer
(Master — Slave)
Antworttelegramm | Funktionscode Kanalnummer Daten Daten (Low Byte)
(Slave — Master) | Oder Fehler FFh High Byte | oder Fehlercode

Word 0 Word 1 Word 2 Word 3

Istwert Sollwert Differenz Stellwert

(HB)/(LB) (HB)/(LB) (HB)/(LB) | (HB)/(LB)
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Master — Slave

Betriebswerte:

Wert Bedeutung Bemerkungen
01h Istwert Istwert Zugregler
02h Sollwert Sollwert Zugregler
03h Regler Error Regler Differenz
04h Stellwert Stellwert Zugregler
07h A/D-Wert brutto A/D-Wert Zugregler

Der Zugsregler tbermittelt die Antwort mit dem Antworttelegramm

17.6 Fehlercode

Master — Slave

Betriebswerte:

Byte 0 Byte 3 Bedeutung
FFh 01h Unerlaubter Funktionscode
FFh 02h Unerlaubte Kanalnummer
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18 Schnittstelle CAN-Bus

(Option)
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19 Technische Referenz

19.1 Ubrige Einstellelemente

8 @ E00EI0EEECA0 N EE00OEEaANEEE000EEaE
123 123 123 123 -
( g
Q D115[&)
© ©

. '] [EoE

o o0 J902 J901 J900

g 05 gosTeesseee

7 855 @@@@ Anzeige
Bild 27 K600028d

Element |Funktion

D111 Kontroll-LED Spannungsversorgung: VCC ok

D114 Kontroll-LED Spannungsversorgung: +15VDC ok

D115 Kontroll-LED Spannungsversorgung: —15VDC ok

D408 Kontroll-LED dig. Eingang 1

D409 Kontroll-LED dig. Eingang 2

D410 Kontroll-LED dig. Eingang 3

D411 Kontroll-LED dig. Eingang 4

J200 (Reserviert)

J402...405 | Lotbricke zu dig. Ausgang 1...4 (Open Collector)
J500 Erweiterungskarte dig.1/O

J800 Steckplatz Subprint PROFIBUS

J801 (Reserviert)

J900 Steckplatz Subprint Kanal 2

J901 Steckplatz Subprint Kanal 3

J902 Steckplatz Subprint Kanal 4

P200 Kontrast der LCD-Anzeige

S700 Terminierung CAN-Bus

S1200 Dip-Schalter fiir Sensorspeisung, Eingangslevel, 4-oder 6-Leiter Schaltung

S1201 Dip-Schalter fiir Sensorspeisung, Eingangslevel, 4-oder 6-Leiter Schaltung

Batterie | Pufferbatterie fir die interne Uhr

Sicherung | Sicherung der Spannungsversorgung, 1A / 250V (flink)
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19.2 Einstellelemente auf der Erweiterungskarte
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Bild 28 C600002
Element Funktion

IN1...16 Kontroll-LED dig. Eingang 1...16

OUTL1...8 Kontroll-LED dig. Ausgang 1...8 (Open Collector)
REL1...8 Kontroll-LED und Relais dig. Ausgang 9...16
J308/J317 | Klemme zu dig. Ausgang 9...16 (Relalis)
J309...316 | Jumper zu dig. Ausgang 9...16 (Relais)

J400 /401 |8 x Klemme +24VVDC

J500/J509 |Klemme zu dig. Ausgang 1...8 (Open Collector)
J501...508 Lotbricke zu dig. Ausgang 1...8 (Open Collector)
J600/601 |8 x Klemme Gnd

J701...713 Klemme zu dig. Eingang 1...16

J2 Flachbandkabel zu Prozessorkarte

Einstellung der Relaiskontakte (Jumper)

Jumper Relais arbeitet als Relais arbeitet als
,.Schliesser* (Default) ,,Offner*
J309...316 1-2 2-3
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Anzahl Messstellen

1 (CMGZ611A / CMGZ630A)
2 (CMGZ612A)

Kraftaufnehmeranschluss

Pro Messstelle 2 parallele Kraftaufnehmer zu 350Q

Kraftaufnehmerspeisung

5VDC (Default), 10vVDC oder 24VDC
(mit automatischer Stromiiberwachung)

Eingangsspannungsbereich

0..9mV (max. 12.5mV) oder 0...18mV (max. 25mV)
(abhangig von Kraftaufnehmerspeisung)
0...10V fir analogen Sollwerteingang

Auflosung A/D-Wandler

+8192 Digit (14 Bit)

Messunsicherheit <0.05% FS
Zykluszeit 2ms
Bedienung 4 Tasten, 4 LED’s, LCD-Anzeige 2x16 Zeichen (8mm

Hohe)

Analog-Ausgang Kanal
1.4

0...10V (Default) / +10V
und 0...20mA (Default) / 4...20mA (12 Bit)

Digital-Ausgang 1...4

Open Collector, max. 10mA,
galvanisch getrennt, mit Freilaufdiode

Digital-Eingang 1...4

24VDC, galvanisch getrennt
(Signal muss min. 100ms anliegen)

Schnittstelle RS232 Option

Schnittstelle PROFIBUS PROFIBUS DP (EN50170), Option
Schnittstelle CAN-Bus Option

Schnittstelle DeviceNet Option

Versorgung 24VDC (18...36VVDC) / 10W (max. 1A)
Temperaturbereich 0...45°C

Gewicht 1.5kg
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Wenn die Elektronikeinheit einen Fehler erkennt, wird ein Digitaler Ausgang aktiviert.
Zusatzlich l&sst sich der Fehlerzustand auch uber die Schnittstelle abfragen.

20.1 Allgemeine Fehlersuche

Fehlerart

Ursache

Stérungsbehebung

Anzeige ,,Alarm
Regeldifferenz*

Die Regelabweichung
hat den in Parameter
Alarm Regeldifferenz
angegebenen Wert
uberschritten

Parameter Alarm Regeldifferenz erhéhen
oder PID Regelparameter besser einstel-
len und Regelung neu starten (Regler
erneut freigeben)

Benotigte Parameter
werden nicht ange-
zeigt

Parameter Betriebsart
falsch gesetzt

Parameter Betriebsart so setzen, dass er
mit der Anlagenkonfiguration tberein-
stimmt

Anzeige zeigt
nicht bestimm-
bar

Eine Funktion kann

zur Zeit nicht durch-
gefiihrt werden

(z.B. Verdrahtungs-

fehler)

Verdrahtung, Parametrierung und allg.
Systemzustand kontrollieren

Istwert von Kanal n
ist > 0 obwohl Mate-

Offset ist falsch
eingestellt

Offset-Abgleich von Kanal n neu durch-
fihren

rial lose ist

Stromausgang ist auf
4...20mA konfiguriert

Kanalparameter Konfig. Ausgang andern,
falls Signal 0...20mA bendétigt wird

Istwert von Kanal n
ist nicht stabil,
obwohl

Grenzfrequenz der
Filter zu hoch einge-
stellt

Grenzfrequenz anpassen (siehe ,,9.10
Zusatzliche Einstellungen®)

Materialzug nicht
andert

Erdung (PE) ist nicht
angeschlossen

Erdung (PE) anschliessen

Elektrische Stérun-
gen auf dem Kabel
zum Kraftaufnehmer

Anschluss der Abschirmung kontrollie-
ren. Flr +Signal und —Signal ein verdrill-
tes Drahtpaar verwenden (siehe ,,8.5
Montage der Kraftaufnehmer®)

Istwert von Kanal n

entspricht nicht dem
effektiven Material-
zug

Gain nicht richtig
eingestellt

Kanal n neu kalibrieren

Istwertsignal falsch
skaliert

Parameter Skal. Instrument richtig ein-
stellen
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Fehlerart

Ursache

Stérungsbehebung

Grenzwertschalter
von Kanal n arbei-
ten nicht

Grenzwerte falsch
parametriert

Parameter richtig einstellen (siehe ,,9.10
Zusétzliche Einstellungen®)

Dig. Ausgange
arbeiten nicht

Verdrahtungsfehler

Verdrahtung der dig. Ausgéange uberpri-
fen (Open Collector, siehe Anschluss-
schema)

K.n Uberstrom

Speisung von Kanal n
erkennt Uberstrom
(Kurzschluss)

Kraftaufnehmer und Verdrahtung Kanal
n Uberprifen

K.n Kabel-
bruch

Speisung von Kanal n
erkennt Kabelbruch

Kraftaufnehmer und Verdrahtung Kanal
n Uberprifen

K.n HW Fehler

Hardware fiir Kanal n
defekt

FMS-Kundendienst benachrichtigen

Subprint Kanal n
wird nicht erkannt

Kontrollieren, ob Subprints korrekt ein-
gesteckt sind . FMS-Kundendienst be-
nachrichtigen

Subprint Kanal n
wird nicht erkannt

Kontrollieren, ob Subprints korrekt ein-
gesteckt sind . FMS-Kundendienst be-
nachrichtigen

Subprint
missing
contact FMS
AG

Ein oder mehrere
Subprints fehlen oder
werden nicht erkannt

Kontrollieren, ob Subprints korrekt ein-
gesteckt sind (siehe ,,20.1 Ubrige Ein-
stellelemente*)

FMS-Kundendienst benachrichtigen

System Error
contact FMS
AG

Elektronikeinheit
defekt

FMS-Kundendienst benachrichtigen

Auf der Anzeige
er-scheint keine
Meldung

Kontrast der Anzeige
schlecht eingestellt

Potentiometer P200 der Anzeige korrekt
einstellen (siehe ,,20.1 Ubrige Einstell-
elemente®)

Sicherung defekt

Sicherung ersetzen (siehe ,,20.1 Ubrige
Einstellelemente*)

Stromversorgung
nicht korrekt

Kontroll-LED fur Spannungsversorgung
kontrollieren (D111...D115, siehe ,,20.1
Ubrige Einstellelemente*)
Stromversorgung Uberprifen / korrigieren

Elektronikeinheit
defekt

Kontroll-LED fur Spannungsversorgung
kontrollieren (D111...D115, siehe ,,20.1
Ubrige Einstellelemente*)
FMS-Kundendienst benachrichtigen
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20.2 Fehlersuche bei Abwickler-Bremse

Fehlerart

Ursache

Stérungsbehebung

Bremse steht auf
Maximalkraft

Regler ist freigegeben,
aber Material ist nicht

Material sehr vorsichtig spannen, damit
ein Materialzug aufgebaut wird

(,,Vollbrem- gespannt
sung*) Bei Verwendung der Durchmessersensor und Verdrahtung
Vorsteuerung: Durchmes- | Uberprifen; ggf. ersetzen
sersignal ist,,0“; Durch-
messersensor defekt
Vorsteuerung Inbetriebnahme der Vor- | Inbetriebnahme der Vorsteuerung
arbeitet nicht wie |steuerung fehlerhaft wiederholen, siehe ,,10.7 Inbetrieb-
erwartet nahme der Vorsteuerung*

Bremse bremst
nicht

Sicherung auf Bremsver-
stérker defekt

Sicherung auf Bremsverstérker erset-
zen

20.3 Fehlersuche bei Abwickler-Antrieb

Fehlerart

Ursache

Storungsbehebung

Bei Reglerfreiga-
be bleibt Walze
stehen;

ev. Materialriss

Parameter Anfahrgrenze
zu hoch eingestellt

Parameter Anfahrgrenze verkleinern

Bei Reglerfreiga-
be dreht die
Walze schnell
rickwarts; ev.
Materialriss

Parameter Anfahrgrenze
zu tief eingestellt

Parameter Anfahrgrenze erhohen

Parameter Anfahr-
Geschwindigkeit zu hoch
eingestellt

Parameter Anfahr-Geschwindigkeit ver-
Kleinern

Bei Reglerfreiga-
be dreht die
Walze viel zu
schnell vorwarts

Bei Verwendung der
Vorsteuerung: Durchmes-
sersignal ist ,,0; Distanz-
sensor defekt

Distanzsensor und Verdrahtung Gberpri-
fen; ggf. ersetzen

Vorsteuerung
arbeitet nicht wie
erwartet

Inbetriebnahme der Vor-
steuerung fehlerhaft

Inbetriebnahme der Vorsteuerung wie-
derholen, siehe ,,10.7 Inbetriebnahme der
Vorsteuerung*
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20.4 Fehlersuche bei Aufwickler-Antrieb

Fehlerart

Ursache

Storungsbehebung

Bei Reglerfreiga-
be bleibt Walze
stehen oder dreht
zu langsam

Parameter Anfahr-
Geschwindigkeit zu tief
eingestellt

Parameter Anfahr-Geschwindigkeit erho-
hen

Parameter Anfahrgrenze
zu hoch eingestellt

Parameter Anfahrgrenze verkleinern

Bei Reglerfreiga-
be dreht die
Walze schnell
vorwarts; ev.
Materialriss

Parameter Anfahrgrenze
zu tief eingestellt

Parameter Anfahrgrenze erhéhen

Parameter Anfahr-
Geschwindigkeit zu hoch
eingestellt

Parameter Anfahr-Geschwindigkeit ver-
kleinern

Bei Reglerfreiga-
be dreht die
Walze viel zu
schnell vorwarts

Bei Verwendung der
Vorsteuerung: Durchmes-
sersignal ist ,,0%; Distanz-
sensor defekt

Distanzsensor und Verdrahtung tberpri-
fen; ggf. ersetzen

Vorsteuerung
arbeitet nicht wie
erwartet

Inbetriebnahme der Vor-
steuerung fehlerhaft

Inbetriebnahme der VVorsteuerung wie-
derholen, siehe ,,10.7 Inbetriebnahme der
Vorsteuerung*

20.5 Fehlersuche bei Linienantrieb

Fehlerart

Ursache

Stérungsbehebung

Bei Reglerfreiga-
be bleibt Walze
stehen;

ev. Materialriss

Bei Verwendung der
Geschwindigkeitsuberla-
gerung: Tachosignal ist
,0"; Tachogenerator
defekt

Tachogenerator und Verdrahtung tber-
prufen; ggf. ersetzen

Bei Reglerfreiga-
be dreht die
Walze schnell
rickwarts; ev.
Materialriss

Parameter Pos. Linienan-
trieb falsch eingestellt

Parameter Pos. Linienantrieb &ndern

Geschwindigkeit-
suberla-gerung
arbeitet nicht wie
erwartet

Inbetriebnahme der Ge-
schwindigkeitsuberlage-
rung fehlerhaft

Inbetriebnahme der Geschwindigkeits-
uberlagerung wiederholen, siehe ,,13.2
Inbetriebnahme der Geschwindigkeits-
uberlagerung*
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