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1 Abkirzungen

Abkirzung Beschreibung

DAC Digital Amplifier and Controller

EMC Electro Magnetic Compatibility; properties of the unit in order to comply with the EMC directive
uUSB Universal Serial Bus; interface for communication between a PC and the DAC-4x(A)

PC Personal Computer

uC Micro Controller; CPU used inside the unit to control all functions

mamsl| meters above median sea level

IP65 Protection Class; solid particle protection and protection level against water ingress

LED Light Emitting Diode

PWM Pulse Width Modulation; Methode zur Steuerung des Ausgangsstroms bei geringen Verlusten
Ub Versorgungsspannung

FS Full Scale

Tabelle 1: Abkirzungen

Begriffe und Definitionen

Term Beschreibung

Verstarkerkarte Verstarker fur 19"-Rack-System im Eurocard-Format

Torquemotor Im Torquemotor wird ein elektrischer Strom in ein mechanisches Drehmoment umgewandelt, das
die mechanische Auslenkung einer Prallplatte oder eines Strahlrohrs erzeugt.

HCSTool Von HCS bereitgestelltes Software-Tool zur Einstellung und Parametrierung von DAC-4x(A)-
Geraten

PROFIBUS Process Field Bus Schnittstelle fiir digitale Kommunikation, definiert vom BMBF (Deutsches
Bundesministerium fiir Bildung und Forschung) und von Siemens verwendet

PROFINET Process Field Net Schnittstelle fiur digitale Kommunikation, he standard is maintained and
supported by PROFIBUS & PROFINET International

EtherNet/IP (IP = Industrial Protocol) is an industrial network protocol that adapts the Common Industrial
Protocol to standard EtherNet

USB-C-Stecker Auf der USB-Schnittstelle verwendeter Steckertyp

Tabelle 2: Begriffe und Definitionen
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3 Englische Begriffe in Anschlussplanen und Diagrammen

Zur Reduzierung des Pflegeaufwandes und zur Sicherstellung einer einheitlichen Dokumentation sind Anschlussplane und
Software-Blockdiagramme ausschlielich in englischer Sprache dargestellt. Die nachfolgende Tabelle enthalt die
Ubersetzung der in den Planen und Diagrammen verwendeten Begriffe.

Englischer Begriff

Deutsche Bedeutung

0V Ground plane

GND Bezugspunkt

Actual value Augenblickswert, Istwert

Adjust with L1 Einstellbar mit L1

Ana Out Analogausgang

Atleast 6 2 Mindestens 6 ?

Branch Zweig

Change of output signal after 0,5 seconds Anderung des Ausgangssignals nach 0,5 Sekunden
Clamping pressure Spanndruck

Close to module Nahe am Modul

Comparator Komparator

Connection at housing

Verbindung am Gehause

Controller output

Reglerausgang

Cylinder, motor etc.

Zylinder, Motor, usw.

Depending on version of DMA

Abhangig von der DMA-Version

Dither amplitude

Zittersignal Amplitude

Dither frequency Zittersignal Frequenz

Drive amplifier Antriebsverstarker

Enable Freigabe

Error / Comp. Fehler / Komparator

Feedback Ruickfiihrung

For compatibility with previous DMa Zur Erhaltung der Kompatibilitdt mit vorhergehender DMA
HCSTool only Nur im HCSTool verfugbar

Max. load Maximale Last

Middle of window

Mitte des Fensters (Komparator)

Only applicable for software version

Nur anwendbar bei Software-Version

Optional; hardware dependant

Optional, abhangig von der Ausfiihrung der Hardware

PE-Star

PE Sternpunkt

PLC

SPS

Position, force, pressure, RPM, torque, etc.

Position, Kraft, Druck, Drehzahl, Moment, usw.

Positve / negative logic

Postiive / negative Logik

Process Prozess im Sinne einer Anwendung
Prozess value ProzessgroRe
Push-Pull Driicken/ziehen (spezielle Funktion)

Reference outpt

Referenz-Ausgang

Remote switch

Fernbedienter Schalter

Semi-automatic calibration

Halbautomatische Kalibrierung

Sensor adaptation

Sensor Anpassung (Skalierung)

Set point Sollwert
Solenoid Magnet
Supply Versorgung
Tabelle Tabelle
Values Werte
Valve Ventil

Voltage / current signals

Spannungs- / Stromsignale

Tabelle 3: Englische Begriffe in Anschlussplanen und Diagrammen
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4 Grundlegende Information

4.1  Einleitung
Dieses Dokument beschreibt die Funktionen des digitalen Verstarker- und Steuermoduls ,DAC-4x(A)" der HCS GmbH.

Die vorliegende Dokumentation wurde mit grof3ter Sorgfalt erstellt. Trotz sorgféltiger Prifung kdnnen Fehler und
Unvollsténdigkeiten nicht ausgeschlossen werden. Technische Anderungen vorbehalten.

4 DANGER

Lesen Sie diese Bedienungsanleitung sorgfaltig durch, bevor Sie die
digitalen Verstarkerkarten installieren, in Betrieb nehmen oder
bedienen.

Die allgemeinen Hinweise sowie insbesondere die
Sicherheitshinweise dieser Anleitung sind stets zu beachten.

Bei elektronischen Geraten konnen Hardware- und/oder
Softwarefehler auftreten, die zu unvorhersehbaren Reaktionen fiihren
konnen. Zur Gewahrleistung der Sicherheit sind daher stets
geeignete zusatzliche SicherheitsmaBnahmen vorzusehen. Dies gilt
insbesondere fiir sicherheitsrelevante Anwendungen.

Daruber hinaus liegt es in der Verantwortung des Anwenders, die
jeweils geltenden Sicherheitsnormen, beispielsweise EN ISO 13849,
einzuhalten und eine Systemarchitektur zu implementieren, die
samtliche Sicherheitsanforderungen erfillt. Das Gerat selbst erfulit
keinen ,,Performance Level“ gemaR EN ISO 13849 sowie keinen
»SlL-Level“ gemaR EN 61508.

Die jeweils gultigen gesetzlichen Vorschriften und Sicherheitsnormen
sind jederzeit einzuhalten. Vor der Inbetriebnahme oder dem Einsatz
des Gerates ist eine Risikoanalyse durchzufuhren und es sind
geeignete SchutzmaBnahmen festzulegen und umzusetzen.

Bei Nichtbeachtung dieser Anforderungen tibernimmt die HCS GmbH
keine Haftung.

4.2 Geltungsbereich

Mit Hilfe dieses Dokuments sollte ein fachkundiger und entsprechend geschulter Anwender in der Lage sein, das Gerat zu
installieren, zu verdrahten, anzuschlie3en, in Betrieb zu nehmen, zu parametrieren, Fehler zu analysieren sowie Stérungen
zu beheben. Dariliber hinaus stellt dieses Dokument alle technischen und betrieblichen Informationen bereit, die fir den
sicheren Betrieb des Produkts erforderlich sind.

Es liegt in der Verantwortung des Anwenders, eine sichere Arbeitsumgebung fiir den Betrieb des Produkts sicherzustellen.

Die in dieser Anleitung enthaltenen Informationen entsprechen dem Stand zum Zeitpunkt der Veroffentlichung dieser
Version. Die Versionsnummer sowie das Verdffentlichungsdatum dieses Dokuments sind in der Ful3zeile angegeben.

DAC-4x(A) Anleitung Seite 7
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Diese Anleitung gilt fr digitale Verstarker- und Steuermodule des Typs DAC-4x(A)-x mit Softwareversion zur
Proportionalventilsteuerung ohne Busschnittstelle. Gerate der Serie DAC-4x(A) mit integrierter Busschnittstelle werden in
der jeweiligen produktspezifischen Dokumentation beschrieben.

4.2.1 Urheberrecht

© Alle Rechte vorbehalten. Mit Ausnahme der gesetzlich zuldssigen Nutzung sowie der Ublichen Verwendung im Rahmen
von Rezensionen darf kein Teil dieses Werkes ohne vorherige schriftliche Genehmigung der

HCN Hydraulic Confrol Systems GmbH (nachfolgend HCS GmbH) in irgendeiner Form oder durch irgendein Verfahren
vervielfaltigt, verarbeitet, verbreitet oder Ubertragen werden. Dies gilt insbesondere fiir elektronische und mechanische
Verfahren einschlieBlich Fotokopie, Aufzeichnung oder Speicherung in Informations- und Datenverarbeitungssystemen.

4.2.2 Aufbewahrungsort der Dokumente

Dieses Handbuch sowie sémtliche zugehérigen Unterlagen fur Hard- und Software sind jederzeit an einem leicht
zuganglichen Ort in unmittelbarer Nahe des digitalen Verstarker- und Steuermoduls DAC-4x(A) beziehungsweise der
Anlage, in der das Gerat installiert ist, aufzubewahren.

4.2.3 Warnhinweise, Symbole und sonstige Hinweise

4 DANGER

Kennzeichnet Sicherheitshinweise, die auf eine unmittelbar drohende
Gefahr hinweisen. Bei Nichtbeachtung sind Tod oder schwere
Verletzungen die Folge.

/\ WARNING

Kennzeichnet Sicherheitshinweise, die auf eine potenziell gefahrliche
Situation hinweisen. Bei Nichtbeachtung konnen Tod oder schwere
Verletzungen die Folge sein.

/\ CAUTION

Kennzeichnet Sicherheitshinweise, die auf eine potenziell gefahrliche
Situation hinweisen. Bei Nichtbeachtung konnen leichte oder
mittelschwere Verletzungen die Folge sein.

Kennzeichnet wichtige Informationen fir den sicheren und
ordnungsgemafen Betrieb sowie zur Vermeidung von Sachschaden.

DAC-4x(A) Anleitung Seite 8
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@ Kennzeichen wichtige Informationen

Weitere Kennzeichen (sofern zutreffend):

Kennzeichen Beschreibung

o/ - Auflistungen

O Verweise auf ein anderes Kapitel, eine Seite, Tabelle oder Abbildung in diesem
Handbuch

blauer Text Hyperlink innerhalb des Dokuments

1,2, ... Schritte in einem Ablauf, die in der angegebenen Reihenfolge durchgefuhrt
werden sollen

«ER» LEDs of the amplifier (for example, <ER»

<> Parametername

[xx] Pin-Nummer des Riickwandsteckers

"L Wird fir Verweise verwendet

Tabelle 4: Kennzeichen

4.2.4 Sicherheit und Haftung

HINWEIS

Die Informationen in diesem Dokument konnen jederzeit ohne
vorherige Ankiindigung geandert werden. Fur Fehler oder
Auslassungen in diesem Handbuch ubernimmt die HCS GmbH keine
Haftung. Dieses Handbuch wurde mit groRtmoglicher Sorgfalt erstellt
und entspricht dem aktuellen Kenntnisstand von HCS. Dennoch
ubernimmt HCS keine Haftung fiur anwenderspezifische
Anwendungen oder deren Auswirkungen.

Die jeweils geltenden gesetzlichen Vorschriften sowie
Sicherheitsnormen sind jederzeit einzuhalten. Vor der Inbetriebnahme
oder Verwendung der Gerate ist eine Risikoanalyse durchzufihren
und es sind geeignete SchutzmafRnahmen festzulegen und
umzusetzen.

Dieses Handbuch beschreibt ausschlieBlich die Funktionalitat sowie
die Auswirkungen der Parameter. Die beschriebene
Softwarefunktionalitat kann in unterschiedlichen Verstarkermodulen
und Anwendungen eingesetzt werden. Eine Haftung fiir
anwendungsspezifische Auswirkungen der Parametrierung wird
daher ausgeschlossen.

Bei Nichtbeachtung dieser Anforderungen tibernimmt die HCS GmbH
keine Haftung.

DAC-4x(A) Anleitung Seite 9
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/\ WARNING

Bei Anwendungen mit erhohten Sicherheitsanforderungen oder zur
Einhaltung von Unfallverhutungsvorschriften kann es erforderlich
sein, Magnetventile liber Relais in die Not-Halt-Schaltung einzubinden
und galvanisch vom Verstarkermodul zu trennen. Zusatzlich sind
geeignete hydraulische und/oder mechanische
SicherheitsmaBnahmen zum sicheren Stillsetzen des Antriebs
vorzusehen, beispielsweise Schaltventile mit Positionsiiberwachung.

Das Abschalten des Freigabesignals (0 V an Anschluss ,,8d“) allein
ist hierfiir nicht ausreichend. In solchen Fallen sind zusatzliche
hydraulische und/oder mechanische SicherheitsmaBnahmen zum
sicheren Stillsetzen des Antriebs vorzusehen, beispielsweise
Umschaltventile mit Positionsiiberwachung.

/\ WARNING

Proportional-Wegeventile konnen unabhangig von Bauart,
Einsatzumgebung und Anwendung ausfallen. Ein Ausfall kann zu
Personen- und Sachschaden fuhren.

Es liegt in der Verantwortung des Anwenders, alle
sicherheitsrelevanten Aspekte der jeweiligen Anwendung zu
bewerten. Die Auswahl des geeigneten Produkts sowie die Einhaltung
aller sicherheits- und leistungsrelevanten Anforderungen obliegen
dem Maschinenhersteller und/oder Systemintegrator.

Die Auswahl des geeigneten Steuerungssystems sowie die
Festlegung der erforderlichen Sicherheitsstufen missen gemat EN
ISO 13849 erfolgen.

DAC-4x(A) Anleitung Seite 10
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HINWEIS

Dieses Dokument wurde mit groBter Sorgfalt erstellt. Dennoch tibernimmt die HCS
Hydraulic Control Systems GmbH keine Haftung fiir die Richtigkeit, Vollstandigkeit oder
Aktualitat der enthaltenen Informationen. Technische Anderungen sowie Irrtiimer
bleiben vorbehalten.

Anspriiche gegen die HCS Hydraulic Control Systems GmbH — gleich aus welchem
Rechtsgrund —, die sich aus der Nutzung der in diesem Dokument enthaltenen
Informationen, Programme, technischen Daten oder Beschreibungen ergeben, sind
ausgeschlossen. Hiervon ausgenommen sind Falle zwingender gesetzlicher Haftung,
insbesondere nach dem Produkthaftungsgesetz, sowie Falle von Vorsatz oder grober
Fahrlassigkeit, der Verletzung von Leben, Kérper oder Gesundheit, der Ubernahme einer
Garantie oder des arglistigen Verschweigens eines Mangels.

Bei der Verletzung wesentlicher Vertragspflichten ist die Haftung auf den
vertragstypischen, vorhersehbaren Schaden begrenzt, soweit nicht Vorsatz, grobe
Fahrlassigkeit oder eine Verletzung von Leben, Kérper oder Gesundheit vorliegt. Eine
Anderung der gesetzlichen Beweislastregelungen zum Nachteil des Anwenders ist
hiermit nicht verbunden.

Dieses Dokument wurde mit groBter Sorgfalt erstellt. Dennoch tibernimmt die HCS
Hydraulic Control Systems GmbH keine Haftung fiir die Richtigkeit, Vollstandigkeit oder
Aktualitat der enthaltenen Informationen. Technische Anderungen sowie Irrtiimer
bleiben vorbehalten.

4.2.5 Allgemeine Informationen

/\ WARNING

Elektrostatische Entladungen (ESD) kénnen elektronische Bauteile im Gerat
beschéadigen. Beachten Sie daher vor und wahrend aller Arbeiten am Gerit die folgenden
SchutzmaBnahmen:

Leiten Sie vor Beginn der Arbeiten elektrostatische Aufladungen durch geeignete
MaRnahmen ab.

Arbeiten Sie ausschlieBllich in einer ESD-geschiitzten Umgebung. Vermeiden Sie
Materialien und Geréate, die elektrostatische Aufladungen erzeugen oder speichern
kénnen.

Beruhren Sie keine freiliegenden Kontakte oder elektronischen Bauteile. Behandeln
Sie das Gerat mit der erforderlichen Sorgfalt.

Lagern und transportieren Sie das Gerat ausschlieBlich in der Originalverpackung
oder einer geeigneten ESD-Schutzverpackung.

DAC-4x(A) Anleitung Seite 11
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/\ WARNING

Bei der Inbetriebnahme ist besonders auf eine fachgerechte Planung und Ausfiihrung
der Verdrahtung zu achten. Vor dem Anlegen der Versorgungsspannung ist die
volistandige Verdrahtung sorgféltig zu liberpriifen.

Zur Vermeidung von Kollisionen miissen alle Sicherheitseinrichtungen und Endschalter
ordnungsgemal aktiviert sowie funktionsfahig sein. Samtliche geltenden
Sicherheitsvorschriften sind einzuhalten.

Zur Erhéhung der Betriebssicherheit wird empfohlen, das Fehlersignal am Anschluss
[14d] kontinuierlich zu liberwachen.

Fehlfunktionen kénnen insbesondere in folgenden Fallen auftreten:

Anderung von Parametern oder Einstellungen, die werkseitig beziehungsweise durch den Lieferanten vorgegeben wurden.
e Nichtbeachtung der zuladssigen Betriebsbedingungen, beispielsweise Versorgungsspannung, Signalpegel an Ein- und
Ausgéangen, Umgebungsbedingungen, Verdrahtung oder angeschlossene Lasten.
Fehler in vorgeschalteten oder nachgeschalteten Steuerungs-, Sollwert- oder Istwertkomponenten.
Allgemeine Geschaftsbedingungen
o Entfernen der Verbindung zu den Magneten.

4.3 Allgemeine Geschaftsbedingungen
Bitte beachten Sie die Allgemeinen Geschaftsbedingungen der HCS GmbH. Diese sind auf Anfrage erhaltlich.

4.4 Auslieferungszustand (Grundeinstellung)

Das Produkt wird mit werkseitigen Grundeinstellungen betriebsbereit ausgeliefert. Nach ordnungsgemafer Installation
sowie Einstellung aller anwendungsspezifischen Parameter ist das Verstarkermodul einsatzbereit.

4.5 BestimmungsgemaBer Gebrauch

Die digitalen Verstarker- und Steuermodule ,DAC-4x(A)-x"“ werden fiir folgende Anwendungen eingesetzt:

*  Ansteuerung von Proportional- und Servoventilen, insbesondere Wegeventilen, mit oder ohne Riickflihrung abhangig
vom gewahlten Betriebsmodus.

*  Umwandlung von Sollwertsignalen in Stromsignale zur Ansteuerung von Servoventilen mit Torque-Motor und
Positionsrickflihrung.

*  AusschlieBlich fur industrielle Anwendungen.

Der Betrieb anderer induktiver oder onmscher Lasten, beispielsweise Motoren oder Heizelemente, wird nicht empfohlen.
Fir Anwendungen dieser Art ist vorab Ricksprache mit der HCS GmbH erforderlich.

Bei bestimmungsgemafier Verwendung sind die sichere Funktion des Verstarker- und Steuermoduls DAC-4x(A) sowie der
Schutz des Anwenders gewahrleistet.

4.6 Nicht bestimmungsgemaBer Gebrauch

Die digitalen Verstarker- und Steuermodule ,DAC-4x(A)-x" dirfen insbesondere in folgenden Fallen nicht verwendet werden:

bei sichtbaren Beschadigungen

nach unsachgemafer Handhabung oder Lagerung

wenn sie nicht korrekt funktionieren

nach unsachgemafer Handhabung oder Lagerung

Bei Anwendungen mit erhdhten Sicherheitsanforderungen oder zur Einhaltung von Unfallverhutungsvorschriften kann
es erforderlich sein, Magnetventile Gber Relais in die Not-Halt-Schaltung einzubinden und galvanisch vom
Verstarkermodul zu trennen.

Bei der Inbetriebnahme ist besonders auf die fachgerechte Planung und Ausfihrung der Verdrahtung zu achten. Vor dem
Anlegen der Versorgungsspannung ist die Verdrahtung vollstadndig zu Gberprifen.

Zur Vermeidung von Kollisionen mussen Sicherheitseinrichtungen und Endschalter ordnungsgemaf aktiviert und
funktionsfahig sein. Samtliche geltenden Sicherheitsvorschriften sind einzuhalten.

DAC-4x(A) Anleitung Seite 12
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4.7 Auswahl und Qualifikation des Personals

Insbesondere muss dieses Personal berechtigt sein, Systeme und Betriebsmittel gemaf den einschlagigen
Sicherheitsstandards in Betrieb zu nehmen.

4.7.1 Anfragen und Bestellungen
Fir die Bestellung des Produkts wird der vollstédndige Bestellschllissel (Modusl Code) bendtigt.

Siehe o Kapitel "5.3 Bestellschliissel (Model Code)", Seite 19

Bitte beachten Sie unsere Allgemeinen Geschaftsbedingungen (auf Anfrage erhaltlich) und richten Sie alle Bestellungen
und Anfragen an unsere Vertriebspartner:

Vertriebspartner (h-c-s-gmbh.de)

https://www.h-c-s-gmbh.de/en/sales-partners

Diese sind unsere offiziellen Vertriebspartner. Wir behalten uns das Recht vor, Direktanfragen oder -bestellungen an
unsere lokalen Vertriebspartner weiterzuleiten. Deutschland und andere Lander ohne Vertriebspartner:
Fax: (+49) 7025 - 911 008

Email: info@h-c-s-gmbh.de " k

www.h-c-s-gmbh.de HYDRADLIC CONTIZOL SYSTEMS

Neuffener Strasse 29
D-72636 Frickenhausen
Tel: (+49) 7025 - 911 007

4.7.2 Service und Reparaturen

/\ WARNING

Versuchen Sie unter keinen Umstanden, das Produkt selbst zu reparieren.

Anfragen und Bestellungen

Siehe o Kapitel "4.7.1 Anfragen und Bestellungen”, Seite 13

Insbesondere muss dieses Personal berechtigt sein, Systeme und Betriebsmittel in Betrieb zu nehmen.

Legen Sie dem eingesandten Gerat eine detaillierte Beschreibung des Fehlers, der Fehlfunktion oder des Ausfalls bei.
Anfragen und Bestellungen

Siehe o Kapitel "4.7.1 Anfragen und Bestellungen”, Seite 13

4.7.3 Reinigung, Transport, Lagerung

Das Produkt sollte zur sicheren Lieferung nur in der Originalverpackung transportiert und gelagert werden.
« Die Verstarkerkarte ist vor Feuchtigkeit und Staub zu schiitzen.
»  Den zulassigen Lager- und Transporttemperaturbereich einhalten.

*  Wenn eine Reinigung des Verstarkers erforderlich ist, wird empfohlen, die Leiterplatte (PCB) zur Reinigung an den
Hersteller zurlickzusenden.

Siehe o Kapitel "4.7.1 Anfragen und Bestellungen", Seite 13

DAC-4x(A) Anleitung Seite 13
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/\ CAUTION

Das Auspacken und die Handhabung des Gerats diirfen ausschlieBlich durch
entsprechend qualifiziertes Fachpersonal erfolgen. Elektrostatische Entladungen (ESD)
koénnen den Verstarker beschadigen. Beachten Sie die Hinweise zum Schutz vor
elektrostatischer Entladung (ESD)..

4.8 Einfiihrung

Die Verstarkerkarte DAC-4x(A) basiert auf Modernster Technologie. Dieses elektronische Gerat nutzt digitale Verfahren zur
Ausfiihrung aller Funktionen und bietet dadurch eine Reihe von Vorteilen.

Die Leistungsmerkmale werden durch den Einsatz Moderner Mikroprozessortechnologie (32-Bit-Gleitkomma-
Mikroprozessor) und digitaler Signalverarbeitung erzielt. Das Ergebnis ist ein kompaktes Gerat mit geringem
Energieverbrauch.

Die DAC-4x(A)-Baureihe bietet die folgenden wesentlichen Merkmale:
« Volldigitales Verstarkermodul mit folgenden Vorteilen:
— Keine Potentiometer
— Keine Einstellung mittels Jumper erforderlich
— Digitale Parametereinstellung und -visualisierung Gber PC mittels HCSTool
— Erhohte Sicherheit wahrend der Parametrierung
* Flexibles und zuverlassiges Systemdesign:
— Einsatz eines Modernen 32-Bit-Gleitkomma-Mikrocontrollers
— Hohe Leistung mit ausreichenden Leistungsreserven
— Hohe Zuverlassigkeit und Sicherheit durch integrierte Watchdog- und Reset-Funktionen
— Flexible Parametrierung fiir unterschiedliche Magnetsysteme
* Verbesserte Schnittstellen-Funktionalitat:
— Anpassung ausgewahlter Parameter ,on-the-fly“ ohne Betriebsunterbrechung
— Systemanalyse Uber wahlbare Anzeigeparameter mittels PC und integrierter Monitorfunktion
* Optionale Feldbus Schnittstellen:
— PROFIBUS
— PROFINET
— EtherNet/IP

4.9 Generelle Anwendungen
Die Verstarkerkarte DAC-4x(A) ist vorgesehen fiir:

e  Proportional- und Servoventile mit oder ohne elektrische Ruickfiihrung
Proportionale Wegeventile, direktgesteuert oder vorgesteuert
Proportionale Stromregelventile
Proportionale Druckminder- und Druckregelventile
Einschraubventile
Servoventile mit Torque-Motoren
e Regelung hydraulischer Motoren, Systeme und Anlagen, beispielsweise:
Position
Geschwindigkeit
Druck
Drehzahl
Drehmoment
e Leistung
e Volumenstrom- und Druckregelung von Pumpen einschlieBlich optionaler Leistungsbegrenzung und
Schieberpositionsregelung
e Regelung verschiedener Prozessgréfen:
e  Druck- oder Volumenstromregelung
e  Pumpenregelung
e  Druckregelung
e Regelung von Vorsteuer- oder Hauptstufen
o Kaskadierte Regelung von Systemkomponenten.

DAC-4x(A) Anleitung Seite 14
Revision: 1.3 14.07.2026



DAC-4x(A)

(N

HyprAuLIC CONTROL SYSTEWS

5

5.1

Produkt-Uberblick und Beschreibung

Technische Merkmale

Die Systemmerkmale der DAC-4x(A) umfassen:

« Ein differenzieller Sollwerteingang, wahlbar als Spannung (+10 V) oder Strom (0/4 ... 20 mA), Auflésung 16 Bit
e Zwei unsymmetrische Sollwerteingange, wahlbar fir Spannung (£10 V) oder Strom (0/4 ... 20 mA), Auflésung 16 Bit
e  Zwei unsymmetrische Istwerteingange fliir Spannungs- und Stromsignale, mit grolem Einstellbereich, Auflésung 16 Bit
e Optionale LVDT-Eingange (1 oder 2 Kanale) Uber Erweiterungsplatine; Einzelheiten auf Anfrage
e Optionaler SSI-Eingang fir Sensoren und Geber; Einzelheiten auf Anfrage
e Integrierte Referenzspannungsversorgung 10 V (max. 10 mA) fiir Sollwertpotentiometer oder Rickflhrgeber
e Vier (optional fiinf) wahlbare digitale Sollwerte
e Richtungssteuerung Uber externe ,+“- und ,—“-Eingénge
e Freigabeeingang zur Aktivierung der Endstufen
e Eingang Reset-Ramp fiir schnellen Rampenfunktions-Reset
e  Statusausgange fir ,Fehler® und ,Komparator*
e Alle digitalen Ein- und Ausgange sind zur Erhdhung der Funktionssicherheit optisch getrennt
o Frontplatte mit vierstelliger 7-Segment-Anzeige und sechs Bedientasten zur Parametrierung und Bedienung
e  Statusanzeige Uber Frontplatten-LEDs
e  Zusatzlicher Schaltausgang (24 V, max. 1 A) zur direkten Ansteuerung von Sicherheitsventilen
e Analogausgange (+10 V, 12-Bit-Auflésung) zur Steuerung, Uberwachung oder Anbindung nachgelagerter Geriéte;
optional als Stromausgang (4 ... 20 mA) konfigurierbar
e  Frontplatten-Prifbuchsen (2 mm) fir Inbetriebnahme und Diagnose:
Sollwert (SET), Rickfuhrung 1 (FB1), Magnetstrome (A, B) und Monitorausgang (MON) fur interne Signale
(10 V, 12-Bit-Auflésung)
e  USB-Schnittstelle mit USB-C-Stecker
e  Optionale RS232-Schnittstelle (Alternative zu USB-C)
e  Optionale Feldbus-Schnittstellen: PROFIBUS, PROFINET, EtherNet/IP
DAC-4x(A) Anleitung Seite 15
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5.2 Technische Daten

5.2.1 Allgemeine technische Daten

Merkmal

Bereich, Charakteristik

Versorgungs- und Steuer-
spannung fur Digitaleingange

Magnetsystem Bereich

12V DC-10% ... 24V DC + 20 %; Restwelligkeit < 10 % (max. 50 VA Leistungsaufn.)

0.8A11A13A;16A244; 27 Aund 3.5 A (Zwischenwerte einstellbar)
Fir Servoventile: 8 mA - 550 mA (in vielfaltigen Abstufungen)

Umgebungsbefriebstemperatur

-40 °C bis + 70 °C

Lagertem peraturbereich

-45°Chis+85°C

Luftfeuchte (relativ)
Max. Einsaizh&he

max. 95 % nicht kondensierend (Feuchteschutz optional)
2,000 m (iber Mormalnull)

Abmessungen Front/ Leiterplatte

Schutzart IP20 (installiert in einem 19" Rack System)
Steckverbinder Nach DIN 41612, 48 polig Form F goldbeschichtet
EMV Konzipiert und gefertigt in Ubereinsimmung mit den geltenden EU-Richlinien und

einschldgigen Industrienormen (CE - Konform) *
50,5x% 1284 mm; 10TE/ 3 HE; 100 x 160 mm Eurcformat

Analog Sollwerteingdnge

3 Eingange; 16 Bit Aufldsung (1 x differentiell; 2 x single ended; 0 ... 10V, 04 ... 20 mA

I

Analog Istwertsingange U/l
Analog Istwerteingang LVDT ~
Digitale Eingange

2 Eingange; 16 Bit AufiGsung (U [ | mit weitem Einstellbereich)
1 oder 2 Eingange mit Zusatzplatine; detaillierte Informationen auf Anfrage
8 Eingdnge (S1.01 ... 51.04, FREIGABE, RAMPE 0, RICHTUNG +, RICHTUNG -)

Magnetsirom (Endstufen)

2 PWM Ausgangsstufen, jede fiir bis zu 3,5 A (mit Ubererregung und Schnellentregung)

Analog Ausgang 1 Ausgang; 12 Bit Auflosung, 0 ... +-10V oder 4 ... 20 mA (parametrierbar)
Monitor Ausgang 1 Ausgang; 12 Bit Auflosung, 0 ... +-10V
Digital Ausgange 2 Ausgange, Pegel 0V /24 V, 10 mA (FEhLER, KOMPARATOR)

Testbuchsen an der Front =

Strom A und B, Sensor 1 (Fb1) Sollwert (51.06), Monitor und GND

Hilfsspannungsausgang

+ 10V, max. 10 mA

Optionale digitale I/O Signale
Schnittstelle 1
Optionale Schnittstelle 2 ~

3 flr variable Verwendung, Pegel 24 V oder 5V
USB-C oder (optional) RS232, 9-polig SUB-D-Stecker an der Front
PROFIBUS DP; PROFNET; EtherNet/|P; andere auf Anfrage

Optionale Sensor-Schnittstelle

S5l Encoder Schnitist RS422. 16 .. 30 Daten Bits, Leitungslange 1 .. 400 m. Auto Baud

Anzeige und Bedienfeld

4-Digit 7-SegmentAnzeige, 6 Tasten, Status LED's

PWM Frequenz 22.2 kHz - unabhangig von der Ditherfrequenz (kundenspezifische Ausflihrungen verfiig.
Zykluszeiten Regelkreis 1 und 2: 0.1 msec
*1: Auf Anfrage *2: begrenzt auf bestimmte Versionen *3: Details auf Anfrage bzw. siehe CE-Erkldrung

Tabelle 5: Allgemeine technische Daten

Detaillierte elektrische Informationen:

Siehe o Kapitel "10 Detaillierte elektrische Daten*, Seite 82

DAC-4x(A)
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5.2.2 Technische Daten fiir optionale Bus-Schnittstellen

Merkmal fur PROFIBUS

Bereich, Charakteristik

ersorgungsspannung

Uber DAC-4x(A) Hauptplatine

Temperaturbereiche, EMV,
Installation und Gehause

PROFIBUS-DP ®

BlUIS

Siehe ,Allgemeine technische Daten"

- Zertifiziert durch PNO
- Unterstiitizt PROFIBUS-DP Slave in
Ubereinstimmung mit IEC 61158

- Unterstiitzt PROFIBUS DPV1 Schnitistelle

- Maximum 244 Byte Ein-/Asugangsdaten
- Bis zu 12 MBaud (auto-detection)
- Elektrisch isolierte, optisch entkoppelte

Anschluss / Steckverbinder

RS485, Sub-D 9-polig weiblich

Status-Signale

LED ,Buserror (rot): DMA-22(A) Error LED wird verwendet

Adress-Auswanhl

DIP Schalter 1- 8, jeweils anfaus (on/off)

Merkmal fiir PROFINET
Versorgungsspannung

Bereich, Charakteristik
Uber DAC-4x(A) Hauptplatine

Temperaturbereiche, EMV,
Installation und Gehause

Siehe ,Allgemeine technische Daten”

PROFINET

Zugelassen durch PNO

- 1&M0...4-Daten verflgbar

® - Erflillt die Norm IEC 61158 - Unterstiitzt PROFINET Naming
und IEC 61784 (device name) u. TCP/IP Adressierung
-LAN 10/100Base-T(X) - Fast Statup Funktionalitat unterstiitzt
-2 x RJ45 (integrated switch) - Shared Device unterstiitzt
- Zyklischer Datenaustausch RT und - Media Redundancy Protocol
IRT mit PROFINET I0-Controller - Elektrisch isolierte Schnittstelle
- Unterstiitzt Diagnose- und Prozessalarme
Anschluss / Steckverbinder In/Out: 2 x RJ45 (Integrierter switch)
Status-Signale Power (grin), Error (rot), Maint (gelb), Sync (gelb), Status (gelb)
Adress-Auswahl DIP Schalter 1- 3, jeweils anfaus (on/off)
Merkmal fiir EtherNet/IP Bereich, Charakteristik
Versorgungsspannung Uber DAC-4x(A) Hauptplatine
Temperaturbereiche, EMV, Siehe ,Allgemeine technische Daten"
Installation und Gehause
EtherNet/IP - Maximum 32 Byte Ein-/Ausgangsdaten - Unterstiitzt Assembly instances
- Unterstiitzt 10/ 100 MBit/s (autodetect) 100 und 101
_ - IP-Addresse Festlegung mittels Parameter
Ethen‘. ‘et/IP - Elektrisch isolierte und opto-entkoppelte
SIBWA Schnittstelle
- 2 x Rj45 LAN

- Volle Leistungsabdeckung des EIP

Anschluss / Steckverbinder

Eingan/Ausgang: 2 x Rj45, integrierter Schalter

Status-Signale Status (rot), Maint (gelb). Link/Act (gelb)
Adress-Auswahl DIP Schalter 1 - 8, jeweils anfaus (on/off)
Tabelle 6: Technische Daten flr optionale Busschnittstellen
DAC-4x(A) Anleitung Seite 17
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5.2.3 Blockschaltbild Hardware
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Abbildung 1: Blockschaltbild Hardware
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Bestellschliissel (Model Code)

D AC = 42{A} = 01 - 270 - FM -50
Digital |
Amplifier
Controller

42 = Version chne Display u. Tastatur *1
44 =Version mit Display u. Tastatur
(&)= neus verbesserte Version

Betricbsmodus | Version

01 =1 Ventil, gesateuart, 2 Magnete

02 = 2 Ventile, gesteuert, je 1 Magnet

03 = 1 Ventil, Kolbenrbckfahmung, 2 Magnete

04 =1 Ventile, Prozessregelung, 2 Magnete

06 = 1 Ventil, 1 Kolban- u.+ 1 Prozessmegelung, 2 Magnete
07= 2 Ventile, jeweils 1 Kolbenrlckfuhrung, je 1 Magnet
08 = 2 Ventile, je 1 Prozessregelung, je 1 Magnet

10 = 1 Prozessegelung ohne Ventil

11 = 2 kaskadierte Prozessmregelungen ohnen Ventil

05/ 09 = resaniert

Standard M agnetsysteme mit grolen Stromen
080 = 300 ma; 110 = 1100 med; 130 = 1300 ma; 160 = 1600 m,
240 = 2400 mb; 270 = 2700 mob; 350 = 3500 ma

A svstemea: Spazialversion 1 antile il ainan
1) ST010: 0030 = 30; 0040 = 40; 0060 = 60; GOB0 = 80; 0100 = 100,
0160 = 160; 0200 = 200 mA
2) 8T110: 0120 = 120; 0150 = 150; 0200 = 200; 0300 = 300,
0400 =400, 0500 = 500; 0550 = 550 mA
3) 57310: 0040 = 40; 0050 = 50; 0080 = 80; 0150 = 150 mA
4) 37410: 0008 = 8; 0010 = 10; 0015 = 15; 0020 = 20; 0030 = 30,
0040 = 40 mA

(Opticnal) Bus- ntefaces 2
PEDP = PROFIBUS DP; PM = PROFINET

EIF = EtharMet/|P

Spozicle Oof
_XLT = Versicn ausschliellich fir gesteverte Anwendungen
S0 = ghne spezielle Opticnen (Angabe nicht erford edich)
SRS232 = RE232 Schnittstelle anstelle von USB-C

USB-C nicht verfigbar bei Version DAC-42-x
SCC = Confommal Coating {schutzlackierung) aufgebracht als Feuchteschutz
ST00 = servo valve version: 30 mA bis zu 200 ma
ST210 = Servoventil Version: 120 mi bis zu 550 mub,
S7310 = Servoventil Version: 40 mA bis zu 150 ma
ST7T410 = Servoventil version: B ma bis zu 40 mA
SLWDT-1X-3W = 1 RickfGhrung mit 3 Draht-Lv DT Sensor (direkt AC Signal)
SLVDT-1x-4W = 1 Rickfihrung mit 4 Draht-LV 0T Sensor (direkt AC Signal)
SLVDT-2x-3W = 2 Rickfihrungen mit 3 Draht-LVDT Sensor (dinekt AC Signal)
SLVDT-Z¥-4W = 2 Rickfohrungen mit 4 Draht-LVDT Sensor (direkt AC Signal)
558] = 88| Encoder Sensor Schnittstelle

Kombinationen sind mglich! Andere auf Anfrage

™1 = nur vedighar mil RS232 Schnitiziele!
"2 == nur vedighar chine Digplay und Tasleniald und nichl in Aweiihmung AT

Model Code Beispiele:

Vession mil Desplay 1l & vVentl mi Versson obne Display i ein Venti mit
2.7 A Magneten und Regaung im 0.8 A Magneten gesteuert im Modus 1 mi
Modus 3. Mit USE-C interface: RE2LD Interface und Conformal Coaing:
DAC-44{A)-03-2T0-50 DAC-42{A)-01-080-5R5232-CC-XLT

Abbildung 2 : Bestellschliissel (Modusl Code)

Hinweis: Servoventilversionen sind in einem separaten Handbuch beschrieben

Version mil Display fr an Venif mit
2.7 A Magnalen im Regealres m
Maodusz 8, &in 3-Drald LVDT Rickiihrung
mil USE-C Intedace:

DAC-44(A )-06-2T0-5LVDT-1%-3W

DAC-4x(A) Anleitung
Revision: 1.3 14.07.2026
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6 Installation
6.1 Montage

e Vergleichen Sie den Kartentyp (siehe Aufkleber am Rickwandstecker) mit der Stiickliste und dem Anschlussplan.
Die Verstarkerkarte kann grundséatzlich in beliebiger Ausrichtung eingebaut werden. Eine senkrechte Einbaulage wird
jedoch empfohlen, um eine optimale Konvektionskiihlung sicherzustellen. Diese Ausrichtung erleichtert auch die
Parametereinstellung und Uberwachung iiber Tastatur und Anzeige (gilt nur fiir DAC-44(A)-Versionen).

o Die Verstarkerkarte sollte in einer abgeschirmten Umgebung (z. B. einem Schaltschrank) installiert werden.

o Die Verstarkerkarte muss in einem 19"-Rack-System gemaf geltenden Normen (EIA 310-D, IEC 60297, DIN 41494
SC48D) eingebaut werden.

e Alternativ kann die Karte in einem geeigneten Kartenhalter installiert werden.

Kartenhalter (HCS-Artikelnummer: 5 741 010 00)

Abbildung 3: Kartenhalter und Universal-Rack (nicht maRstablich!)
Abmessungen Eurocard fir 19"-Rack-Montage:

Fir 3 HE: 100 mm x 160 mm, Stecker an der Schmalseite
Frontplattenabmessungen DAC-4x(A): 3 HE x 10 TE (= 128,4 x 50,5 mm)

Gewinde-Lochstangen

Flhrungsschienen / \
] o] L'"’L'k‘ o [T "’%"o o

TCOCOO000T ‘
-~y

e

snaf fooolf flosoff flswof |loaa| [lans
anaf flooolf oo fesnf [cosf o

Stecker / Rickwandbus Holm

Steckplatze

19" BGT
482.6 mm

Abbildung 4 : Allgemeines Beispiel fur 19"-Rack-Systeme 3 HE

N
v

DAC-4x(A) Anleitung Seite 20
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6.2 Anschluss
6.2.1 Allgemeine Empfehlungen

6.2.1.1 Allgemeiner Versorgungsanschluss

Die Endstufen sind elektronisch gegen Uberstrom und Kurzschluss geschiitzt.
Zusatzlich sollte die Verstarkerkarte durch eine schnell auslésende Sicherung abgesichert werden.

Klemme Spezifikation

[32bd] +UBist 12V DC - 10 % ... 24 V DC + 20 %; Restwelligkeit
<10 % (bei Versorgungsspannung bis 12 V DC kénnen
einige Einschrankungen gelten).

[26bd] ov

Tabelle 7: Externe Versorgung

Die Magnete werden an den Klemmen [22bdz] und [28bdZz] fir Magnet A sowie an den Klemmen [24bdz] und [30bdz] fir
Magnet B angeschlossen.

Die Klemmen [bdz] sind auf der Verstarkerkarte intern gebriickt. Flr optimale Lastverteilung wird empfohlen, alle
verfligbaren Klemmen zu verwenden.

Wenn keine galvanische Trennung der Logik-Ein- und -Ausgéange erforderlich ist, kann Klemme [26bd] mit Klemme [2d]
und Klemme [32z] mit Klemme [32bd] gebriickt werden.

Klemme [18d] dient als Masse (GND) fir digitale Signale.
6.2.2 Die DAC-4x(A) wird uber die USB-Verbindung mit Strom versorgt.

/\ WARNING

Der DAC-USB-Anschluss ist nicht galvanisch getrennt.
Zum Schutz wird die Verwendung eines Isolationsadapters dringend empfohlen.
Weitere Informationen: Siehe o Kapitel "11.2 Bedeutung der galvanischen Trennung", Seite 83

Dies ist nur moglich, wenn auf der Hardwareseite ein USB-Anschluss vorhanden ist.

e Die griine Betriebs-LED leuchtet auf.
Eine vollstandige Parametrierung kann mit HCSTool durchgefiihrt werden. Parametersatze kénnen auf die
Verstarkerkarte hochgeladen werden.
e Die Sensoreingange FB1 und FB2 kdnnen konfiguriert und getestet werden, wenn ein Spannungssignal
ausgewahlt ist. Bei Stromsignaleingangen muss das Freigabesignal aktiv sein, um den internen Shunt-Widerstand
zu aktivieren.
Die DAC-4x(A) kann ohne externe Stromversorgung nicht freigegeben werden.
Die Magnetstromausgéange bleiben inaktiv.
Die Ausgange ,Fehler®, ,Komparator und ,Break* sind spannungslos.
Der Referenzspannungsausgang (+10 V) ist aktiv.

®

Beim Austausch von Verstarkerkarten des Typs VRD350 oder VRD355 ist zu beachten,
dass die Schutzerde (PE) zuvor Klemme [18bd] zugeordnet war.

Falls PE noch an dieser Klemme angeschlossen ist, muss sie getrennt werden.

DAC-4x(A) Anleitung Seite 21
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6.2.3 Leitungen und Vorbereitung

Anschlussleitungen missen die folgenden Spezifikationen erfiillen:

Merkmal Anforderung

Leitungstyp Installationskabel; feindrahtig

Querschnitt: Magnete und Versorgung min. AWG 16 /1,5 mm?

Querschnitt: Signal-, Soll- und Istwert: min. AWG 20/ 0,5 mm?

Leitungslange Max. 50 m (> 50 m: Ricksprache mit
Hersteller)

Abisolierlange 7 mm

Verléten von Leitungen Nicht zuldssig!

Tabelle 8: Empfehlung Leitungen

/\ WARNING

Die Baugruppe enthilt elektronische Bauelemente, die durch elektrostatische Entladung
(ESD) beschadigt werden kénnen.

UnsachgemiaRe Handhabung oder Bedienung kann zu Schaden fiihren. Nur geschultes
Personal darf mit dem Gerét arbeiten. Alle Sicherheitshinweise miissen beachtet werden.

Schaden kénnen auftreten, wenn die Verstarkerkarte bei aktiver Versorgungsspannung
getrennt wird. Solche MaBRnahmen miissen unter allen Umstidnden vermieden werden.

Die Informationen in diesem Dokument konnen ohne vorherige Ankiindigung geandert
werden.

/\ WARNING

Logische Signale des Moduls (z. B. ,,Fehler”) diirfen unter keinen Umstianden zum
Schalten von Maschinensicherheitskreisen verwendet werden (siehe auch EN 13849).

6.2.4 EMC

Gerate der DAC-4x(A)-Baureihe sind als Klasse-A-Gerate eingestuft und daher ausschlieflich fiir den Einsatz in
industriellen Umgebungen bestimmt.

Der Abstand zwischen einer Storquelle (emittierendem Gerat) und einer Storsenke (betroffenem Gerat) ist entscheidend.
Je groRer der Abstand zwischen Quelle und Senke, desto geringer ist die Auswirkung der Stérung. Umgekehrt gilt: Je
naher ein Gerat an einer Storquelle ist, desto hoher ist der Storpegel.

Daher muss ein Mindestabstand von 0,25 m zwischen den Verstarkermodulen und starken Stérquellen eingehalten
werden. Die folgenden Gerate gelten als bedeutende Stérquellen:

Schaltnetzteile

Frequenzumrichter

Digitale Antriebsmodule

Netzfilter mit angeschlossener Verkabelung (auch wenn abgeschirmt)

AC/DC- Kommutatormotoren

Motorkabel (auch wenn abgeschirmt)

Geschaltete induktive Lasten, auch mit EntstérmalRinahmen (z. B. Magnetventile, Schiitze, Relais)

Einer der haufigsten Storpfade verlauft Gber die Verkabelung. Wenn stérende Kabel mindestens 0,25 m von empfindlichen
Kabeln getrennt verlegt werden, kann gegenseitige Beeinflussung minimiert werden.

Bestimmte Teile der Verstarkerverkabelung sind besonders stérempfindlich (z. B. analoge Soll- und Istwert-Signale,
Magnetkabel). Wenn solche Kabel tber Strecken von mehr als 10 m parallel gefiihrt werden, muss der erforderliche
Trennungsabstand entsprechend vergroRert werden.

DAC-4x(A) Anleitung Seite 22
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Stérempfindliche Kabel dirfen nicht parallel zu Motorkabeln verlegt werden. Der Einfluss von Stérungen wird minimiert,
wenn Kabel sich unter einem Winkel von 90° kreuzen.

Stérungen kdnnen auch von Kabeln innerhalb des Verstarker-Verkabelungssystems selbst ausgehen, insbesondere von
Magnetkabeln:

Beispiele flir besonders stérempfindliche Gerate sind:

e Buro-PCs

Sensoren mit geringer Ausgangsspannung oder -strom
Kapazitive Naherungsschalter

Audiogerate (z. B. Fernseher, Hi-Fi-Anlagen, Radios)
Gerate, die nicht den EMV-Normen entsprechen

6.2.5 Spezifische Empfehlungen fiir Verkabelung und Schaltschranke

Die folgenden Regeln und Tipps erheben keinen Anspruch auf Vollstandigkeit. Da verschiedene elektronische
Komponenten unter einem breiten Spektrum von Umgebungsbedingungen eingesetzt werden, stellen diese Leitlinien nur
einen Kompromiss dar. Die tatsachliche Auslegung der Verkabelung hangt auch von der Stéraussendung und -
empfindlichkeit jedes einzelnen Bauteils ab.

«  Fur die Verbindung zu den Magneten abgeschirmte verdrillte Kabel verwenden. Die Abschirmung muss an beiden
Enden mit Schutzerde (PE) verbunden werden. Die Kapazitat sollte fir Kabellangen bis 100 m ca. 120 pF/m betragen.

*  Abschirmungen digitaler Signalleitungen miissen an beiden Enden mit PE verbunden werden; auf niederohmige
Verbindungen achten.

»  Soll- und Istwertleitungen sollten abgeschirmte verdrillte Kabel verwenden. Die Abschirmungen analoger
Signalleitungen mussen mit niedrigem Widerstand an beiden Enden mit PE verbunden werden.

* In Umgebungen mit hohen Stérpegeln doppelt abgeschirmte Kabel fir Soll- und Istwertleitungen verwenden. Die
innere Abschirmung sollte nur an einem Ende, die duRere an beiden Enden angeschlossen werden.

«  Bei niederfrequenten Stérungen auf Analogsignalleitungen (z. B. Messwertschwebungen) sollte die Abschirmung nur
an einem Ende angeschlossen werden. Vorzugsweise einen geeigneten Potenzialausgleich vorsehen.

*  Ausschliefilich Kabel mit Kupfergeflechtschirmung und einem Bedeckungsgrad von > 85 % verwenden. Abschirmfolien
vermeiden; Metallfolien sollten nicht verwendet werden.

* Die Abschirmung sollte Uiber die gesamte Kabellange nicht unterbrochen werden. Wenn Schiitze, Sicherheitsschalter,
Drosseln usw. in die Verkabelung integriert werden missen, kann die Installation eines metallischen Gehauses mit
Hochfrequenzabschirmung erforderlich sein.

*  Schirmverbindungen sollten groRflachig an die Schirmschiene angeschlossen werden, um eine ordnungsgemafie
Funktion sicherzustellen.

*  Die Schirmschiene sollte in der Nahe des Kabelkanals innerhalb des Schaltschranks installiert werden.

*  Metallische Teile des Schaltschranks miissen grof¥flachig und niederohmig miteinander verbunden werden. Falls
erforderlich, mechanische Hilfsmittel wie Kontaktscheiben verwenden. Schranktiiren sollten mit mdglichst kurzen
Erdungsstreifen verbunden werden (mehrere Verbindungen empfohlen).

. Magnetventile, Schiitze, Relais, Bremsen usw. missen direkt an der Stdrquelle entstort werden. Geeignete
Entstorgerate sind RC-Netzwerke, Dioden oder Varistoren.

* Analog- und Digitalsignalleitungen sollten den Schaltschrank mdglichst nur von einer Seite betreten.

* Nicht abgeschirmte Leiter eines Stromkreises sollten verdrillt werden.

» Hilfsleiter missen an beiden Enden geerdet werden.

* Unnétig lange Kabel vermeiden, um die Kopplungsimpedanz zu minimieren.

» Die Verdrahtung darf nicht frei im Schaltschrank hangen. Verlegen Sie alle Leitungen, einschlieflich Hilfsleitungen,
moglichst dicht an den Montageplatten und am Schaltschrankgehause.

»  Bei Potenzialunterschied zwischen Schirmverbindungen sollte ein Potenzialausgleichsleiter von = 10 mm? parallel zur
Abschirmung verlegt werden, um Ausgleichsstrdme zu reduzieren. Mehrere Verbindungen der Abschirmung mit dem
Schrankgehause und damit mit PE sind grundsatzlich zulassig. Mehrere Erdungspunkte aulerhalb des Schranks sind
ebenfalls moglich.

*  Wenn Filter installiert werden, sollten sie nahe an der Storquelle platziert werden und einen guten Flachenkontakt mit
dem Schrank oder der Montageplatte sicherstellen.

«  Bei Verwendung von Umrichtern mussen geeignete Umrichterfilter vorgesehen werden. Frequenzumrichter kénnen
abgeschirmte Motorkabel erfordern. Alle zuséatzlichen Anweisungen des Umrichterherstellers missen beachtet
werden.

Die folgenden Seiten enthalten Abbildungen zu:

»  Den wichtigsten Stérungsarten und deren Minderung

*  Auslegung EMV-gerechter Schaltschranke und Anlagen

Die Diagramme wurden von unserem kompetenten Partner fir alle EMV-bezogenen Themen bereitgestellt:
NKL GmbH
Birckichstr. 15
D-74549 Wolpertshausen
www.nkl-emv.de
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Die wichtigsten Arten von Stérungen und Abhilfen:
The most important types of interference and remedies:

Symmetrische Stérungen:

Symmetrical interference:
. = Stdrsenke
Stérquelle J
sourrge of potentla{ly
interference susceptible
equipment
Erdka- Symmetrische Storstréme flieBen von der Stérquelle Uber die angeschlosse- Erdka-
pazitat nen Verbindungsleitungen gleichzeitig hin und zuriick (Gegentakt-Stérung). pazitit
d Symmetrische Stérungen sind von den Erdkapazititen unabhéngig. - d
ground ———  symmetrical interference currents flow simultaneously from the source of inter- ~—— 9rouna
capaci- fernce and back via the interconnecting lines connected (differential-mode interfe- capaci-
tance rence). Symmetrical interferences are independent of the ground capacitance. tance

VA AL A A A A A A A A A D A A A A A A A A A A

Typische Stdrquellen, die symmetrische Stérungen erzeugen, sind:
Typical sources of symmetrical interferences:

Alle Arten von Gleichrichtern, Thyristor-Steuerungen wie z. B. Phasenanschnitt-Steuerungen,
Halbleiter-Relais etc.

Symmetrische Stdrungen treten in der Praxis hauptséchlich leitungsgebunden im unteren
Frequenzbereich bis ca. 1 MHz auf.

All types of rectifiers, thyristor controls such as e. g. generalized phase controls, semiconductor
relays, etc.

In practice, symmetrical interfernces occur mainly as conducted interference in the lower frequency
range up to about 1 MHz.

__— Langsdrossel/single choke

, —— Stérsenke

sS;g;g:e(l)lfe O J—~ Cx potentially

] susceptible

interference 7 P
Erdka- Erdka-
pazitat | Kondensator zwischen den Leitern | pazitat
ground —— capacitor between conductors —— ground
capaci- capaci-
tance tance

P e A A A A A A A A A A A A A A A

Symmetrische Stérungen werden entstért durch:
Symmetrical interferences are suppressed by:

* Kondensatoren zwischen den Anschlissen (,X“-Kondensatoren): Diese schlieBen die Storstréme
kurz, bevor sie die Stérsenke erreichen.

* capacitors between the terminals (,X“ capacitors):
they short-circuit the interference currents just before they reach the potentially susceptible
equipment.

¢ Einzel-Drosseln im Strompfad der Zu- und Ableitungen. Diese Drosseln sind fiir symmetrische
Stérungen wirksam und erhéhen die Impedanz des symmetrischen Stdrstromkreises.

e single chokes in the current path of the incoming and outgoing lines. These chokes are effective
for symmetrical interferences and inrease the impedance of the symmetrical interference circuit.

Abbildung 5 : EMV — Stérungen und AbhilfemaRnahmen
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EMC adequate design of switchgear cabinets and facilities

All devices with a metal housing or a connector for PE should be connected pro-

perly, i. e. short and with a large contact area to the mounting plate of the cabinet
or the chassis of the machine to ensure a proper potential equalisation.

For that the insulation of the mounting plate has to be removed, especially below

power drive systems and their respective filters.

The best solution is to use a conducting mounting plate that is zinc coated.

Connect the doors short &
with low impedance to the | /
cabinet e. g. by metal tapes.

SPC
A o Devices with high interfe-
rence levels like inverters
or other power drive
S — Shields of d - sys;emesd shou;dhbe plalced
: P ields of digital sig- at the edge of the enclo-
mains | digital nal lines should be sure. By that the lines
connected properly from and to these devices
1 at both ends even are kept short inside the
inside the enclosure! enclosure and do not
. interfere with other sensi-

tive lines or devices inside
the enclosure.

log to digital

converter ana- J

signal @ v
: frequency- frequency-
R 4 converter converter
/" [ Place the power
line filter of the
L / inverter as close
; _ aspossbletoits/| | o

mains connectorty/ | mains | UV W| (| mains ’ uvw

T
)

=

cpower line ﬂlter ,
for the whole ’V
[lcabinet -

SUN NN NN

currents do not have to
flow only ower the cable
shields!

—) Lay the power ' gzmﬁ § If a shielded
_cal};le to the %\;:pnuatr irli.:df:; g | //wwv/\/\\;i motor cable is

Place the power line Iverter sepa- used and pro-

filter for thg whole  ratelyl no shielded motor perly connected

enclosure as close &8s gpjgids should be | cable is usedf at both ends,

possible to the entry e voq directly (.~ Signal & data lines the output filter

of the power linel should be laid . may not be

Do not lay the power to the ground at separately from El necyessa /

line through the the entry into the pal ar Ca}l; oo/ - § ry:

whole enclosetére ur;zﬁl enclosure! powe 6s.

it is connected to the = ‘ Install separate earth wire

fiter! Shields of analog sig- | -~/ {PT1001 so that compensating

Connect the PE nal lines (e. g. P X N /\\\(\\

directly to the cabinet 100) should be

and the mounting connected only at

plate at the entry! the end where the
device is located that
receives the signal.

Shields of digital signal- or data
transmission lines should be T
connected at both ends!

N7 NTTNTINTTNTTNT TSI NLLNTTSTINTI NS NI TSNTTNT T NTTNTT NI NTINTTNTINTI,

Chassis of machine
(symbolic)

VAVZAN/AV/AYZASASS

Abbildung 6 : EMV — geeignete Auslegung von Schaltschranken und Anlagen
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6.3 Klemmenbelegung X13 (Riickwandstecker)
Pin d b z
2 0V (Extern) DIO 1 oder S1.08 - Vorzeichen (Richtung) digitale
Sollwerte
4 Digitaler Sollwert 2 (S1.02) DIO 2 + Vorzeichen (Richtung) digitale
Sollwerte
6 Digitaler Sollwert 3 (S1.03) DIO 3 Digitaler Sollwert 4 (S1.04)
8 ENABLE (DI 1) Analogeingang 1 (Option) Digitaler Sollwert 1 (S1.01)
10 Sensor 1 (FB 1) UE, Ie Analogausgang n/c
12 Analoger Sollwert 6 Ue+ (S1.06) n/c Analoger Sollwert 5 U+ (S1.05)
14 ERROR (DO 1) KOMPARATOR (DO 2) Sensor 2 (FB 2) Ue
16 Analoger Sollwert 6 Ue- (S1.06) Analogeingang 2 (Option) Analoger Sollwert 7 I (S1.07)
18 Digitale Masse PE Reset-Ramp (DI 2)
20 Referenzausgang - 10,0 V Schaltausgang 24V /1 A Referenzausgang + 10,0 V
22 Magnetausgang A - Magnetausgang A - Magnetausgang A -
24 Magnetausgang B - Magnetausgang B - Magnetausgang B -
26 0 V (Leistung) 0 V (Leistung) Analoge Masse (Analog GND)
28 Magnetausgang A + Magnetausgang A + Magnetausgang A +
30 Magnetausgang B + Magnetausgang B + Magnetausgang B +
32 + 24 V (Leistung) + 24 V (Leistung) 24 V (Extern)
Tabelle 9: Klemmenbelegung
6.4 Bild des Riickwandsteckers
Stecker: IEC 60603-2 Form F 48-polig
— 94 max.
2z 2b 2d *
W]
- - - - T
olelotelellolololelololohonle 1 3
LR R R R R D R S N B
_ | [.508 {
- 15x 508 =76.20 =1
Abbildung 7 : Steckverbinder F48
DAC-4x(A) Anleitung Seite 26
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6.5 Anschlusspléne fiir alle Betriebsmodi

6.5.1 Anschlussplan Betriebsmodus 01

1 Ventil mit 2 Magneten, offener Regelkreis

DAC-4X(A)
+24 V ext. 322 Czoad Ref. outp.-10V
ME 20z | Ref- outo. +10V } max. lead 10 mA
int. Set P. 1.02
int SetP.1.03 ] 4d ] [CTag —2EIer max. load 50 mA
'tStP1D4E EM max. load 50 mA
~ — & P lE L urarpsy [ [20p }—EBreak. max. load 1A
L int. Set P. 1.08 E
= clA % iz [(apl—L92 Digital VO for special
Z Hirection | 2z 1 e | DIO3 applications
Ramp=10
PE Star Enable %
0V ext. Zd ] ERE Digital GND
— 20z
R=5K 10k | SeiP 101 b
! 20d
T USB-C
NC |Uset 1,7y U E+ Interface
:]> " T SetP.1.06 - 12d ] Optional: RS 232
! e LT
L UE
= i LT SetP.1.07 1
= | ) 1.1 =
P 6z ]
=4 .. 20mA v L
B T : I 5] Solenoid A - Yy
I ) Analog GND Solenoid A + il
| AualogGND {777 2gbag] "
| ]
~ +Ub | L 830V o , Valve
| I ov m Eahaz] Solenoid B -,y |
= I Hll PE Solenoid B+_| ||
I iz ) .
| I i
| I (o
: : | *1: Set Point 1.05, 1.06, 1.07: analog signals current or voltage : :
Close to amplifier | 1 | 1
| ==
At least 67 — 1 L JI
l PE Star fb-————————————
ov l
PLC =
Abbildung 8: Anschlussplan Modus 01
DAC-4x(A) Anleitung Seite 27
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6.5.2 Anschlussplan Betriebsmodus 02

2 Ventile mit je 1 Magnet, offener Regelkreis

*1: Set Point 1.05, 1.06, 1.07: analog signals current or voltage
51.06 --> solenoid A; $1.05 and $1.07 --> solenoid B

DAC-4x(A)
+24 V ext. Ref. outp.-10V
int. Set P. 1.01 '32‘—'5 | ml S0 1 Ret outp. +10V } max. load 10 mA
int. Set P. 1.02 E
- 4d | (1ad ] | EIMor max. load 50 mA
int. Set P. 2.01 C
: 6d | C12nd | _Comparator max. load 50 mA
~ o P int. Set P. 2.02 5z Iﬂ Break max. load 1 A
] int. Set P. 1.08 ==
= ¢la all L e [—ap}——LI02 Digital IO for special
- Direction DID 3 ieati
7z ] (8L applications
Ramp =0
PE Star Enable -}?‘ZE_'
0V ext 59| Digital GND
- 2d 1]
- 20z
& m K. TR v g Set P.1.05 1 Fral
' 20d
T USB-C
NC |uset : i"\ UE+ 12d glt;-z_rfacle RS 232
|>— v I Set P, 1.06 - ptional:
0 H— J 1__Hed |
T = v &
= i) Ly SatP 1071 by
(L ] I
] t ;4 —
I=4...20mA T I Eopaz]—Selenoid A - N
: ' Analog GND Solenoid A + . !
[ L
: : .ZQZ_' |.2.8.b.d1. \r' V3|191
- +Ub | 18...30V I
' ov KRl 2Bz} —Selenoid B - -
= | PE 2604 ] Solenoid B + '
: El m — \ Valve 2
I
I
I
I
I
I

Clase to amplifier
At least 67 |/

PE Star

ov l
PLC

Abbildung 9: Anschlussplan Modus 02

DAC-4x(A)
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6.5.3 Anschlussplan Betriebsmodus 03

1 Ventil mit 2 Magneten und Schieberpositions-Rickfihrung

DAC-4x(A)
Ref. Outp. - 10V
124Vext Yoo 200 o 1 max. Load 10mA
int. Set P. §1.01 5z 20z | Ref. Outp. +10V
int. Set P. §1.02 ;I] z
int. Set P. $1.03 5d 1ad Error max. Load 50mA
P int. Set P. 51.04 ez [74b | Comparator ~ max. Load 50mA
~ & E e e
L — w 2| [ 4b | | Dio2 Digital /O for special
+ Direction DIO3  applications
= cla ~Direction 122 [ 6b }— =
! 2z 2d 0V ext.
Ramp =0 182
PE Star
531:1’ EEm| USB-C 1000
: 2d | Optionai kozsz WD &P I .
UNIVERSAL SERIAL BUS
-
20z
etP. $1.05"
R=5K.. 10K E — E 12
——20d
NC | Uset | If\r UE+ e 2bdz zo:eno!::; .r \‘ Valve
1>- ov 1 setP. 51067 ke 8bdz |2 - Signal -
T VT e P
= | i SetP. §1.07 12V ... 30V I
16z ) - un e
[ T Pabaz | Soleno!dB i \I : r
[N [ 0bd Solenoid B+ | | |
I=4..20mA r [ z —r I
: } Il Sensor [10d ] :’ : :
Analog GND
| T 262 : : Monitor |
- | T Analog output - [
— — :]2\, wy 32bd 06 I —Siovord.2oma | 1 | @ !
_ - — o 26bd - !
| (- 180 | I : r I
s L :
: | : —1 T "
\ ol !
Close to amplifier : | : e a ! :
| | |
Atleast6 [ II’EStar . | R | I :
l T " Input of set point $1.05, §1.06, 51.07 an be selected voltage or current ; 1
ov | ———— e I
PLC = - - ______ |
Abbildung 10: Anschlussplan Modus 03
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6.5.4 Anschlussplan Betriebsmodus 04

1 Ventil mit 2 Magneten und Prozesswert-Rickfiihrung

DAC-4x(A)
Ref. Outp. - 10V
i sarp S0t 2] 290K R gy sy } mo. Load tomA
r4 r4
int, Set P. §1.02
————————J4d
int, Set P. $1.03 frr— 1ad | Error  max. Load 50mA
int. Set P, $1.04 Comparator max. Load 50mA
~ &P |E B [ 1ab |————
L — w P [ap | D192 Dpigital IO for special
+* = -
= cla % z ob] - \I{JIQ?: applications
Rampzof— L EP
namp=0 |
PE Star Enable 18z —
oV ext 8d | USB-C FERry g
- 2d | Optional RS232
: UNIVERSAL SERIAL BUS

- 20z Process S'_El"a'l—'ﬂ’_
‘ SetP. §1.05" BN S

R=5K .. 10K — V.3 | |
- 20d — =

12z
Solenoid A - -~ Valve r

NC | Uset |y UE+ 12d ) 22bdz | - =T !
> fov M ST =~ 28bdz | SolenoldAt__ | | | !
aw UE. 16d__] = = }

L ’] I ’
= I [ SetP. §1.07" ‘ [
I ™ 16z ] odbiz | Solenoid B -~ | L i
| l Solenoid B + ‘ [
1=4..20mA Lr | : B30bdz | ——— ‘
| L Sensor 10d ] r : |
| [ Analog GND | ' |
| : | 26z anal ® : } Monitor [
- +Ub ! I 12..%0V nalog output . - [
; — o 32bd LI T a.20mA T @ }
= 1 T PE 266d | o r |
| I 18b | P |
I I (. I |
LI +—+ + I
= ——] :

I
Close to amplifier : I : e ! I :
o | | | | I I |
At least 6 [ PE Star o ___________1 : |
T ' Input of set point 51.05, $1.06, $1.07 an be selected voltage or current | [
ov P S |
PLC = - - _____ |
Abbildung 11: Anschlussplan Modus 04
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6.5.5 Anschlussplan Betriebsmodus 06

1 Ventil mit 2 Magneten, Schieberpositions- und Prozesswert-Ruckfihrung

DAC-4x(A)
Ref. Outp. - 10V
t2dVext. a5 (200 | Py fax. Load 10mA
int. Set P. $1.01 5z | [ 20z | Ref. Qutp. +10V
int. Set P. $1.02 aa )
int. Set P. $1.03 5d 1ad Error max. Load 50mA
3 int. Set P. $1.04 6z [tab | Comparator ~ max. Load 50mA
e L E_ w [2b | [ b | | Doz Digital I/O for special
_ + Direction =z [ ob] DIO3  applications
= c |A - Direction :z: ::: Text.
Ramp=0 iz
PE Star =
E\':i:'t“ 8d USB-C LT P
- 2d | Optional Rs252 &F &P LD -
= UNIVERSAL SERIAL BUS
- 20z ) Pn:mess :\I%.'al_':"—
value
R=5K ... 10K — s (3 7 v,V | |
L 20d Solenoid A - -~ Valve o r
NG fset — oE 12d | 22bdz s loncidA+ ] ‘
]> oV . st 516" frea— 28bdz | - signal -
o - A Uk r = s / v L
= 1) | ] .
= ; | : ; Set P. §1.07 16z ] — Solonoid B -~ \ ey uin |1zv .. 30V _Uﬂl
t t i |
I=4..20mA Lr . 1 zansorf 14z BObdz Solenoid B + Lri ; }
| ensor
| e L & 1
1 T 26z } } Monitor |
~ 1 [ Analog output -~ |
= — e T 0 I tovora.2omA | | @ !
- : — PE Z6bd - }
| I 85| T ‘
\ I I ! [
1 — t— X I
== S8R r
Close to amplifier : | } e ! : 1
| |
MlaastﬁEI [ IF’EStar : I e _____1 I :
L T " Input of set point $1.05, $1.06, S1.07 an be selected voltage or current : |
ov e ] I
PLC = - - |
Abbildung 12: Anschlussplan Modus 06
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6.5.6 Anschlussplan Betriebsmodus 08

2 Ventile mit je 1 Magnet und Prozesswert-Riickfiihrung

DAC-4x(A]
+ 2 E m E H -
: ak ._outp.
:::.ge;% 4d ] (e Error max. load 50 mA
m [6d ] Cianl |__Comparator max. load 50 mA
~ —® P |E vty [T Czon] Break  max. load 1 A
int. Set P. 1.08 I
- - A * Direction | | DIO2 Digital IO for special
= c T Direction }2— L_4b] DIO 3 icati
—_— ] Cep f——-—-" applications
Ramp =0
PE Star Enable % Digital GND
O Vext FrE
[] USB-C
. Interface
[ 0% P Opticnal: RS 232
R=5K... 10K — = 12z Monitor
= 20d Analog out <N
T | & i 0..t10V 1 : @
e s o 120 ] :
ov I Set P.1.06 1 'd
L9 U 16d |
= M LT s tEI; 1,07 - |
. T s 17 ! Signal -
t } : | | —Prﬂ:ess1 s oV ! i
|=4...20mA : ! Sensor2 | un[12..30v_ | 1
om I T ry— 14z ] Solencid A- .~ @_l e
: [M0d Bodzt——— |
! [ Analog GND S E3pdz] Solencid A+__ | || | _ |
: : I \r' i Valve 1 Proces %‘?"—al Ir\'l
- +Ub | | s _)va\ue ' L1
: : ; ;i, oy (32bd ] R ! Process 7 un 123w 11|
olenoid B - _k?'l—|
- i | PE e BT D
| | : ChrTvare? : :
| || ik I
| T I +—t
Close to amplifi ; -, ——1 -
ose to amplifier \ I T 4
| | Ittt el -
At least 67 — Ll i o
[ PE Star r---------————————————————— I
1
ov l L P A S S D S 1
PLC = *1: Set Point 1.05, 1.06, 1.07: analog signals current or voltage
$1.06 --> solenoid A; $1.05 and $1.07 --> solenoid B
Abbildung 13 : Anschlussplan Modus 08
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6.5.7 Anschlussplan Betriebsmodus 10

Eigenstandiger Regler mit zwei Prozessrickfiihrungen

DAC-4x(A)

+24 V ext. Ref. outp.-10V
int. Setel: 1.01 EIEI mm R:f. gﬂtg. +gy } Max load 10 mA
int. Set P. 1.02
s yve L0 Error  max. load 50 mA
int. Set P. 1.03 k=== [14d] 7 "
int. Set P. 1.04 m% max. load 50 mA
~ @ F s [ 72 | Break .load 1A
i L int. Set P. 108 o= [20p] max.loa
= cla 2 Direction o [ }—DIO2 bpigital I/O for special
o Direction | 5z ] Copb——2293 applications
Ramp=0 ez
PEStaN Ensble  Ypq— gz Diaital GND
0 Vext. E
‘ s B USB-C
H SetP. 1.05 1 Interface
R=5K... 10K — 12z | Optional: RS 232
T 20d il Signal i
NC |Uset 17y UE+ 53] ov L
j>' oV I SetP.1.06 :I::d s\ |20V
’_] | \T'l UE Y |
T ; | I
= i ! SetP.1.07 1
N 5] |
' |
I=4..20mA e P Process !
| L. Sensor |
: : H Analog GND % A ]
| |
| T 1
~ +Ub I P! 12..30¥ Analog out
| — EPITR TV B > !
' = 26bd | L
= i | PE e T !
| | : | Consecutive electronic |
| [ | (e.g. drive amplifier) |
| [ 1 |
= = '
Close to amplifier | : | I I
| Fr——————— - |
At least 67 |/ ! I JI
PEStar === |m— =TT T s e e T e e
ov J_ *1: Set Point 1.05, 1.06, 1.07: analeg signals current or voltage
PLC b
Abbildung 14: Anschlussplan Modus 10
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6.5.8 Anschlussplan Betriebsmodus 11

Geschlossener Regelkreis doppelt (kaskadierter Regler) ohne Ventil, nur Regler

DAC-4x(A)

*24 V ext. 372 ] 2odd | Rei. outp. - 10V
int. et 101 S o et outp 10V } mex. load 10 mA
int. P.1.02
% [4d ] & Error  max. load 50 mA
P [T I Caap }—comearator max. load 50 mA
Ny Uy mSAPINIE ] bl Break  max. load 1 A
L int. Set P. 1.08 EI
= A + Direction | 7z [4b DIO 2 Digital I/O for special
c - Direction DIO 3 icati
—17z ] &b applications
Bamp=0  H& ]
PE Star Enable igi
L ErE| Digital GND
0 Vext E IE
= 202 [] UsB-C
 1.05 * Interface
R =5K ... 10K t ; SelP105 4 12z ] Optional: RS 232
— 20d
I
NC |uset [ UE+
]>‘ oV HIH SetP1.06 1 E-}II
1% Uk
= B Iy . c tive electroni
= S tP 107 4 onsecutive electronic
! I : T = 1621 {e.g. drive amplifier)
} I
H | Analog out -~
I=4...20mA r il Sensor 2 iz ] - ey — TN\
| 1. Sensor 10d_1 | U
: : H Anal ND E \r
1 |
I T
. +Ub ! o] I
: : l '132\! - : M(_p_
- i ™ S [26bd | | Wil T
| | 18b | : Proces) 12...3ov./|:
] [ | [
1 | 1 [}
! - t +—
- 1 t T
Close to amplifier \ —t 1
i L T ——— —- 1
At least 67 / ! [ | [
[ PE Star === e <4
ov l J_ *1: Bet Paint 1.05, 1.08, 1.07: analog signals current or voltage
PLC =
Abbildung 15: Anschlussplan Modus 11
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7 Inbetriebnahme

7.1  Frontplattenelemente

/\ WARNING

Die elektrische Verdrahtung muss vor dem Einschalten der Versorgungsspannung gepriift

werden.

Endschalter und Sicherheitseinrichtungen miissen aktiv sein, um unkontrollierte

Bewegungen zu verhindern.

Alle einschlagigen Sicherheitsvorschriften miissen beachtet werden.
Geeignete Not-Halt-MaBnahmen miissen implementiert werden.

7.1.1 DAC-44

Status-LEDs

Status LED’s

+/- ,
Anzeige
Hoch 4-stellig,
Runter 7-Segment
Schnittstelle
USB-C
ESC
Links
Pruf- und
Diagnosebuchsen fir ENTER
2-mm-Stecker -
Ausziehknopf

Abbildung 16: DAC-44 Frontplattenelemente DAC-44(A)

Element Funktion

Status-LEDs Zeigt den Status der digitalen Ein- und Ausgénge an

LEDs Zeigt die Sollwertrichtung anhand von Polaritdtsanzeigen fir Parameter und Messwerte an
Anzeige 4-stellige Anzeige fiir Parameter und Messwerte

Taste HOCH, RUNTER,
LINKS, RECHTS, ESC,
ENTER

Alle Bedien-, Programmier- und Speicherfunktionen werden Gber die Tasten HOCh,
RUNTER, LINKS, RECHTS, ESC und ENTER ausgefiihrt

USB-C-Schnittstelle

Schnittstelle zur Programmierung und zum Parameterzugriff iber einen PC mit HCSTool.

Mess- und Priifbuchsen

Direkte Messung von Sollwert, Istwert, Magnetstrémen und internen Signalen Uber den
Monitorausgang mittels 2-mm-Messbuchsen. (S1.06, FB1, A, B, d1.01 ... d2.13).

Tabelle 10: Erlauterung Frontplattenelemente DAC-44

DAC-4x(A)
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7.1.2 DAC-42

Status-LEDs

Schnittstelle

RS232
Ausziehknopf
Abbildung 17: DAC-42 Frontplattenelemente
Element Funktion
Status-LEDs Zeigt den Status der digitalen Ein- und Ausgange an
RS232-Schnittstelle Schnittstelle zur Programmierung und zum Parameterzugriff Gber einen PC mit HCSTool (RS232
optional).
Tabelle 11: Erlauterung Frontplattenelemente DAC-42

DAC-4x(A) Anleitung Seite 36
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7.2 Betriebsmodi

Der Parameter <E00> bestimmt die aktive Betriebsart. Dieser Parameter ist werkseitig voreingestellit.

Nur flir den

Verfligbare

gewahlten Betriebsmodus relevante Parameter sind verfligbar.

Betriebsmodi:

g i

2
1
) Regl
- & =
2 Ventile Resendert ;‘Ei; "\':fr“'t'"" E;iﬁf Reserviert
{Modus 2) {Maodus 5) (Modus 6) MDZTB . (Modus 8) {Modus 9)
Ventil Prozess Einfach Kaskatiert
(Modus 3) (Mode 4) (Mode 10) (Mode 11)

Abbildung 18: Verfligbare Betriebsmodi

Der Parameter <E00> wird zur Auswahl des gewlinschten Betriebsmodus verwendet.

Jede Anderung des Betriebsmodus wird sofort wirksam.

Die Parameter des neu ausgewahlten Betriebsmodus werden innerhalb weniger Sekunden geladen. Wahrend dieses
Vorgangs blinkt die Anzeige. Nur fir den jeweils gewahlten Betriebsmodus relevante Parameter sind verfugbar.

erposition.

<E00> Modusbeschreibung

1 Offener Regelkreis, 1 Proportionalventil mit 2 Magneten ohne Riickfiihrung

2 Offener Regelkreis, 2 Proportionalventile mit je 1 Magnet ohne Rickfihrung

3 Geschlossener Ventilregelkreis, einfach: Ein Proportionalventil mit zwei Magneten und Ruickflihrung der Schiebg

4 Geschlossener Prozessregelkreis, einfach: Ein Proportionalventil mit zwei Magneten und Rickfihrung eines
Prozess-Istwerts (Position, Geschwindigkeit, Druck, Kraft, Drehmoment usw.).

5 Reserviert

6 Geschlossener Ventil- und Prozessregelkreis, doppelt: Ein Proportionalventil mit zwei Magneten, Rickfihrung
der Schieberposition sowie zusatzlicher Rickflihrung eines Prozess-Istwerts (Kaskadenregler).

7 Reserviert

8 Geschlossene Prozessregelkreise, doppelt: Zwei unabhangige Proportionalventile mit jeweils einem Magneten
und Ruckflhrung von zwei unabhéngigen Prozess-Istwerten (z. B. zwei Druckregelkreise).

9 Reserviert

10 Reglerfunktion ohne Ventil: Regelung eines Prozess-Istwerts; Ausgabe des Sollwerts an eine nachgeschaltete
Elektronik (z. B. Ventil mit integrierter Elektronik, Frequenzumrichter fiir AC-Motoren usw.).

11 Reglerfunktion ohne Ventil: Regelung von zwei Prozess-Istwerten (Kaskadenregler, z. B. Positions- und
Geschwindigkeitsregelung); Ausgabe des Sollwerts an eine nachgeschaltete Elektronik (z. B. Ventil mit
integrierter Elektronik, Frequenzumrichter fiir AC-Motoren usw.).

Tabelle 12: Betriebsmodi
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7.3  Parametrierung

Modus verfiigbar
1 Parameter nur verfugbar fur 01, 03, 04, 06, 10, 11
2 Parameter nur verfligbar fir 03, 04, 06, 08, 10, 11
3 Parameter nur verfligbar fir 02, 08
4,5 Reserviert
_ Parameter nur verfiigbar fir PROFINET/PROFIBUS-Versionen; 01, 02, 03, 04, 06, 08, 10,
SW V10.xx und V11.xx. 11
Hinweis: Parameter “d2.x, S2.x, r2.x und C.2x” nur verfugbar fir (nicht in der 02, 06, 08, 11
Tabelle 12 dargestellt)
display Sollwerte / rampen Controller Extended
d1.01 S1.01 C1.00 EO0O0
d1.02 S1.02 C1.01 2 EO1
d1.03 S1.03 1 C1.02 EO2
d1.04 S1.04 1 C1.03 EO3
d1.05 S1.08 C1.04 EO04
d1.06 r1.01 C1.05 EO5
d1.07 r1.02 C1.06 E06
d1.08 r1.03 C1.07 EQ7
d1.09 r1.04 C1.08 E08
d1.10 C1.09 2 E09
d1.11 2 C1.10 2 E10
d1.12 2 C1.11 2 E11
d1.13 2 C1.12 2 E12
C1.13 2 E13
C1.14 2 E14
C1.15 2 E15
C1.16 2 E16
C1.17 2 E17
C1.18 2 E18
C1.19 2 E19 5
C1.20 2 -
C1.21 2 -
C1.22 2 E22
C1.23 2 E23
C1.24 2 E26
C1.25 2 -
C1.26 2 E31 5
C1.27 E32
C1.33 2 E33 5
C1.36 2 E34 5
- E35 5
C1.39 2
C1.40 2
L1
Tabelle 13: Parameterlbersicht
Eine vollstindige Parameterliste ist verfiigbar. Siehe:
Siehe o Kapitel "12 Vollstandige Parameterliste", Seite 86
Siehe auch ,,HCSTool*!
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7.4

Einstellen von Standardparameterwerten:

Standardwerte kdnnen entweder als einzelne Parameter oder als Parametersatze gespeichert werden
HCSTool wird verwendet, um diese Standardwerte entsprechend den Anforderungen zu konfigurieren.

Fir spezifische Konfigurationen oder Anfragen wenden Sie sich bitte an lhren Lieferanten

Resultat

Aktion

Auswahl des Parameters | ]

1 mittels Pleiltasten

Schritt

2 Anzeige des Parameterwertes
mit Taste "ENTER”

Parametemummer wird
angezeigt, z.B. C1.22

Wert, z.B. 2.345

Ciee

2345

d

3 Aktivieren der Taste "ENTER”
um den Wert anzupassen

kN

||’

Letzte Stelle des aktuellen Wertes

fangt an zu blinken, z.B. 2.345

U

DEIEES

45

[T

c.3

"

ENIErES

14

Wer mit Tasten ,Rauf® cder

Wert wird geénder,
z.B.2.348

348

4 LSunter' anpassen
[ ]
TS
5 Wenn erforderlich, héherwertige ‘ MNeue Stelle fangt an zu blinken = =
Stelle mit Taste ,Links" z.B. 2348 = __'-I
auswahlen T .
-
[A ‘ P L
6 Wert mit Tasten ,Rauf* oder J Wert wird gedndert, S
.Runter" anpassen - zB.zu 2.738 = _E'-j,
v "/r I - :

7 Neuen Wert speichern mit Taste
“ENTER” oder verwerfen mit

Taste "ESC”

<\

)

f_
m
8

. A

Anderung verworfen;
Parameter Mummer wird
angezeigt, z.B. C1.22

Wert wird gespeichert oder

Abbildung 19: Bedienung; Parameter einstellen
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7.5.2 Software Blockschaltbild Betriebsmodus 02

2 Ventile mit je 1 Magnet, offener Regelkreis
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7.5.4 Software Blockschaltbild Betriebsmodus 04

1 Ventil mit 2 Magneten und Prozesswert-Rickfiihrung
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2 Ventile mit jeweils einem Magneten und Prozesswert Regelung

7.5.6 Software Blockschaltbild Betriebsmodus 08
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7.6 Blockstrukturen

Alle Funktionsblockdiagramme der Software basieren auf der Kombination der nachfolgend dargestellten Funktionsblécke.

7.6.1 Sollwerte

Modus
Nur verfugbar fur 01, 03, 04, 06, 10,
11
W
Digital
z8=51.01 C1.06
d6=51.03 " Direction 2AH C1.05
26=51.04 E17 O‘f|f 22= u'“ 4+ I [1) COnst, 158
o Z4=ii+ii " D
h2=51.08 /V: > =1 | == D> >
3 const. time i *+400..0
w — _.-4.00
Auxillary n
A1.01,A1.02 T
w
Analog (U, I) E15 E17 EC8
z12=51.05 | Select type %_»_%— 0
d12=51.06% [ —E16 el -
dig=s1.06. > Seectype D> L/ — =
z16=51.07 = Select type =
Modus
| Nur verfiigbar fiir 02, 08
Branch 1
W C1.06
zo=al. " |Direction
d4=51.02 E1/ Off z2= n'“ +r» I 1 CONgt. rise
1 Z4 =5 0 :
b2=51.08 —/T/_ 7 3> =L —
3 CONST. NMme
w
Auxillary 1)
A1.01, A1.02 E08
E17 1
ol P s D0
Analog (U, I) E15
d12=51.06+| | oelect type d 0 - 2
d16=51.06- 3
C2.06
Branch 2 Eog '2.01..12.04 o
D- t- "’,”

Digital . z4=444 0 Sl ¥ D
d6=52.01 = L= \_ﬂ >
76=52.02 const. fime lk)_» *+400..0

_-4.00
w
Auxillary (1<
A2.01,A2.02 i E08 :
W ff
Analog (U, I) E16 fﬁ*/ 0
' - o
712=51.05 p>{Select wpeﬂ* agcll 2
z16=81.07 = Select type 3
DAC-4x(A) Anleitung Seite 48
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7.6.2 Verarbeitung von Sollwerten

Modus
Verflugbar flr 01, 02, 03, 04, 06, 08, 10,
11
C1.02
C1.27. = 7z C1.03,C1.04 [0g] .O?,ﬁ‘l..OB
7 st >ld (B3> = >d {049
6 Table
Modus
| Nur verfiigbar fiir 02, 08
C2.02
C2.27- = = C2.03,C2.04 CZ.O?,&.OS
7= s k> d 203 A >delqH S
6 Table
7.6.3 Reglerstruktur
Modus
[ Verfugbar fur 03, 04, 06, 08, 10, 11
C1.00
4
1,2 Controller
; &1.20 Off 'OO output
e m— i E
1-4
Ay
C1.33 v A Digital channel
| 5 L L 3 ?glcwllczclope functwn
= ooy
C1.18,C1.19 & HComp_1
» | N z18=Reset Ramp
‘—
Modus
| Nur verfiigbar fiir 06, 08, 11
C2.00
C2.13 44
Controller
c2.15 C2.14 off ©200 output
: C2.16
I @mg;e bHc:l.:'! 13
1-4
i - D
Digital channel
c2.17 C2.33 v oscilloscope
function
de 0 ")@"‘de r'e -)JL ):': “Closed loop”
- {HCSTool only!)
C2.18,C2.19 & D4—*Cc1mp_2
T E bh6=DIO3
DAC-4x(A) Anleitung Seite 49
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7.6.4 Verarbeitung des Istwertes

Modus
| Verfugbar fiir 03, 04, 06, 08, 10, 11
€110,C1.36  CA1 112 SRS
‘ Uil=
< .3 M1 0f 1 X
d 11 <] i I
<0: + = +
e e Sootion| sz
Modus
| Nur verfiigbar fiir 06, 08, 11
C2.10, C2.36 C2.11 €2.12 S200. 0226
= uil= X
- £ 1107 1 -
02t <] o NS
sy e ceavion| Lz
7.6.5 Komparator-Funktion
Modus
| Verfiigbar fiir 03, 04, 06, 08, 10, 11
Comparator 1
LED “"Comp”
| C1.25 | C1.21 {HCSTool onlyl}
0 * &1.23;
2 . [T
d il g 7 il
dlic C1.22
Modus
| Nur verfugbar fiir 06, 08, 11
Comparator 2
D "Comp”*
| C2.25 | C2.21 {HCSTool onlyl}
0 * C2.23,
[ [ . [T
de ! . B
de Ie C2.22
DAC-4x(A) Anleitung Seite 50
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7.6.6 Stromverarbeitung und Endstufen

Modus |

| Verfugbar fiir 01, 03, 04, 06 |
A
> —— >»d 105> —d (0>
A
E1.13
E02 E1.14 —
ANAN nable
d L0 i 22 1o e [ 10T
E12_ A
> = g 08—V 50 108>
Modus
| Nur verfiigbar fiir 02, 08
A
t U
d { 0> =—>d {05 —d 107>
E1.13 T
E1.14
AANN Enable
A E1.03..E1.07| |4 {09
e E09, E1.10
E12 i
/' U
de I0—>| = g 106> Y d 106>
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7.7 Beschreibung des Softwareprogramms

7.7.1 Allgemeine Verfiigbarkeit und Zuordnung von Parametern

/\ WARNING

Nur geschultes Personal darf Parameteranderungen vornehmen.
Waihrend der Parametereinstellung sollte der Antrieb abgeschaltet sein.
Jede Parameteranderung wird sofort wirksam.

7.7.2 Programmierbare Sollwerte

Digitale Sollwerte sind intern programmierbare Sollwerte, die Uber digitale Eingange aktiviert werden.

Alle programmierbaren Sollwerte kdnnen Uiber die entsprechenden Eingange ausgewahlt werden. Der Sollwert <S1.08>
steht nur zur Verfiigung, wenn der Parameter <E17> auf einen Wert groRer als null eingestellt ist.

Die Richtung des Sollwerts wird durch die Auswahl des ,+- oder ,—“-Eingangs festgelegt.

e Die Eingange konnen direkt von einer SPS gesteuert werden.

e Ist eine galvanische Trennung zwischen SPS und Verstarkerkarte erforderlich, muss diese extern bereitgestellt
werden.

Alle digitalen Sollwerte werden vom Rampenfunktionsgenerator verarbeitet.

Alle Sollwerte sind additiv und enthalten ihre Richtungsinformation.

Werden mehrere Sollwerte gleichzeitig ausgewahlt, werden deren Werte addiert und entsprechend verarbeitet..
Durch binare Kombinationen kénnen bis zu 4 (16) Sollwerte ausgewahlt werden.

Modus
| Nur verfugbar fiir 01, 03, 04, 06, 10, 11
w
Digital
28=51.01
d4=581.02

d6=51.03 ™ Direction
26=51.04 | E17_off |z2=,

— __ Z4=545
b2=51.08 —/V: j%:’»

In diesen Modi wird nur ein Funktionszweig gesteuert.
Diesem Zweig sind die Sollwertparameter <S1.02> bis <S1.04> sowie <S1.08> zugeordnet.

Modus
| Nur verfiigbar fiir 02, 08
w
Digital
28=81.01 Direction
da=s1.02 | E17 Off =
b2=81.08 —/VE 7 il
w Direction
Digital =
d6=5201 [ :i=r:;u
26=52.02
Die verfligbaren Sollwerteingénge sind in zwei Funktionszweige aufgeteilt.
Branch 1: <S§1.01>, <§1.02>, <S1.08>
Branch 2: <S2.01>, <S2.02>
Siehe o Kapitel "7.7.31 Aktivierung von Sollwerten <E17>", Seite 67
Siehe o Kapitel "9.2 Digitale Eingange", Seite 78
DAC-4x(A) Anleitung Seite 52
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7.7.3 Analoge Sollwerte <S1.05>, <S1 06>, <S$1.07>

Die analogen Sollwerte sind fiir Spannungs- oder Stromsignale ausgelegt.

S1.06 = Differenzeingang

S1.05, S1.07 = unsymmetrische (massebezogene) Eingange

Die Auflésung aller Eingange betragt 16 Bit.

Verschiedene vordefinierte Eingangsbereiche kénnen Uber Softwareparameter ausgewahlt werden. Die
Kabelbrucherkennung sowie der Sollwerttyp werden ebenfalls iber Parameter <E15>, <E16>, and <E32> konfiguriert.
Wenn ein Stromsignaleingangsbereich gewahlt wird, wird automatisch ein Messwiderstand von 255 Q aktiviert.
Modus

['Nur verfugbar fir 01, 03, 04, 06, 10, 11

w
Analog (U, I) E15
z12=81.05 —»(Select type T1
d12=51.06+
d16=81.06- [Select type[ -3

216=51.07_|»|Select type

In diesen Betriebsmodi wird nur ein Funktionszweig geregelt. Fiir diesen Funktionszweig stehen alle analogen Sollwerte
zur Verfligung.

Modus
| Nur verfiigbar fiir 02, 08
W
Analog (U, 1) E15
a12=51.06+] > Select typel——
d16=51.06-
w
Analog (U, 1) E16
712=51.05 > Select type jESI& ?
il —» Select type

Die verfligbaren analogen Sollwerteingange sind in zwei Funktionszweige aufgeteilt.

Zweig 1: $1.06

Zweig 2: $1.05, S$1.07.
Zur Vermeidung von Stoéreinfliissen sind nicht verwendete analoge Sollwerte tiber die
Parameter <E15>, <E16> und <E32> zu deaktivieren.
Analoge Sollwerte sind keine Parameter im eigentlichen Sinne, sondern stellen externe
Sollwertsignale dar.

Erlduterung der mdéglichen Bereiche und Typen analoger Sollwerte:

Siehe o Kapitel "7.7.29 Auswahl Sollwert S1.06 <E15>", Seite 66
Siehe o Kapitel "7.7.30 Auswahl Sollwert S1.05 <E16>", Seite 66
Siehe o Kapitel "7.7.31 Aktivierung von Sollwerten <E17>", Seite 67

Siehe also o Kapitel "9.5 Analoge Eingange", Seite 80

DAC-4x(A) Anleitung Seite 53
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®

Aus Griinden der Ubersichtlichkeit werden in den folgenden Kapiteln nur die Parameter
<r1.xx>, <S1.xx> und <C1.xx> dargestellt. Die Beschreibungen gelten gleichermaRen fiir
die Parameter <r2.xx>, <82.xx> und <C2.xx>.

7.7.4 Hilfssollwerte <A1.01>, <A1.02>

w
Auxillary
A1.01, A1.02

Hilfssollwerte dienen der einfachen Inbetriebnahme und zu Testzwecken. Sie ermdglichen die Vorgabe von Sollwerten,
ohne dass externe Eingangssignale erforderlich sind. Dabei arbeiten sie unabhangig von externen Sollwerten und
Richtungsbefehlen.

Zum Aktivieren der Endstufen muss lediglich das Freigabesignal (,Enable®) anliegen. Anderungen eines Sollwerts werden
unmittelbar wirksam.

Die Polaritat entspricht im aktiven Regelzustand dem jeweils zugeordneten Magneten.

Hilfssollwerte wirken additiv. Extern anliegende analoge oder digitale Sollwerte werden daher ebenfalls bericksichtigt.
Durch Umschalten von <A1.01> auf <A1.02> bzw. umgekehrt kdnnen unterschiedliche Sollwerte — auch mit
unterschiedlicher Polaritat — aktiviert werden.

Sobald die Parameterauswahl aktiviert wird, sind die Hilfssollwerte wirksam. Dies wird durch eine blinkende letzte Stelle
des angezeigten Parameterwerts signalisiert.

ESC dricken, um den Wert zu verwerfen und die Parametereinstellung zu verlassen; der Hilfssollwert wird dann
deaktiviert.

Driicken Sie ENTER, um den Wert zu speichern. Der Hilfssollwert wird anschlieend deaktiviert. Der gespeicherte Wert
wird erneut wirksam, sobald die Parametereinstellung wieder aktiviert wird.

/\ WARNING

Beim Verlassen der Parametereinstellung fiir einen Hilfssollwert mit ENTER oder ESC
wird der Hilfssollwert automatisch deaktiviert.
Der Wert wird gespeichert und kann mit der ENTER-Taste wieder aktiviert werden.

DAC-4x(A) Anleitung Seite 54
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7.7.5 Rampenfunktion <r1.01> to <r1.04>

r1.01...r1.04
‘const. rise
congt. fime

Sollwerte werden vom Rampenfunktionsgenerator verarbeitet.

Fir jede Richtungsanderung kann die Rampenzeit unabhangig eingestellt werden. Die einstellbaren Rampenzeiten liegen
im Bereich von 0 bis 39,5 s bei einer Auflésung von 0,01 s.

Die Rampenkennlinie ist wie folgt definiert:

<r1.01> Rampe von 0 nach negativen Werten <r1.03> Ramp von 0 nach positiven Werten
<r1.02> Rampe von negative Werten nach 0 <r1.04> Rampe von positive Werten nach 0
>_ A
rl.ol r1.02 T v
r1.03 r1.o4
vV -V 0 >

<E08> = 0: Wirkt nur auf digitale Sollwerte; konstante Zeitbasis, linear.
<E08> = 1: Wirkt auf alle Sollwerte; konstante Anstiegsgeschwindigkeit, linear.
<E08> = 2: Auswahlbare Rampenzeiten; die Rampenfunktion kann ein- und ausgeschaltet werden.

S$1.01 [82] $1.02 [4d] Aktive Rampe

- - keine Rampe

aktiv - <r1.01> and <r1.02>
- aktiv <r1.03> and <r1.04>.
aktiv aktiv <r1.01> and <r1.02>

Tabelle 14: Rampenauswahl Uber digitalen Eingang

The parameters <S1.01> and <S1.02> remain active and must be set to 0 if they are not used.

7.7.6 Beispiele fir Rampen

Example 1: Example 2:
<E08> = 0, Rampe mit konstanter Zeitbasis <E08> = 1, Rampe mit konstanter Anstiegsrate
<81.01>=28.00 V; <S1.02> =2.00 V; <81.01>=8.00V; <S81.02>=2.00 V
<r1.03> = 4.00 sec <r1.03> = 4.00 sec
U [V] set value U V] setvalue
9,999 9,999
s1.01 S1.01 oo

$1.02 |--->
S1.02

>
0,8 3,2 4,0 t[s]

4,0 t[s]

®

Die Analogsollwerte <S1.05>, <§1.06> und
<81.07> werden von der Rampenfunktion nicht
verarbeitet.

Die Rampenfunktion betrifft sowohl
digitale als auch analoge Sollwerte.

DAC-4x(A) Anleitung Seite 55
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7.7.7 Kennlinie <C1.02>, <C2.02>
C1.02
"

6 Table L1
Fur die Ventillinearisierung stehen finf Kennlinien zur Verfigung:

<Cx.02> | Beschreibung
off Keine Linearisierung aktiv

Allgemeine Linearisierung fir NC-Kennlinie

Linearisierung fiir Proportional-Wegeventile mit Durchfluss > 10 I/min (NG6)

Linearisierung fiir Proportional-Wegeventile mit Durchfluss < 10 I/min (NG6)

Linearisierung fiir Proportional-Wegeventile mit Durchfluss >50 I/min (NG10)

Linearisierung fiir Proportional-Druckventile

O || OWIN|~

Benutzerdefinierte Kennlinie (Tabelle L1)

Tabelle 15: Auswahl <C1.02>
Definition einer benutzerdefinierten Kennlinie:

Siehe o Kapitel "7.7.22 Benutzerdefinierte Kennlinie <L1>", Seite 63

7.7.8 Richtungsabhangige Verstarkung <C1.04>, <C2.04>
C1.03, C1.04

=]

Die Verstarkung kann Uber die Parameter <C1.03> und <C1.04> fiir jede Richtung unabhangig eingestellt werden.
Diese Parameter dienen zur Einstellung der Verstarkung.

7.7.9 Sollwert Vorzeichen / Faktor <C1.05>

C105

*+400..0
.. -4.00

Die Sollwert-Vorzeichen- und Skalierungsfunktion dient dazu, die Polaritat des Sollwertsignals umzukehren, den
Signalpegel anzupassen oder das Signal vollstdndig zu deaktivieren. Dadurch kann die Wirkrichtung des Ventils umgekehrt
und das Sollwertsignal skaliert werden. Der Skalierungsfaktor flr den Sollwert kann im Bereich von 0,00 bis +4,00
eingestellt werden.

7.7.10 Offset fuir Sollwert <C1.06>

C1.06
4.
27|

e

Drift des Antriebs oder des hydraulischen Systems kann tGber den Offset-Sollwert kompensiert werden.

Der Offset-Sollwert wirkt als zusatzlicher Sollwert und ermdglicht eine sehr prazise Positionsregelung.

7.7.11 Uberdeckungskompensation <C1.07>, >C1.08>
C1.07,C1.08

-
l
”,
-~

Die Kompensation wirkt als zusatzlicher Sollwert, der aktiviert wird, sobald der Sollwert einen Schwellenwert Uberschreitet.

Der voreingestellte Wert wird direkt als Strom an den Torque-Motor angelegt. Die Rampenfunktion wird nicht angewendet.

DAC-4x(A) Anleitung Seite 56
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7.7.12 Sollwert Hysterese <C1.27>
c1.27

2,
”,

4
’d

Der Parameter <C1.27> ermdglicht die Anwendung einer kiinstlichen Totzone auf den Sollwert.
Dadurch wird sichergestellt, dass ein Eingangssignal von ,0" einen Ausgang von ,0" ergibt, auch wenn ein Offset eingestellt

wurde.

Zur besseren Ubersicht werden in den folgenden Kapiteln ausschlieBlich die Parameter
beschrieben, die fiir die Betriebsarten 03, 04, 06, 08, 10 und 11 verfiigbar sind.

7.7.13 Auswahl of Regler <C1.00>

Dieser Parameter aktiviert die erforderliche Reglerfunktion (Struktur).

Der Regler kann unabhangig von der gewahlten Betriebsart aktiviert oder deaktiviert werden. Wird der Parameter <C1.00>
auf 0 gesetzt, ist die Lageregelung deaktiviert; die Verstarkerkarte arbeitet in diesem Fall im offenen Regelkreis (Open-
Loop-Betrieb).

Mit dem Parameter <C1.00> wird die Reglerkonfiguration ausgewahlt und aktiviert. Es stehen vier verschiedene
Reglerkonfigurationen zur Verfigung:

<C1.00> | Reglerfunktion Beschreibung
off -- Kein Regler aktiv; die DAC-4x(A) arbeitet im offenen Regelkreis.
1 P-PT1-I-DT1-Regler Standardregler mit verschiedenen Konfigurationsoptionen
2 Ferngesteuerte Der Regler wird in Abhangigkeit von einem Schwellwert und/oder dem
Regelkreisfunktion Zustand eines Digitaleingangs aktiviert oder deaktiviert. Die Reglerstruktur
entspricht der von Modus 1.
3 Vorsteuerungsregler (dff- Regler mit direkter Vorsteuerung (Direct Feed-Forward, DFF). Ein durch
Regler) <C1.13> definierter Anteil des Sollwerts wird direkt auf die Endstufe
aufgeschaltet. Der verbleibende Anteil wird durch einen Standard-P-PT1-I-
DT1-Regler geregelt.
4 Kombination aus ,1“ und ,2“ Kombinierter Regler aus einem DFF-Regler und einem P-PT1-I-DT1-
Regler. Die Aktivierung erfolgt entsprechend der Beschreibung fiir Modus
2.

Tabelle 16: Reglerauswahl

DAC-4x(A) Anleitung Seite 57
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7.7.14P-PT1-I-DT1Regler <C1.00> = 1 oder 2
P-Anteil, PT1-Anteil <C1.13>, <C1.14>, <C1.15>, <C1.16>

C1.14,
C1.13  C1.15 C1.16

o | |l
®

Bei der Parametrierung der Parameter <C1.13> und <C1.16> ist die gewdhlte
Reglerkonfiguration (<C1.00>) zu beriicksichtigen.

Bei den Reglerkonfigurationen <C1.00> = 3 und <C1.00> = 4 (DFF-Regler) definiert
<C1.13> die Vorsteuerungsverstarkung.

<C1.13> definiert die P-Verstarkung (KP1) fur kleine Regelabweichungen (Proportionalregler).

<C1.14> bildet zusammen mit <C1.16> ein PT1-Glied.

<C1.15> definiert den Schwellwert fir die Umschaltung zwischen <C1.13> (KP1) und <C1.16> (KP2).

<C1.16> definiert die P-Verstarkung (KP2) fiir grof’e Regelabweichungen und bildet zusammen mit <C1.14> ein PT1-
Glied.

Beschreibung der Schwellenwertfunktion <C1.15> und des daraus resultierenden Verhaltens:

Fall 1: Die Regelabweichung ist kleiner als der Schwellenwert (Jlw — x| < <C1.15>):
. Nur der Proportionalanteil KP1 ist aktiv: (w — x) x KP1

Fall 2: Die Regelabweichung ist groRer als der Schwellenwert (Jlw — x| > <C1.15>):
e  Bis zum Schwellwert <C1.15> wirkt die proportionale Verstarkung KP1 auf die gesamte Regelabweichung: (w - x) x
KP1

e Der zusatzliche Proportionalanteil KP2 wirkt ausschlieRlich auf den Anteil der Regelabweichung, der den Schwellwert
<C1.15> lberschreitet: (Jw — x| - <C1.15>) x KP2. Der gesamte Reglerausgang ist die Summe beider Anteile.

®

Die Aufteilung in zwei unabhangig einstellbare Verstiarkungen ermoéglicht insbesondere
bei nichtlinearen Systemen — wie sie in hydraulischen Anwendungen haufig auftreten —
eine stabilere Reglereinstellung, auch bei groBen Regelabweichungen.

Die Moglichkeit, <C1.16> (KP2) zeitverzogert abzuschwachen, verstarkt diesen Effekt
zusitzlich und ermdglicht ein einstellbares, weiches PT1-Verhalten

Die M6glichkeit, <C1.16> (KP2) liber eine Zeitverzégerung zu unterdriicken (dampfen),
hilft, Uberschwingen zu reduzieren.

Zur Erlauterung siehe den folgenden Graphen:
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Beispiel:

C1.15= 0,500, C1.13 = 2,000, C1.16 = 0,500

d1.12 = 4,000 V (Regelabweichung w-x)

AUa V]
9,999 -
3,500
2,000
2,000 von
C1.13
|
1,000 9,999
C1.15 Ue [V] w-x

(d1.10 -d1.11 =d1.12)

Abbildung 20 : Diagramm der Funktion <C1.13>/ <C1.15>/ <C1.16>

7.7.141

Dff-Regler <C1.00> = 3 oder 4

DFF steht flr direkten Vorsteuerungsregler.

Grundsatzlich kann der dff-Regler immer anstelle eines Standardreglers verwendet werden.

Der verarbeitete Sollwert d1.10 wird direkt auf die P-Verstarkung des dff-Zweigs angewendet.

Dieser Betriebsmodus ermdéglicht verbesserte Dynamik bei vereinfachter Parametrierung.

P portion, PT1 portion <C1.13>, <C1.14>, <C1.15>, <C1.16>

C1.13

C1.14,
C1.16

@

<C1.13> legt die P-Verstarkung des direkten Vorsteuerungsanteils fest.
<C1.14> wirkt zusammen mit <C1.16> und bildet ein PT1-Glied.
<C1.15> wird nicht berticksichtigt.taken into account

<C1.16> legt die P-Verstarkung des verbleibenden PT1-I-DT1-Reglers fest.
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7.7.14.2 Ferngesteuerte Regelkreisfunktion<C1.00> = 2 oder 4 (Schaltender Regler)

Zunachst arbeitet der Verstarker im offenen Regelkreis. Der Magnetstrom wird direkt durch den Sollwert gesteuert.
Durch Aktivieren des ,Aktivierungseingangs" wechselt der Verstarker in den Bereitschaftsmodus und kann auf den
geschlossenen Regelkreis umschalten.

Weitere Informationen zur Komparator-Funktionalitat,
Siehe o Kapitel " 8.2.2 Komparator fur Fernregelkreis-Regler <C1.00> = 2 oder 4", Seite 71

7.7.15 Sicherheitsfunktion <C1.01>

Diese Funktion realisiert eine Enable-Sequenz, die einen kontrollierten Ubergang vom deaktivierten in den aktivierten
Zustand ermdglicht. Sie eignet sich insbesondere fiir das kontrollierte Wiederanfahren nach einem Not-Halt.

/\ CAUTION

Die Verwendung der Sicherheitsfunktion in Kombination mit der externen
Reglerumschaltung (C1.00 = 2 oder C1.00 = 4) ist zu vermeiden.

Weitere Informationen zur Sicherheitsfunktion finden Sie unter:
Siehe o Kapitel "8.3 Prozessregelkreise und Sicherheitsfunktion”, Seite 72

7.7.16 Sensorabgleich <C1.09>, <C1.10>, <C1.11>, <C1.26>, <C1.36>

Zur Auswahl des geeigneten Sensortyps flr die Rickfuhrsignale dient der Parameter <C1.09>.

C1.10,C1.36  C1.11 c1.12  §1.09.C1.26
4 U/=
% *1/ 0/ *1
z u
Sensor
adaptation

Folgende Sensortypen sind verflgbar:

<C1.09> | Eingangssignalbereic | Wire monitor | Comment
h
1 0..20 mA -
2 4 ...20 mA Ja
3 12mA +£8 mA Ja -
4 0..10V -
5 0..£10V -
6 6V25V Ja
7 75V+25V Ja
8 6Vi4V Ja
9 75V+25V Ja
10 0..20 mA - _
" 4..20mA Ja Elﬁerplcﬁm\alzlr :—'\E)e’g1lgrgzggllzn'g moglich!
12 0..10V -
Tabelle 17: Sensorauswahl
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Die Parameter <C1.11> (Offset) und <C1.10> (Verstarkung) ermdglichen eine zusatzliche Feinabstimmung des
Sensorsignals, insbesondere anzuwenden bei Ventilschieberregelungen.

o Die Auswahlen 10 bis 12 sind fur Regelkreise mit ausschlieRlich positiven Werten vorgesehen.
Wenn das Sensorsignal unterschiedliche Verstarkungen oder asymmetrisches Verhalten aufweist, kann eine
Kompensation Gber <C1.12> angewendet werden.

e Die Drahtbrucherkennung fiir Stromeingange kann tber Parameter <C1.26> konfiguriert werden.

Fur Analogeingang-Spezifikationen siehe:  Siehe o Kapitel "9.5 Analoge Eingange", Seite 80
7.7.17 I-Anteil, I-Anteil Begrenzung <C1.17>, <C1.33>
C1.17 C1.33

=

e <C1.17> definiert den I-Anteil des Reglers (Integralregler). Der Wert von <C1.17> ist begrenzt, um ein Ubersteuern
bzw. eine Sattigung zu verhindern. Kleine Werte flihren zu einem langsamen, grofe Werte zu einem schnellen
Regelverhalten.

e <(C1.33> definiert den Grenzwert fur den I-Anteil des Reglers, um eine Sattigung des Integralanteils zu verhindern.

7.7.18 D-Anteil, DT1-Anteil <C1.18>, <C1.19>
C1.18, C1.19

IN

e <C1.18> legt den D-Anteil des Reglers fest und bildet zusammen mit <C1.19> ein DT1-Glied.
o <C1.19> legt die Zeitkonstante fir <C1.18> zur Bildung eines DT1-Glieds fest.

7.7.19 Additional (P) gain <C1.20>
- C1.20

*1..732

e  <C1.20> definiert eine zusatzliche Proportionalverstarkung zur Erhéhung der Wirkung von <C1.13> und <C1.16>,
insbesondere fiir Prozessregelungsanwendungen.

7.7.20 Komparator <C1.21> bis <C1.25>

Comparator 1
LED “Comp”
(HCSTool only!)
d ' ‘f'-] ) C1.23,
N C1.24
diii=
= ,’E'/ Cr.22

e <(C1.25> dient zur Auswahl des Signals, das mit den Vergleichswerten des Komparators verglichen wird.
<C1.25> |Eingangssignalbereich

Komparator deaktiviert

Komparator vergleicht mit dem aktuellen Sollwert (d1.10)

Komparator vergleicht mit dem aktuellen Istwert (d1.11)

WIN|~|O

Komparator vergleicht mit der aktuellen Regelabweichung (d1.12)

Tabelle 18: Die verfugbaren Werte fur <C1.25>

Die Parameter <C1.21> und <C1.22> definieren das Komparatorfenster. Beide konnen separat eingestellt werden.
Wenn <C1.21> < <C1.22>, wird die Ausgangslogik invertiert.

Beim Vergleich des Komparatorwerts mit der Regelabweichung liegt der Fenstermittelpunkt immer bei 0.

Istwert = Sollwert oder (Istwert — Sollwert) = 0.

Daher ist das Fenster ,gleitend" und vom Sollwert abhéngig.

HyprAuLIC CONTROL SYSTEWS
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«  Eine Ein-/Ausschaltverzdgerung, definiert durch die Parameter <C1.23> und <C1.24>, kann angewendet werden.ms.
Das optisch isolierte Komparatorausgangssignal ist an Klemme [14b] verflgbar.

«  <E18> = off: positive Komparatorlogik; wenn das Vergleichssignal innerhalb des Fensters liegt, ist der Ausgang HIGH.

* Im Allgemeinen wird der Komparatorausgang logisch mit dem ,Freigabe"-Signal UND-verknUpft.

Weitere Informationen zur Komparator-Funktionalitat Siehe o Kapitel "8.2 Komparator®, Seite 71

7.7.21 Halbautomatische Sensor-Kalibrierung fiir Fb1 <C1.39>, <C1.40>
C1.39, C1.40

<ot

Semi-automatic
calibration
(w. HCSTool only!)

Die halbautomatische Riickflihr-Kalibrierungsfunktion unterstiitzt den Anwender beim korrekten Einstellen der
Sensorparameter <C1.10> und <C1.11>.

Bei der Ausfiihrung dieser Funktion ist sicherzustellen, dass keine unbeabsichtigten Reaktionen
des Systems auftreten kdnnen, beispielsweise durch das Verriegeln des Antriebs oder
vergleichbare MaBnahmen zur Vermeidung geféahrlicher Situationen.

Halbautomatischer Istwert-Kalibriervorgang mit HCSTool:

Step | Action

Voreingestellte Parameter:

<C1.00>off

1 <C1.09>Select 21

<C1.26>off

<C1.39>Start calibration process

Sensorsignal auf das Maximum der Seite ,A" bringen

1 anklicken — auf griinen Haken warten
Sensorsignal auf das Maximum der Seite ,B" bringen

2 anklicken — auf griinen Haken warten
Sensorsignal auf dem Maximum der Seite ,B" halten

3 anklicken — auf griinen Haken warten
Sensorsignal auf den Wert der Mittelstellung (,Nullstellung®) bringen.
5 Dieser Schritt wird nur angezeigt, wenn ein bipolarer Sensor ausgewahlt ist.

4 anklicken — auf griinen Haken warten
Sensorsignal auf das Maximum der Seite ,A" bringen

5 anklicken — auf griinen Haken warten

7 Vorgang Uberpriifen

Tabelle 19: Halbautomatisches Rickflhr-Kalibrierverfahren
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7.7.22 Benutzerdefinierte Kennlinie <L1>

Wenn der entsprechende Parameter

L1

table of linearization for C1.02 =6

in HCSTool ausgewahlt ist, erscheint der ,Linearisierungseditor".

HE$ Linearization editor P
Output
10,00 Coordinate entry
8
7 Input Output
800 PO | oooo = [ oo =
Pt 1280 o | 1250
s P2 | zsm0 = | 250 =
2 P2 | 3m0 H | 3w
P4 | 5000 =+ | 5000 =
£00 s P5 | 6250 = | e20 -
P | 7500 = | 7500 =
2 Pr | sm0 = [ sm0 =
200
) Pe | sses = | 9sms
q
0.00

0.00 2,00 4,00

! =% Download

.00

8.00 10,00 Input

Cancel

Abbildung 21: Starten der benutzerdefinierten Linearisierungskennlinie in HCSTool

Hier kann eine benutzerdefinierte Kennlinie entsprechend den Anforderungen erstellt werden. Dazu kann einer der acht
Stiitzpunkte im Koordinatenfenster verschoben oder die entsprechenden Werte direkt in die Tabelle auf der linken Seite
eingegeben werden. Hier ist ein Beispiel einer benutzerdefinierten Kennlinie:

%

s = HAMAA WAN. & =3 LA TUE £ AR |

} HC§ Linearisierungseditor

| Ausgang

|
|
|
|
{

10,00

8.00

4,00

2,00

1
i}

0,00

[

0.00 2,00 400

{ E%  Download

6.00

oK

2.00 10,00

Cancel

Koordinateneingabe

Eingang Ausgang
PO | oooo = | oo =
Pl | 1024 = | o052
P2 | ozme H | 13
P3 [ 2935 = [ 224 =
P4 | 2403 = | 451
Ps | 5427 = | 707
Pe | e212 = | a0
7| ems = | ssm
Pg | g9 = | 9sm =
Eingang

Abbildung 22: Definition der benutzerdefinierten Linearisierungskennlinie in HCSTool

Die Schaltflache j setzt die Kennlinie auf die lineare Version zuriick.
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7.7.23 Betriebsmodus <E00>
Zu Beginn der Inbetriebnahme ist der Anwendungstyp festzulegen, der die Betriebsart der Verstarkerkarte bestimmt.
Die Betriebsart wird tiber den Parameter <E00> eingestellt.

Dieser Parameter ist in der Regel durch die gewahlte Kartenversion bereits voreingestellt. So ist beispielsweise bei der
Kartenversion DAC-4x(A)-01-x-Sxxx der Wert <E00> = 1 und bei der Kartenversion DAC-4x(A)-03-x-Sxxx der Wert <E00>
= 3 voreingestellt.

Siehe o Kapitel "7.2 Betriebsmodi", Seite 37

7.7.24 Push-Pull / Kurzschluss-, Uberstrom- und Drahtbrucherkennung <E02>

E02
Push-
Pull
<E02> Beschreibung
off Push-Pull-Funktion aus. Normaler Betriebsmodus.
1 Push-Pull-Funktion aktiviert. Nur fir speziell ausgelegte Ventile anwendbar.
4 Push-Pull-Funktion aus. Drahtbrucherkennung am Magneten aktiviert.
5 Push-Pull-Funktion aktiviert. Drahtbrucherkennung am Magneten aktiviert.

Tabelle 20: <E02> Auswahl

Kurzschluss- und Uberlastschutz zwischen den Ausgéngen ist immer aktiv,

Wenn die Push-Pull-Funktion aktiviert ist (<E02> = 1 oder 5), werden die Magnetstrome im Push-Pull-Modus angesteuert.
Mit steigendem Sollwert erhdht sich der Strom in einem Magneten entsprechend, wahrend der Strom im anderen sinkt.
Die Push-Pull-Funktion stellt den Magneten einen Vorstrom bereit und minimiert damit die Ubergangszeit.

/\ WARNING

Kann ein méglicher Leitungsbruch in der Anwendung zu kritischen Betriebszustanden
fuhren, ist <E02> = 6 zwingend einzustellen.

/\ CAUTION

Bei <E02> = 3 und <E02> = 6 wird ein Fehler erst erkannt, wenn ein Uberstrom von mehr
als dem Fiinffachen des maximalen Nennstroms auftritt. Nach der ersten
Uberstromerkennung versucht das Modul fiinfmal erneut einzuschalten, bevor es in den
Fehlerzustand wechselt. Erst in diesem Fall werden die Endstufen automatisch
abgeschaltet.

Es wird stets empfohlen, eine Sicherung (schnell auslésend, 3,15 A) in der +
Versorgungsleitung vorzusehen.

®

Bei Kurzschluss, Uberlast oder Leitungsbruch wird die Fehlermeldung ,,- - 3“ bzw.
»- = 8 ausgegeben.
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7.7.25 Endstufen-Parameter <E03>, <E04> bis <E07>, <E09>, <E10>

Endstufensteuerung
EOQ3, E04 ... EO7
E09, E10

<E03> definiert den Nennstrom des Ventils bei maximalem Sollwert.

<E04> definiert den Proportionalanteil (P) fiir das Bestromen des Magneten.

<E05> definiert den Integralanteil (I) flir das Bestromen des Magneten.

<E06> definiert den Proportionalanteil (P) fir das Entstromen des Magneten.

<EOQ7> definiert den Integralanteil (1) fir das Entstromen des Magneten.

<E10> ermdglicht die variable Anpassung des Magnetstroms.

Jeder Stromausgang wird von einer PWM-Endstufe mit Ubererregung und schneller Entregung angesteuert.

Jeder Stromausgang wird (iber eine PWM-Endstufe mit Uberbestromung und schnellem Entstromen angesteuert. Der
Magnetstrom wird gemessen, mit dem Sollwert (Ansteuerwert fiir die Endstufen) verglichen und Uber einen PI-Regler
geregelt. Dadurch werden Abweichungen des Magnetstroms, beispielsweise infolge der Erwarmung der Spule, minimiert.

Daruber hinaus hat die Parametrierung des Reglers einen wesentlichen Einfluss auf das dynamische und statische
Verhalten. Die Parameter <Ex.04> und <Ex.05> bestimmen das Reglerverhalten beim Bestromen, wahrend <Ex.06> und
<Ex.07> das Reglerverhalten beim Entstromen festlegen.

Mit dem Parameter <Ex.10> kann der Magnetstrom fein und stufenlos angepasst werden. Dadurch Iasst sich der zuvor
festgelegte maximale Strom entsprechend einstellen. Unabhangig von der Parametrierung ist der minimale Strom stets auf
das 0,5-Fache des Uber <Ex.03> definierten Nenn-Ausgangsstroms begrenzt.

Der Parameter <EQ9> definiert die Einschaltverzégerung des Enable-Signals. Die Aktivierung der Endstufen erfolgt erst
nach Ablauf der eingestellten Verzdgerungszeit, auch wenn das Enable-Signal bereits aktiv ist.

7.7.26 Rampenart <E08>
E08

]

e

Dieser Parameter legt den Rampentyp fest, der verwendet werden soll
<E08> | Beschreibung

0 konstante Zeitbasis (betrifft nur digitale Sollwerte)
1 konstante Anstiegsrate (betrifft alle Sollwerte, digital und analog)

2 die Blockstruktur

Tabelle 21: <E08> Auswahl

7.7.27 Vorstrom <E11>, <E12>
E11 E12

| -
7 |

-’

Dieser Parameter legt den Vorstrom von bis zu 30 % des Nennausgangsstroms (<E03>) fest, der beim Aktivieren des
Freigabesignals angelegt wird.
Der Offset-Strom dient zur Einstellung der Mittelstellung des Proportionalventils.

7.7.28 Dither-Signal <E13>, <E14>

E13,E14
AVAVAVAY

AN
TN N

Die Ditherfunktion kann Uber die Parameter <Ex.13> (Amplitude) und <Ex.14> (Frequenz) an das Ventil bzw. den Prozess
angepasst werden. Die Signalfrequenz wird dabei in diskreten Stufen eingestellt.

Das Dither-Signal reduziert die Ventilhysterese oder Antriebsreibung und verbessert das Regelverhalten.
Im Allgemeinen sind niederfrequente Signale wirksamer; sie kbnnen jedoch unerwiinschte Schwingungen verursachen.
Dither-Signale beeinflussen die Stromcharakteristik aufgrund physikalischer Dynamik.
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7.7.29 Auswahl Sollwert S1.06 <E15>

Mit diesem Parameter wird der Typ des Analogsollwerts S1.06 ausgewahlt. Wird ein Stromeingang gewahlt, wird der
Messwiderstand automatisch aktiviert. Fiir den Parameter <E15> stehen folgende Eingangstypen zur Verfi

<E15>

Eingangssignalbereich $1.06

Drahtbrucherkennung

Eingang deaktiviert

Spannungseingang -10 V ... +10 V.

Spannungseingang 0 V ... +10 V.

Spannungseingang 5V £5 V

Spannung 5V +4,5V

Spannung 5V +4,5V

Strom 0 ... 20 mA

Strom 10 £10 mA

Strom 4 ... 20 mA

Strom 4 ... 20 mA

Ja

Strom 12 £8 mA

_ | = (@]
_‘OCOQ)NO)(J'I#OJN—\:&

Strom 12 £8 mA

Ja

Tabelle 22: Auswahl <E15>

Siehe o Kapitel "9.5 Analoge Eingange", Seite 80

7.7.30 Auswahl Sollwert S1.05 <E16>

Mit diesem Parameter wird der Typ des Analogsollwerts S1.05 ausgewahlt. Wird ein Stromeingang gewahlt, wird der
Messwiderstand automatisch aktiviert.

<E16>

Eingangssignalbereich $1.05

Drahtbrucherkennung

o
=h

Eingang deaktiviert

Spannungseingang -10 V ... +10 V.

Spannungseingang 0V ... +10 V.

Spannungseingang 5V £ 5V

Spannung5V +45V

Spannung5V +4,5V

Strom 0 ... 20 mA

Strom 10 £ 10 mA

Strom 4 ... 20 mA

Olo|N|ojoa|d|w|N]|=-

Strom 4 ... 20 mA

Ja

-
o

Strom 12 £ 8 mA

—_
—_

Strom 12 £ 8 mA

Ja

Tabelle 23: Auswahl <E16>

Siehe o Kapitel "9.5 Analoge Eingange", Seite 80
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7.7.31 Aktivierung von Sollwerten <E17>

Der Parameter <E17> dient zur Auswahl oder Aktivierung der Sollwerte. Folgende Optionen stehen zur Verfligung:

<E17> | Analoge Sollwerte Digitale Sollwerte
off | Alle analogen Sollwerte sind aktiviert 4 digitale Sollwerte sind aktiviert
1 Alle analogen Sollwerte sind aktiviert 5 digitale Sollwerte sind aktiviert
Alle analogen Sollwerte sind deaktiviert 4 digitale Sollwerte sind aktiviert
3 Alle analogen Sollwerte sind deaktiviert 5 digitale Sollwerte sind aktiviert

Tabelle 24: Auswahl <E17>

7.7.32 Auswahl digitales Ausgangssignal; Break und Komparator <E18>

Mit diesem Parameter wird die Logik flr die Komparator- und Bremsausgangssignale festgelegt.

Der Parameter <E18> bestimmt, welches Signal zur Ansteuerung des Komparator- und/oder Break-Ausgangs verwendet
wird.

*  Comp1: Ausgang des Komparators 1 (definiert durch die Parameter <C1.21> bis <C1.25>)

*  Comp2: Ausgang des Komparators 2 (definiert durch die Parameter <C2.21> bis <C2.25>)

*  Comp: Logische ODER-Verkniipfung der Ausgange von Komparator 1 und Komparator 2.

®

Die Verfligbarkeit der verschiedenen Auswahloptionen hangt vom ausgewdhliten
Betriebsmodus.

Mit Parameter <E18> ist folgende Auswahl fiir den Ausgang mdoglich:

<E18> | Komparatorausgang Break-Ausgang
off Komp. positive Logik Aus, OV
1 Komp. positive Logik Ein (Versorgungsspannungsausgang)
2 Komp. positive Logik Folgt Komp.-Logik
3 Komp. positive Logik Invertierte Komp.-Logik
4 Komp. negative Logik Invertierte Komp.-Logik
5 Komp. negative Logik Folgt Komp.-Logik
6 Komp. positive Logik Folgt Komp1.-Logik
7 Komp. positive Logik Invertierte Komp1.-Logik
8 Komp. negative Logik Invertierte Komp1.-Logik
9 Komp. negative Logik Folgt Komp1.-Logik
10 Komp. positive Logik Folgt Komp2.-Logik
11 Komp. positive Logik Invertierte Komp2.-Logik
12 Komp. negative Logik Invertierte Komp2.-Logik
13 Komp. negative Logik Folgt Komp2.-Logik

Tabelle 25: <E18> Auswahl
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7.7.33 Analogausgang <E01>, <E 31>

Jeder intern gemessene Wert kann als Analogsignal an Klemme [16d] ausgegeben werden.
Dieses Signal ist entweder als Spannungs- oder Stromsignal mit 12-Bit-Aufldsung verfligbar.

<E31> | Beschreibung

1 Spannungsausgang * 10 V ist ausgewahlt

2 Stromausgang 12 mA = 8 mA ist ausgewahlt

Tabelle 26: Auswahl <E31>

Dieses Signal kann als unabhéngig kalibrierte Darstellung des Istwertes oder eines anderen internen Signals verwendet
werden.

Der Parameter <E01> wahlt den Anzeigeparameter aus. Damit kann jeder intern gemessene Wert ausgegeben werden.

Der Ausgabewert kann Uber einen Offset und/oder einen zusatzlichen Skalierungsfaktor angepasst werden.
Sieheno folgendeSeite.
Auflerdem:

Siehe o Kapitel "9.6 Analogausgange” Seite 81

7.7.34 Analoger Spannungsausgang, Offset und Faktor <E19>, <E33>

E33 E19

25D

Uber den Parameter <E33> kann dem Ausgangssignal ein zusétzlicher Offset im Bereich von —10 V bis +10 V liberlagert
werden.
Mit dem Parameter <E19> kann das Ausgangssignal mit einem Faktor von 0,00 bis 2,00 skaliert werden.

®

Der Spannungsausgang ist hardwareseitig mit dem Freigabeeingang verkniipft.
Am Freigabeeingang muss ein giiltiges Signal anliegen, damit der Spannungsausgang
aktiv ist.

7.7.35 Analoger Stromausgang, Offset und Faktor <E34>, <E35>
E34 E35

250D

Uber den Parameter <E34> kann dem Ausgangssignal ein zusétzlicher Offset von 12 mA + 8 mA (berlagert werden.
Mit dem Parameter <E35> kann das Ausgangssignal mit einem Faktor von 0,00 bis 2,00 skaliert werden.
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7.7.36 Auswahl Sollwert $1.07 <E32>

Mit diesem Parameter wird der Typ des Analogsollwerts <S1.07> ausgewahlt.
Bei Auswahl eines Stromeingangssignals wird der Messwiderstand automatisch aktiviert.

<E32> $1.07 Eingangs-Signalbereich Wire break detection
Eingang deaktiviert -

o
=h

Spannungseingang -10 V ... +10 V. -

Spannungseingang 0V ... +10 V. -

Spannungseingang 5V £ 5V -
Spannung 5V +4,5V -
Spannung 5V £4,5V Ja
Strom 0 ... 20 mA -
Strom 10 £ 10 mA -
Strom 4 ... 20 mA -
Strom 4 ... 20 mA Ja
Strom 12 + 8 mA -
Strom 12 + 8 mA Ja

S22l | N[([ofla|bh|[wWIN|~

- [O

Tabelle 27: Auswahl <E32>

Siehe o Kapitel "9.5 Analoge Eingange", Seite 80

7.8 Auswertung aktueller Regler-Parameter

Stromregler

e(t) >0: > tpwm(t) = kperr * €(t) + Kierr * e(t)
kper = EO4; kierr = E05 * Tab

e!tl <0: > tpwm(t) = kpent * e(t) + Kient *e(t)
kpent = EO6; Kient = EO7 * Tab

Tab = 80ps
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8 Funktionen

8.1 Anzeigeparameter <d1.01> bis <d1.13>, <d2.01> bis <d2.13>

Wahrend des Normalbetriebs kdnnen intern berechnete Werte angezeigt werden. Diese sind insbesondere bei der
Inbetriebnahme und Fehlersuche hilfreich.

d 0l

Die Werte kdnnen mit der HCSTool Monitor-Funktion angezeigt werden.

Die Werte sind als Spannung bzw. Strom mit einer standardisierten Anzeigegenauigkeit von 1 mV bis 9,999 V bzw.
entsprechend 0,001 A bis zum Uber <E03> definierten Nenn-Ausgangsstrom zu interpretieren. Die Zuordnung der Signale
innerhalb der Software kann den Blockschaltbildern entnommen werden.

Alle intern berechneten Werte kdnnen auch an einem der beiden Analogausgange ausgegeben werden.

Siehe o Kapitel “7.7.33 Analogausgang <E01>, <E 31>", Seite 68

/\ CAUTION

Hierbei handelt es sich lediglich um eine Hilfsfunktion. Aus technischen Griinden
sind prazise Messungen, wie sie beispielsweise mit einem Multimeter moglich sind,
nicht moéglich.

Anzeigeparameter | Function
d1.01 Summe analoger Sollwerte
d1.02 Summe Sollwerte nach Rampenfunktion
d1.03 Sollwerte nach Linearisierung
d1.04 Sollwerte nach Verstarkungsanpassung
d1.05 Signal an Magnet A
d1.07 Signal an Magnet B
d1.08 Iststrom A
d1.09 Iststrom B
d1.10 Gesamtstrom
Modus
| Nur verfiigbar fiir 03, 04, 06, 08, 10, 11
d1.11 Istwert, RickflihrgroRe (x)
d1.12 Schleppfehler, Abweichung zwischen Flihrungs- u. Rickflhrgrée (e)
d1.13 Reglerausgang (y)
Modus
[ Nur verfiigbar fiir 02, 06, 08
d2.01 Summe analoger Sollwerte
d2.02 Summe Sollwerte nach Rampenfunktion
d2.03 Sollwerte nach Linearisierung
d2.04 Sollwerte nach Verstarkungsanpassung
Modus
| Nur verfiigbar fir 06, 08
d2.10 Sollwert, FiihrungsgréRe (w)
d2.11 Istwert, RickfluhrgréRe (x)
d2.12 Schleppfehler, Abweichung zwischen Fihrungs- u. RickfuhrgréRe (e)
d2.13 Reglerausgang (y)
Tabelle 28: Anzeigeparameter
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8.2 Komparator
Zur Komparator-Erklarung siehe o Kapitel "7.7.20 Komparator <C1.21> bis <C1.25>", Seite 61

®

Die Beschreibung bezieht sich ausschlieBlich auf Zweig 1. Der Komparator des zweiten
Zweigs arbeitet analog zum Komparator des ersten Zweigs.

8.2.1 Komparator fir Standardregler <C1.00> =1 oder 3

Die Uberwachungsfunktion wird bei Regelkreisen (Lage-, Geschwindigkeits- und Druckregelung) eingesetzt.

Der Komparator kann zur Erzeugung eines ,Sollwert erreicht"-Signals oder zur Signalliberwachung verwendet werden.
Er erméglicht auch eine einfache Ruickfiihrsignal-Uberwachung, z. B. Klemmdruckiiberwachung.

Die Regelabweichung <d1.12> ist der geeignetste Vergleichswert (<C1.25> = 3). Das Komparatorausgangssignal hangt
vom eingestellten Komparator-Eingangssignal ab.

Wenn der Wert innerhalb des definierten Fensters liegt (Parameter <C1.21> und <C1.22>), wird der Komparatorausgang
aktiviert.

8.2.2 Komparator fiir Fernregelkreis-Regler <C1.00> = 2 oder 4

Zur Aktivierung dieser Funktion den Parameter <C1.00> = 2 oder <C1.00> = 4 wahlen.

Zunachst arbeitet der Verstarker im Open-Loop-Betrieb. Der Magnetstrom ist dabei eine direkte Funktion des Sollwerts (z.
B. zur Erzeugung eines bestimmten Drucks bei Druckventilen).

Durch Aktivierung des Aktivierungseingangs wechselt der Verstarker in den Standby-Betrieb und kann in den Closed-Loop-
Betrieb umgeschaltet werden. Der Komparator Giberwacht das Ruckfihrsignal. Uberschreitet dessen Wert den
Vergleichsschwellwert, wird die Closed-Loop-Regelung aktiviert.

®

Ist <C1.17> # 0,000, wird d_e_zr Ausgang des I-Reglers mit dem Sollwert initialisiert.
Dadurch wird ein weicher Ubergang vom Open-Loop- in den Closed-Loop-Betrieb
gewahrleistet.

Auch wenn der Ruckfihrwert unter die Schaltschwelle fallt, bleibt die Regelung aktiv.

Durch Setzen der Komparator-Schwellenwerte <C1.21> und <C1.22> auf 0 kann der ,Aktivierungseingang" direkt zur

Regelung verwendet werden.

<C1.23> ist bei aktiviertem Umschaltregler ohne Funktion.

Mit <C1.24> kann die Aktivierung des Reglers verzégert werden.

Der Status wird durch die LED « RPO» dargestellt. Die LED&KRPO» kann im HCSTool den Blinkstatus nicht anzeigen.

Ram?gril;{eset Istwert > oder < Schaltschwelle Funktion LED «RPO»
Low nicht relevant offener Regelkreis Aus
High < offener Regelkreis an
. geschlossener .
High > Regelkreis blinkt
Tabelle 29: Schaltregler-Status
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8.2.3 Beispiel (Komparator fiir die Prozessregelung)

Beispiel: Klemmdruckiiberwachung

Vorgabe: 10 V = 160 bar

Gewabhlter Druck: 80 bar = 5 V (Sollwert und Fenstermitte)
Einstellungen: C1.21 = 1,00 = 16 bar

C1.22 =0.50 = ca. 8 bar

C1.23=0.05s

C1.24=0.50s

Istwert d111

A Wechsel des Ausgangssignales (nach 0,55s)
V) V] o=

! Spanndruck max. 88 bar

60010 |- T - . e _.._.._.._@_.._.._.._.._.._;.._..i_.._.._.._.._.._.._.._.._.i_.._.._.._
50000 L H e S . e o Nii_ __| Fenster Mitte 80 bar
] I Iy e T Spanndruck min. 72 bar.

<05s
L=

t[s]

Abbildung 23: Klemmdruckuberwachung

8.3 Prozessregelkreise und Sicherheitsfunktion

Diese Funktion stellt einen Freigabemodus bzw. eine Freigabesequenz bereit, die einen kontrollierten Ubergang vom
deaktivierten in den aktivierten Zustand erméglicht. Dies ist insbesondere fir den Wiederanlauf nach einem Not-Halt von

Vorteil.

/\ CAUTION

Die Verwendung der Sicherheitsfunktion zusammen mit der Schaltender Regler
(<C1.00> = 2 oder <C1.00> = 4) musst vermieden werden.

®

Der interne Sollwert nach dem Not-Halt definiert die Maschinenendposition,
vorzugsweise die ,,Home-Position“.
Die Antriebsgeschwindigkeit wird durch die Rampe geregelt

Diese spezielle Sicherheitsfunktion stellt sicher, dass unkontrollierte Bewegungen vermieden werden, indem immer aus
einer definierten Position freigegeben wird. Siehe Logik Tabelle).

Die allgemeine Sequenz ist folgende: Nach einem Neustart (Versorgungsspannung ein oder Freigabesignal angelegt) gibt
der Verstarker den in Parameter <S1.01> gespeicherten Sollwert aus.

Sobald ein Sollwert und ein Richtungssignal aktiviert werden, wird der Regler wieder eingeschaltet.
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Step Programmierung Input Terminal Signal
1 Not-Halt aktiviert Ub+ 32bd ov
Versorgung aus Freigabe 8d oV
Ub+ 32bd high
Versorgung an - .
2 Freigabe aktiviert Sollwerteingdnge Freigabe 8d TR?
auf OV S1.011t0 S1.04,S1.08 | 8z, 4d, 6d, 6z, 2b
Sollwertrichtung
+, - 4z, 2z -
3 Der Sollwert fir den Regler wird vom aktuellen Sollwert entkoppelt und auf den aktuellen Riickfihrwert
gesetzt. Die Regeldifferenz betrégt dadurch 0 V.
4 Der Regler halt nun die Position, und eine etwaige Drift wird vom Regler ausgeglichen.
Ub+ 32bd high
5 Normalbetrieb aktivieren; alle Freigabe 8d : high
Sollwerte werden wieder verarbeitet. | g4 01 t0 S1.04. S1.08 87 4d. 6d. 62. 2b Mindestens
) T o einmal ,High*
+, - 4z, 2z Einmal “high”
6 Der Antrieb fahrt in die Startposition. Die Startposition entspricht den aktiven Sollwerten. Hierzu werden
der ausgewahlte Digitalsollwert sowie der Analogsollwert verwendet.

Tabelle 30: Logiktabelle der Sicherheitsfunktion

8.4 Endstufen

PWM-Endstufen werden verwendet, um Leistungsverluste bei hdheren Stromausgangen zu reduzieren.
e Linear-Endstufen dienen fir geringeren Stromausgang und sind fiir Konstantstréme von je 0,1 A ausgelegt. Ein
Stromausgang bis 0,2 A fir < 30 s ist moglich.
Die Taktfrequenz betragt bis zu 50 kHz
Die Endstufen sind mit Ubererregung und Schnellentregung ausgestattet, um das dynamische Verhalten zu
verbessern
e  Der Parameter <E03> legt den Nenn-Magnetstrom fest. Es gibt verschiedene Standardtypen je nach Hardware-

Version.

Siehe o Kapitel "7.7.25 Endstufen-Parameter <E03>, <E04> bis <EQ7>, <E09>, <E10>", Seite 65
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8.4.1 Anpassung des Istwertsignals Fb1

Die Closed-Loop-Regelung kann lber den Parameter <C1.00> ein- oder ausgeschaltet werden.

Die Einstellungen 10, 11 und 12 von <C1.09> sind fiir Druckregelkreise mit Druckregelventilen vorgesehen. In diesem Fall
ist der Reglerausgang auf den positiven Bereich begrenzt, sodass ausschliellich der Stromausgang der Endstufe
»So0lenoid-B* angesteuert wird.

Die Einstellungen 1 bis 9 von <C1.09> gelten fir Ventile mit Sensoren, die analoge Ausgangssignale, wie Spannung oder
Strom, liefern, sowie fir Anwendungen, bei denen negative Rickflhrsignale auftreten kénnen. In diesen Betriebsarten wird
der Reglerausgang je nach Vorzeichen der Regeldifferenz entweder Uber die Endstufe ,Solenoid-B“ oder tiber die Endstufe
»Solenoid-A“ ausgegeben.

Zur Gewabhrleistung einer maximalen Betriebssicherheit sowie einer benutzerfreundlichen und prazisen Parametrierung
erfolgen samtliche Einstellungen und Abgleichvorgange digital und werden durch die Hardware unterstitzt. Durch die
Kombination von Hard- und Softwarefunktionen fur den Istwertabgleich werden héchste Auflésung und Genauigkeit
erreicht. Die Vorteile gegeniiber Systemen mit analogem Abgleich Uber Potentiometer liegen damit auf der Hand.

Detaillierte Schritt-flir-Schritt-Einstellbeschreibung:

/\ CAUTION

Das Freigabesignal (,,Enable®) aktivieren.

Ist <C1.09> = 10, 11 oder 12 eingestellt, werden unter <d1.11> keine negativen Werte

angezeigt.
Step Abgleich
1. Nullpunktabgleich / alilgemeiner Fall
1.1 das Ausgangssignal des Sensors in seine Nullstellung bringen
1.2 Die HCSTool-Monitorfunktion auf <d1.11> einstellen
1.3 Den invertierten Wert von <d1.11> im Parameter <C1.11> speichern
1.4 <d1.11> erneut Uberprifen und die Schritte 1.2 und 1.3 gegebenenfalls wiederholen

2. Nullpunktabgleich / Ventile mit Schieberpositions-Riickfiihrung

21 Den Anfangsstrom tber <E11> = <E12> = 200 mA einstellen (Ventil zentrieren)
2.2 Den Regler deaktivieren: <C1.00> =0

2.3 Freigabe einschalten und Magnetstecker angeschlossen lassen

24 Schritte 1.2 bis 1.4 gemaf ,1. Nullpunktabgleich / allgemeiner Fall“ wiederholen

Verstarkerabgleich

2.5 das System auf einen maximalen Istwert einstellen

2.6 Die Anzeige von <d1.11> Uberpriifen

27 Die Verstarkung mit <C1.10> einstellen.

2.8 Das Ergebnis anhand der Anzeige von <d1.11> Kkontrollieren
29 Schritte 2.7 und 2.8 bei Bedarf wiederholen

Tabelle 31: Anpassung des Riickflihrsignals

Zur Invertierung des Istwertsignals den Parameter <C1.12> verwenden. Bei Bedarf kdnnen Verstarkung und Offset
angepasst werden.
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8.4.2 Prozessregelsystem; Druckregelung

Drucksensoren sind Ublicherweise als Zwei- oder Dreileiter-Sensoren ausgefiihrt. Das Ausgangssignal des Sensors kann
dabei als Spannungssignal (0 ... 10 V) oder als Stromsignal (0 ... 20 mA bzw. 4 ... 20 mA) bereitgestellt werden.

Die verwendeten Druckventile (Druckbegrenzungsventile oder Druckreduzierventile) miissen ordnungsgeman
dimensioniert sein. Dies stellt eine korrekte Verarbeitung des Sensorsignals sicher und verhindert, dass der Regler
aufderhalb seines gliltigen Bereichs arbeitet.

Beim Anschluss des Druckgebers ist besondere Sorgfalt erforderlich. Eine ordnungsgemafe Nullpunkteinstellung ist
unerlasslich.

Eine genaue Skalierung des Istwertsignals ist fiir eine hochwertige Druckregelung unerlasslich.

Zusétzlich muss besonders auf die Istwertverstarkung (<C1.10>) geachtet werden.

®

Bei der Einstellung des Nullpunkts ist zu beachten, dass Druckventile aufgrund ihrer
Bauart haufig keine Einstellung auf 0 bar ermoglichen.

Die Reglerkonfiguration ist identisch mit der anderer Prozessregler.

Die Dynamik von Druckregelkreisen wird maRgeblich durch Systemcharakteristiken bestimmt (Olvolumen, VentilgroRe,
mechanische Nachgiebigkeit). Daher ist eine werkseitige Voreinstellung nicht mdéglich..

Wenn eine Verstarkungsberechnung nicht durchfiihrbar ist, muss der Regler durch Ausprobieren abgestimmt werden.

®

Wahrend der Einstellung ist darauf zu achten, dass der Regelkreis nicht instabil wird, da
dies zu Schaden am Antrieb oder an der Maschine fiihren kann.

In einigen Systemen kdnnen Proportional-Druckventile instabil sein.

Dieses Verhalten kann den Regelkreis erheblich beeinflussen und in bestimmten Fallen eine stabile Regelung unmoglich
machen. Aktivieren Sie in solchen Fallen dieDither-Funktion (<E13>, <E14>).

8.4.3 Fernsteuerung der Reglerfunktion

Zur Aktivierung dieser Funktion den Parameter <C1.00> auf 2 oder 4 setzen.

Zunachst arbeitet der Verstarker im Open-Loop-Betrieb. Der Magnetstrom wird dabei unmittelbar durch den Sollwert
bestimmt (z. B. zur Erzeugung eines bestimmten Drucks bei Verwendung von Druckventilen).

Wenn der ,Rampen-Reset"-Eingang (18z) aktiviert wird, wechselt der Verstarker in den Bereitschaftsmodus und kann auf
geschlossenen Regelkreisbetrieb umschalten.

Der Komparator iberwacht das Riickfiihrsignal. Uberschreitet der Riickfiilhrwert den festgelegten Schwellwert, wird die

Closed-Loop-Regelung aktiviert.

Wenn <C1.17> > 0,00, wird der Ausgang des I-Reglers mit dem Sollwert initialisiert.
Dies stellt einen stoRfreien Ubergang von offenem zu geschlossenem Regelkreis sicher.
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Auch wenn der Rickfuhrwert unter die Schaltschwelle féllt, bleibt die Regelung aktiv.
Ein ,Low“-Signal am Eingang ,Reset-Ramp* (18z) ist erforderlich, um die Regelkreisfunktion abzuschalten.

Durch Setzen der Komparator-Schwellenwerte (<C1.21> und <C1.22>) auf 0 kann der Eingang ,Reset-Ramp* direkt zur

Regleraktivierung genutzt werden.
Dadurch kann die Regelfunktion durch externe Signale ausgelOst werden.

®

<C1.23> ist bei aktiviertem Fernumschaltregler ohne Funktion.

Mit <C1.24> kann die Aktivierung des Reglers verzogert werden.

Der Status wird durch die LED ,RP0“ angezeigt.

. Istwert > oder < :
Eingang Reset-Ramp (18z) Schaltschwelle Funktion LED RPO
Low < Offener Regelkreis Aus
High < Offener Regelkreis an
High > Geschlossener Regelkreis blinkt
8.4.4 Funktionsschema fiir die Schaltender Regler
Anmerkung: Der Komparatorausgang wird mit positiver Logik dargestellt (Parameter <E18>
P . .
Program. ' == \_/ == =4
Wert )
C1.21) Beispiel fur
! ! ' Druck-
' verlauf
24 - - Lo !
| ' Eingang
! ' RESET RAMP
; 18z
ov : =
Geregelt - - Tttt - *: ------- .
; Regelung
Gesteuert >
24V T - R
; | Komparator
; i Ausgang
ov : : p ¢ 14
Ein ; o o
: ; . LED
Aus ) . >
Abbildung 24: Schaltender Regler
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8.5 Regelkreise mit zwei Regelschleifen (Modus 6, 7, 8, 11)
8.5.1 Abgleich FB2

Das Abgleichverfahren ist identisch mit dem fur FB1 beschriebenen.

Abhangig von der Einstellung des Parameters <E20> steht nur eine eingeschrankte Auswahl an
Sensorsignalen zur Verfliigung.

8.5.2 Regelsysteme mit zwei Regelschleifen (allgemein)

Beide Regelschleifen arbeiten mit derselben Zykluszeit von 100 pus.

Bei Kaskadenregelungen (Betriebsarten 6 und 11) wird der erste Regelkreis Ublicherweise als innerer Regelkreis und der
zweite Regelkreis als dullerer Regelkreis verwendet.

In Betriebsart 4 wird der erste Regelkreis als innerer Regelkreis fur die Ventilpositionsregelung verwendet.

In Betriebsart 11 regelt der erste Regelkreis die Geschwindigkeit, wahrend der zweite Regelkreis die Zylinderposition
regelt.

Bei Kaskadenregelung muss der innere Kreis zuerst aktiviert und unabhangig optimiert werden..
In der Standardkonfiguration ist FB1 (Rickfuihrsignal 1 an Klemme 10d) dem ersten Regelkreis und FB2 (Klemme 14d)

dem zweiten zugeordnet.
Wenn eine andere Zuordnung erforderlich ist, kann Parameter <E20> verwendet werden.

8.5.3 Regelsysteme mit zwei Regelschleifen, Sicherheitsfunktion und Schaltender
Regler

Bei Kaskadenreglern missen sowohl die Sicherheitsfunktion als auch die Schaltender Regler gleichzeitig ausgelost
werden.

Daher wird empfohlen, jede Funktion einem separaten Regelkreis zuzuordnen.

Fur weitere Informationen oder anwendungsspezifische Empfehlungen wenden Sie sich bitte an den Hersteller.
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9 Eingange, Ausgange und Meldungen

9.1 Status-LEDs
PW . Betriebs-LED: EIN - Gerat ist mit Strom versorgt (lber externe Versorgung oder USB-Schnittstelle).

ER . Fehler-LED: EIN - Ein Fehler ist aufgetreten
EN Enable LED: ON - Signal an Klemme [8d] ist angelegt.
9.2 Digitale Eingange

Alle Eingange sind iber Optokoppler galvanisch getrennt.
Wenn keine galvanische Trennung erforderlich ist, missen folgende Klemmen gebriickt werden:

e [2d] — [26d]

e [327] — [32bd]
Durch das Uberbriicken dieser Anschliisse wird die galvanische Trennung der Eingénge
aufgehoben.

Folgende LEDs zeigen den Status bestimmter digitaler Eingangssignale an:

RPO 101 102 103 RPO: ON - Signal an Klemme [182] ist angelegt.
101, 102, 103: ON - ON: Signal an der entsprechenden Klemme liegt an

101 > [2b]; 102 > [4b]; 103 > [6b] (
SP1  SP2  SP3  SP4 SP1, SP2, SP3, SP4: ON - Digitales Sollwertsignal an der entsprechenden Klemme

liegt an
SP1 - [8z]; SP2 > [4d]; SP3 - [6d]; SP4 - [62]

+ “+” Richtung: Zeigt eine positive digitale Sollwertrichtung an
“-“ Richtung: Zeigt eine negative digitale Sollwertrichtung an

Siehe o Kapitel "7.7.2 Programmierbare Sollwerte", Seite 52

9.2.1 Freigabesignal und Aktivierung der Endstufen

Nach Anlegen des Freigabesignals an Anschluss [18Zz] leuchtet die LED ,EN“ gelb.
Ist Uber den Parameter <E09> eine Einschaltverzégerung konfiguriert, blinkt die LED ,EN“ wahrend der Dauer der
Verzdgerungszeit gelb. Nach Ablauf der Verzogerung wechselt die Anzeige auf Dauerlicht und signalisiert, dass die

Endstufen freigegeben sind.
Verhalten ohne Freigabesignal:

Wenn kein Freigabesignal anliegt:
e Die Endstufen bleiben hardwareseitig gesperrt.
e Alle Sollwerte werden ignoriert

®

Das Freigabesignal ist Voraussetzung fiir die Aktivierung der Endstufen sowie fiir die
Verarbeitung der Sollwerteingéange.
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9.2.2 ,Reset ramp“ (Rampe = 0)

Ein High-Signal am Eingang Reset-Ramp ([18z]) deaktiviert sofort die Rampenfunktion. Sollwerte werden nicht verarbeitet.
Dieser Zustand wird durch die LED ,RP0" angezeigt.

Sobald das Reset-Signal entfernt wird:
e Der Rampenfunktionsgenerator startet von null

e Die vordefinierten Zeitkonstanten werden angewendet
Folgende Parameter definieren das Rampenverhalten:

e r1.01 bisr1.04
e r2.01 bisr2.04

®

Nach einem Reset startet die Rampe stets wieder bei null, unabhangig vom vorherigen

Betriebszustand.
Status Bedingung Verhalten LED Anzeige
Freigabe aus Freigabe = aus Ausgang blockiert, keine Verarbeitung EN aus
von Sollwerten
Freigabe Friegabe = an, Verzdégerung Wartezeit EN blinkt
Verzdgerung aktiv (<E9>)
Reglung Aktiv Freigabe = an, Verzdgerung Normale Regelung mit Rampen EN an
abgelaufen
Rampe Reset Reset = HIGH Rampe gestopped, Sollwerte ignoriert RPO an
Rampe Neustart | Reset = LOW Rampe startet von ,Null* RPO aus

9.2.3 Programmierbare Sollwerte, Richtungen und Polaritatszeichen

Vier LEDs zeigen die aktuell ausgewahlten Sollwerte an:
e SP1 — Parameter $1.01
e SP2 — Parameter S1.02
e SP3 — Parameter S2.01
e SP4 — Parameter S2.02
Zusatzlich gilt:
e DIO1 zeigt den Eingangszustand des Parameters <S1.08> an.
Zwei LEDs zeigen die ausgewabhlte Richtung an:
e +“— Positive Richtung
e ,—“— Negative Richtung
Diese LEDs werden auf3erdem zur Anzeige der Polaritat von
e Messwerten sowie

e  Parameterwerten
verwendet.

®

Die LEDs ,,+“ und ,,—“ dienen im gesamten System zur allgemeinen Anzeige der
Signalpolaritat.
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9.3 Digitale Ausgéange und galvanische Trennung

Die Ausgénge Fehler [14d], Komparator [14b] und Break [20b] sind galvanisch getrennt.
Alle Ausgénge sind kurzschluss-geschitzt, mit Ausnahme des Break-Ausgangs [20b], der nicht geschiitzt ist.

e Ist keine galvanische Trennung erforderlich, sind die folgenden Anschlisse zu Uberbriicken: [2d] — [26d]

e [327] — [32bd]

Durch das Uberbriicken dieser Anschliisse wird die galvanische Trennung der Ausginge
aufgehoben.

Samtliche Fehlermeldungen sowie der Status des Komparators kénnen liber den
Komparatorausgang iiberwacht werden.

9.3.1 Komparator-Ausgang

Der Ausgang ist kurzschluss-geschitzt und kann nicht-induktive Lasten bis 50 mA treiben.
Fir die Sonderfunktion des Ausgangs als Komparatorausgang, siehe den entsprechenden Abschnitt.

Siehe o Kapitel "7.7.20 Komparator <C1.21> bis <C1.25", Seite 61

9.3.2 Storung (Fehler)

Der Ausgang ist kurzschluss-geschitzt und kann nicht-induktive Lasten bis 50 mA treiben.

Wenn ein interner Fehler erkannt wird (z. B. Uberstrom oder Drahtbruch), wechselt das Signal in den Fehlerzustand.
Dieser Zustand bleibt aktiv, bis die Fehlerursache behoben und ein Neustart durchgefiihrt wurde.

Fir eine Liste mdglicher Fehler, bitte den entsprechenden Abschnitt beachten:

Siehe o Kapitel “9.8 Anzeige- und Fehlermeldungen®, 81

9.3.3 Break-Ausgang

Der Break-Ausgang ist galvanisch von der Hauptversorgung getrennt.

Er ist ausgelegt, induktive Lasten bis 1 A/ 24 V direkt zu schalten.

Der Break-Ausgang ist als Open-Drain-Ausgang ausgefiihrt und ist an Klemme [20b] verfligbar.

Stellen Sie sicher, dass die an Klemme [32z] bereitgestellte Versorgungsspannung ausreicht, um die angeschlossene Last
Zu versorgen.

@ Der Ausgang selbst ist nicht kurzschlussgeschitzt!

9.4 Testjacks

Die Buchsen ,A" und ,B" kbnnen zur unabhangigen Messung der Magnetstréme verwendet werden.
Der analoge Sollwert S1.06 kann an der Buchse ,SET" gemessen werden.

An der Buchse ,FB1" kann der analoge Istwert der Riickfiihrung (d1.11) gemessen werden.

An der Monitorbuchse ,MON" sind alle Anzeigeparameter als analoges Signal verfligbar.

9.5 Analoge Eingange

Alle analogen Eingange S1.05, S1.06, S1.07, FB1 und FB2 kdnnen entweder als Spannungs- oder als Stromeingange
konfiguriert werden.

Wenn ein Eingang als Stromeingang konfiguriert wird, wird automatisch ein interner Messwiderstand von 255 Q aktiviert.
Wenn die Drahtbruchliberwachung aktiviert ist, Gberwacht das System auch auf Unterstrom.

Die Eingénge sind gegen Uberlast geschiitzt. Wenn der Signalstrom ca. 35 mA Uberschreitet, wird der Eingang deaktiviert.
Nach einer Uberlastbedingung bleibt der Eingang deaktiviert, bis der Fehler behoben wurde.
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9.6 Analogausgédnge

Zwei Analogausgange stehen zur Verfligung:
e _AOUT" an Klemme [10b]

e MON" an der Test-Buchse
Der Analogausgang an [10b] kann Uber den entsprechenden Parameter entweder als Spannungs- oder Stromausgang
konfiguriert werden.
Der Monitorausgang ,MON" bietet Zugang zu internen Signalen als analoges Spannungssignal.

Siehe o Kapitel “9.6, Analogausgange” 80

9.7 Referenzausgang ,,*10 V"

Eine integrierte Referenzspannungsversorgung ist verfligbar:
e +10V an Klemme [20Z]

e -10V an Klemme [20d]
Der maximale Ausgangsstrom betréagt 10 mA. Diese Versorgung kann zur Speisung eines Sollwertpotentiometers
verwendet werden.
Der Referenzspannungsausgang ist unabhangig vom Freigabesignal der Karte.

9.8 Anzeige- und Fehlermeldungen

Wenn ein Fehler auftritt, wird er auf der 7-Segment-Anzeige und im HCSTool angezeigt.
Definiert Fehler- und Statusmeldungen stehen flir Diagnosezwecke zur Verfligung.:

Error number Beschreibung des Fehlers/der Meldung

1 Allgemeiner Betriebsfehler

2 Drahtbruch am Eingang Sensor 1 (FB1)

3 Uberstrom oder Kurzschluss an den Endstufen

4 Drahtbruch am Eingang Sensor 2 (FB2)

5 Drahtbruch oder Uberspannung am Sollwert-Eingang S1.05
6

7

8

Drahtbruch oder Uberspannung am Sollwert-Eingang S1.06
Drahtbruch oder Uberspannung am Sollwert-Eingang S1.07
Drahtbruch an den Endstufen

10 PROFIBUS timeout (<E23>) occurred

11 Negative Strom oder Uberlast >22mA bei Sensor 1 (FB1)

12 Negative Strom oder Uberlast >22mA bei Sensor 2 (FB2)

15 Negative Strom oder Uberlast >22mA bei Sollwert-Eingang S1.05
16 Negative Strom oder Uberlast >22mA bei Sollwert-Eingang S1.06
17 Negative Strom oder Uberlast >22mA bei Sollwert-Eingang S1.07
23 Kalibrierungsfehler (erfolglose halbautomatische Kalibrierung)

26 Kommunikationsfehler mit der LVDT-Tochterplatine.

27 Kommunikationsfehler mit der LVDT-Tochterplatine.

28 Drahtbruch am LVDT-Sensor (FB1) erkannt

29 Drahtbruch am LVDT-Sensor (FB2) erkannt

Tabelle 32: List der Fehlermeldungen

W@
t(R@ +
EN -

Abbildung 25: Beispiel einer Fehlermeldung auf der 7-Segment-Anzeige
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10 Detaillierte elektrische Daten

(FUr Anwendungen auferhalb dieser spezifizierten Parameter kontaktieren Sie uns bitte!)

Versorgungsspannung nom. 24 V=

Min 12 V=-10 %
Max 24 V= +20 %
Residual ripple <10 %

Leistungsaufnahme. VA
VA
VA

4 W, Magnet nicht erregt
43 W, ein Magnet mit 3,5 A erregt
82 W, beide Magnete mit 3,5 A erregt

Magnetausgang

Rechteckformige, impulsmodulierte Spannung mit
Ubererregung und schneller Entregung
Endstufen sind hardwareseitig gesperrt.

lout |Imax=4.5A
PWM-Frequenz 22 kHz
Zykluszeit Stromregler 45 ps
Analogeingang Umax = +28 V
Spannung ausgewahlt Umin = -15V

Typ. Rin =200 kQ
Typ. Rin = 333 kQ

Differenzeingang S6
Eingang S5, S7

Typ. Rin=5MQ Eingang Fb1, Fb2
Strom ausgewahit
Uberstromschutz Typ. Rn=255Q All inputs
Typ. > 23 mA
Digital Eingang Umax = +28 V
Versorgung 10 V | Typ. lin = 0.8 mA
Versorgung 24V | Typ. lin = 2.2 mA
Low-Pegel Un<3V
High-Pegel Un>6V

Digitaler Ausgang Fehler, Komparator
Versorgung 24 V

Versorgung 12 V

Break
Versorgung 24 V
Versorgung 12 V

Geschltzt bei loutmax typ. 40 mA
Typ. Uout > 18 V @lout 2 mA
Typ. Uout > 15V @lout 10 mA,
Geschitzt bei loutmax typ. 20 mA
Typ. Uout > 8 V @lout 2 mA

Typ Uout > 5V @lout 10 mA,

loutmax < 1 A
loutmax < 1 A

Analogausgang Spannung ausgewahlt

Strom ausgewahlt

-10V ... + 10V, tol. £Der Spannungsausgang ist
hardwareseitig gesperrt
4 mA ... +20 mA, tol. £0.020 mA

Reference Output

+10V, tol. 0.1V
-10V, tol. £0.1V
max. load 10 mA

Regelkreis Zykluszeit

100 ps
Fir alle PIDT1- oder Dff-Regler

Tabelle 33: Fehlermeldungsliste
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11 USB-C-Schnittstelle

11.1 Einfiihrung

In industriellen Umgebungen sind zuverlassige und sichere Daten- und Energielibertragung unerlasslich.

In rauen industriellen Anwendungen sind elektronische Systeme jedoch haufig Stérungen, Spannungsspitzen und
Erdungsproblemen ausgesetzt.

Die galvanische Trennung ist eine Schlisseltechnologie zur Minderung dieser Risiken. Sie trennt verschiedene Teile eines
Systems elektrisch voneinander.

/\ WARNING

Die USB-Schnittstelle des DAC ist nicht galvanisch getrennt.

Zum Schutz wird der Einsatz eines USB-Isolators (USB-Trennadapters) dringend
empfohlen.

11.2 Bedeutung der galvanischen Trennung

Galvanic isolation is a technique used to prevent direct electrical current flow between different parts of a system. It
protects equipment and personnel from electric shock, reduces the risk of damage caused by voltage transients and surge
events, and minimizes interference from ground loops and electromagnetic noise. In industrial environments, where power
lines and machinery can introduce significant electrical interference, galvanic isolation ensures reliable and accurate data
transmission.

Anwendungen in industriellen Umgebungen

In industriellen Anwendungen USB-Typ-C Anschliisse werden haufig verwendet, um Gerate wie Sensoren, Steuerungen
und andere Industrieausristung mit Host-Systemen zu verbinden.

®  Schutz vor Spannungsspitzen: Industrielle Umgebungen sind anféllig fir Spannungstransienten und
Uberspannungsereignisse, die empfindliche Elektronik beschadigen kénnen. Die galvanische Trennung schiitzt
USB-angeschlossene Gerate vor diesen Auswirkungen.

e Rauschunterdriickung: Industriemaschinen und lange Kabelwege kénnen elektromagnetische Interferenzen
(EMI) in Datenleitungen einbringen. Galvanisch getrennte USB-Verbindungen helfen, die Signalintegritat
aufrechtzuerhalten.

e Erhohte Sicherheit: Die galvanische Trennung verhindert direkte elektrische Kopplung zwischen
Hochspannungs-Industriestromkreisen und Niederspannungs-Steuerungssystemen.

Der galvanische Adapter der HCS GmbH ist fiir industrielle Anwendungen ausgelegt, die eine zuverlassige
Datenlbertragung zwischen einem USB-Host und Peripheriegeraten erfordern.1.5 kV, schiitzt sowohl den Host als auch
angeschlossene Gerate vor Spannungstransienten, Erdungsschleifen und Gleichtaktstérungen.

Bestellinformation: Der galvanische Adapter kann direkt bei der HCS GmbH oder tber autorisierte Handler bestellt
werden.
Hauptmerkmale USB-Adapter:

Isolationsspannung: 1,5 kV Effektivwert

Dateniibertragungsrate: Unterstltzt USB 2.0 mit Datenraten bis zu 480 Mbit/s
Kompatibilitat: Kompatibel mit USB-1.1- und USB-2.0-Geréaten
Stromversorgung: Busgespeist; keine externe Stromversorgung erforderlich
Steckverbinder: USB Typ-A (Stecker) auf USB Typ-A (Buchse)
Betriebstemperatur: —20 °C to +70 °C

Gehause: Robustes Industriegehause

Anwendung: Geeignet fiir industrielle Steuerungssysteme

Abbildung 26 : Galvanisch getrennter USB-Adapter
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11.3 Allgemeines
Fernbedienung und Parametereinstellung kénnen Uber die USB-Typ-C-Schnittstelle mit der HCSTool-Software

durchgefiihrt werden.
Mit der HCSTool Software kénnen alle Parameter konfiguriert werden. Die Software unterstiitzt das Bearbeiten,

Herunterladen und Hochladen einzelner Parameter oder ganzer Parametersatze.
Auf die Parameter der Verstarkerkarte kann auch tber ein dokumentiertes Kommunikationsprotokoll mit einer Drittanbieter-

Anwendung zugegriffen werden.
Fir weitere Informationen zur HCSTool Software und zum Kommunikationsprotokoll wenden Sie sich bitte an den

Hersteller.

/\ CAUTION

Alle Parameterdnderungen iiber die USB-Typ-C-Schnittstellesollten nur von geschultem
Personal durchgefiihrt werden. Wenn moglich, sollte der Antrieb stillstehen.

11.4 Physikalische Schnittstellendaten

Das Anschlusskabel muss folgende Anforderungen erfiillen:

e  USB-Typ-C-Stecker auf der DAC-4x(A)-Seite
o Der Stecker auf der PC-Seite ist entsprechend der am PC verfligbaren Schnittstelle auszuwahlen.

11.5 HCSTool herunterladen

Bitte folgen Sie dem nachstehenden Link, um die neueste Version von HCSTool kostenlos herunterzuladen:

https://www.h-c-s-gmbh.de/download/

11.5.1.1 Verwendung von HCSTool

HCSTool

© HCS Glllllu‘

Abbildung 27 : HCSTool-Startbildschirm
Nach dem Start von HCSTool kann die Software entweder im Offline-Modus (ohne angeschlossenes Gerat) oder im
Online-Modus mit einer verbundenen Karte betrieben werden.

Nach dem Anschluss der Karte Uiber die USB-Type-C-Schnittstelle empfiehlt es sich, die Funktion ,Parameter vom Geréat
laden“ auszufiihren, um die Kommunikation zwischen HCSTool und dem Gerat herzustellen. Dabei werden sowohl die
Softwareversion als auch die Gerateversion automatisch erkannt.
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Beispiel des HCSTool Hauptbildschirms (DAC-4x(A)-03 mit Software-Version V1.12).

HES HCSTool = O s

Datei  Online Hilfe
G| Fy5; E RS- DAC-4(A) ~ [ =] ewzemne  HECN
B F‘_arameter Name Wert Einheit | Beschreibung ?
] + Sollwert/Rampe1 C1.00 1 Regleranwahl
cim off Sicherheitsfunktion
i Erweitert c1.02 off Kennlinie
C1.03 1.00 WA Verstarkung A
C1.04 1.00 VA Verstarkung B
C1.05 1.00 Sollwert WorzeichenMerstarcung
C1.06 0.000 W Sollwert Offset
c1.07 0,000 W Totbereichskompensation A
c1.08 0.000 W Totbereichskompensation B
c1.09 4 Sensortyp FB1 (Achtung! Typ 21..26 bendtigt eine Kalibrierung mit ...
C1.10 1.00 VA Istwert Gain
c1.11 0.000 W Istwert Offset
C112 1 |stwert Vorzeichen
C1.13 0.00 VA P-Anteil KP1
C1.14 0.00 8 T-Anteil PT1 (zu C1.16)
C1.15 9,999 W Umschaltschwelle (C1.13 / C1.16)
C1.18 0.00 Vv P-Anteil KP2Z
C1.17 0.000 Wis |-Arteil
C1.18 0.00 Vs D-Anteil
C1.19 0.00 3 T-Anteil far DT1
C1.20 1 WA Verstarkung fur C1.13und C1.16)
| c1A 0,000 W Komparator obere Schwelle
1 C1.22 0.000 W Komparator untere Schwelle
C1.23 D.00 5 Komparator WVerzogenung ein
C1.24 D.00 3 Komparator Verzdgerung aus
C1.25 off Komparatorauswahl
C1.26 off Drahtbruchlberwachung
C1.27 0.000 W Sollwed ' [
C1.33 9,359 v Begren: 100 % j — ) j
C1.36 D.00 Wi Komektumaktor Tur négative vwegaurmnenmer JIgnaie (im LUsamme. ..
r1a7 M nnn W Trtharainhol: nmnane ofinn 4
Beschreibung
Ser. Port: COM3 Version: 1,12° Ser. Nr: 1000 Datei: -

Abbildung 28 : HCSTool-Arbeitsbereich

Jeder Parameter kann einzeln bearbeitet und entweder direkt ins Gerat geschrieben”, orlokal in der PC-Parameterliste
durch Auswahl von ,,OK" geéndert werden.

Im letzteren Fall wird der geadnderte Parameter hervorgehoben. Alle ausstehenden Anderungen kénnen auf einmal
heruntergeladen werden.

Beispiel fiir die Bearbeitung von Parameter <C1.05>:

- - - - ————a e

Parameter editieren

Parameterdaten

Mame C1.05

Beschreibung Sollwert Vorzeichenerstarkung
‘wlert [1.00) -400 ... 400

E%  Download oK Abbrechen

Abbildung 29 : HCSTool Parameterbearbeitung

Um Informationen Uber interne Werte zu erhalten, kdnnen die Anzeigeparameter verwendet werden.
Der Monitor zeigt auch Fehlercodes und den Status der digitalen Eingénge an.
Fir weitere Informationen zu HCSTool, wenden Sie sich bitte an den Hersteller oder einen unserer Handler oder Partner.
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12 Vollstandige Parameterliste

Modus

Parameter nur verfligbar fir Modus

01, 03, 04, 06, 10, 11

Parameter nur verfugbar fir Modus

03, 04, 06, 08, 10, 11

Parameter nur verfugbar fir Modus

02, 08

1
2
3
4

Reserved

Parameter nur verfligbar fir PROFINET/PROFIBUS-Versionen;
Parameter nur verfligbar fiur PROFINET/PROFIBUS-Versionen;
SW V10.xx und V11.xx., fir Modus

01, 02, 03, 04, 06, 08,
10, 11

Hinweis: Parameters “d2.x, S2.x, r2.x and C.2x” only available for (not shown in 02, 06, 08, 11
Tabelle 11), fir Modus
Anzeigeparameter:
# v | Funktion Unit |Step Min Max.
d1.01 Analoger Sollwert (S1.06) \% 0.001 -9.999 +9.999
d1.02 Summe aller Sollwerte nach \% 0.001 -9.999 +9.999
Rampe
d1.03 Sollwerte nach Linearisierung \% 0.001 -9.999 +9.999
d1.04 Wert nach \Y 0.001 -9.999 +9.999
Verstarkungsanpassung.
d1.05 Signal an Endstufe A - 0.001 -9.999 +9.999
d1.06 Signal an Endstufe B -—- 0.001 -9.999 +9.999
d1.07 Stromausgang A A 0.001 -1.000 +1.000
d1.08 Stromausgang B A 0.001 -1.000 +1.000
d1.09 Normierter Strom A+B \Y, 0.001 -9.999 +9.999
d1.10 Sollwert (w) \Y 0.001 -9.999 +9.999
d1.11 |2 | Istwert, Rickfiihrwert (x) \% 0.001 -9.999 +9.999
d1.12 |2 | Schleppfehler (e) Vv 0.001 -9.999 +9.999
d1.13 |2 | Reglerausgang (y) Vv 0.001 -9.999 +9.999
Sollwertparameter: Digitale Sollwerte
S1.01 Interner Sollwert 1 V 0.001 -9.999 +9.999
S$1.02 Interner Sollwert 2 \Y, 0.001 -9.999 +9.999
S1.03 |1 | Interner Sollwert 3 \Y, 0.001 -9.999 +9.999
S1.04 |1 | Interner Sollwert 4 Vv 0.001 -9.999 +9.999
S2.01 | 3| Interner Sollwert 1 Zweig 2 \% 0.001 -9.999 +9.999
S2.02 |3 | Interner Sollwert 2 Zweig 2 Vv 0.001 -9.999 +9.999
S1.08 Interner Sollwert 8 \Y, 0.001 -9.999 +9.999
Hilfsparameter: Hilfssollwerte
A1.01 Hilfssollwert 1 \% 0.001 -9.999 +9.999
A1.02 Hilfssollwert 2 \Y, 0.001 -9.999 +9.999
A2.01 | 3| Interner Sollwert 1 Zweig 2 Vv 0.001 -9.999 +9.999
A2.02 |3 | Interner Sollwert 2 Zweig 2 Vv 0.001 -9.999 +9.999
Rampenparameter fiir Sollwerte
r1.01 Rampe von 0 > - S 0.01 0.000 39.50
r1.02 Rampe von— > 0 S 0.01 0.000 39.50
r1.03 Rampe von 0 > + S 0.01 0.000 39.50
r1.04 Rampe von + > 0 S 0.01 0.000 39.50
r2.01 Rampe von 0 2 - (Zweig 2) S 0.01 0.000 39.50
r2.02 Rampe von — > 0 (Zweig 2) S 0.01 0.000 39.50
r2.03 Rampe von 0 >+ (Zweig 2) S 0.01 0.000 39.50
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Reglerparameter:
# v| Funktion Einh. | Step | Min Max. |Code
C1.00 | 2| Reglerauswahl -—- 1 0 4 0 = off
1=P-PT1-I-DT1
2 =Remote
3 =dff
4 =Remote + dff
C1.01 | 2| Sicherheitsfunktion - - 0 1 off = aus; on = ein
C1.02 Linearisierung - 1 0 5 off = linear; 1 ... 5 = Kennlinie
C1.03 Verstérkung A VIV 10.01 0.00 2.00 -
C1.04 Verstérkung B VIV 10.01 0.00 2.00 -
C1.05 Sollwert-Vorzeichen und -Faktor - 0.01 -4.00 4.00 ---
C1.06 Sollwert-Offset Vv 0.001 |-9.999 |+9.999 | ---
C1.07 Uberdeckungskompensation negativ Vv 0.001 | 0.000 |+9.999 | 9,999 V = max. Strom abhangig von
C1.08 Uberdeckungskompensation positiv \Y 0.001 | 0.000 |+9.999 | der Stromauswahl E03
C1.09 | 2| Sensortyp *1 -—- 1 1 12 1=0..20mA
2=4..20mA
*1, Achtung: 3=12mA£8 mA
Kein negativer Reglerausgang maoglich, 4=0..10V
wenn 10, 11 oder 12 ausgewahilt ist! 5=0..x10V
6=6V+25V
7=75V+25V
8=6V+4V
9=75V+25V
10=0..20 mA
11=4 ... 20 mA
12=0..10V
C1.10 | 2| Istwert-Verstarkung VIV 10.01 0.00 4.00 -
C1.11 | 2| Istwert-Offset \Y 0.001 |-9.999 |+9.999 | ---
C1.12 | 2| Istwert-Vorzeichen -—- -—- -1 +1 - 1 = negative
off = off
+ 1 = positive
C1.13 | 2| P-Anteil KP1 VIV 10.01 0.00 4.00
C1.14 | 2| T-Portion for PT1 (to <C1.16>) S 0.001 |0.000 |[10.00 |---
C1.15 | 2| Threshold (<C1.13>, <C1.16>) \Y 0.001 |0.000 |+9.999 | ---
C1.16 | 2| P-Anteil KP2 V/V 10.001 |0.000 |4.00
C1.17 | 2| I-Anteil V/s |0.001 |0.000 |4.00
C1.18 | 2| D-Anteil Vs 0.001 |0.000 |4.00
C1.19 | 2| T-Anteil fir DT1 S 0.001 |0.000 |[10.00 |---
C1.20 | 2| Verstarkung ( <C1.13>and <C1.16>) |V/V |1 1 32 -
C1.21 | 2| Komparator oberer Schwellwert V 0.001 |-9.999 |+9.999 | ---
C1.22 | 2| Komparator unterer Schwellwert V 0.001 |-9.999 |+9.999 | ---
C1.23 | 2| Komparator-Verzogerung ins Fenster | S 0.001 |0.000 |+99.99 | ---
C1.24 | 2| Komparator-Verzogerung aus dem S 0.001 |0.000 |+99.99 | ---
Fenster
C1.25 | 2| Komparator-Auswahl -—- 1 0 3 off = aus
1 = Sollwert
2 = |stwert
3 = Schleppfehler
C1.26 | 2| Drahtbrucherkennung Istwertsignal - - off 1 off = aus; 1 = aktiv
C1.27 Sollwertsignal-Hysterese Vv 0.001 |-9.999 |+9.999 | ---
C1.33 | 2| I-Anteil Ausgangswertbegrenzung Vv 0.001 | 0.000 |+9.999 | ---
C1.36 | 2| Sensorsignal-Korrekturfaktor fir Werte | V/V | 0.01 -1.00 +1.00
< 0 (bezogen auf C1.10)
L1 Tabelle fiir Linearisierung - - - - Einstellung von 8 einzelnen Punkten
Gilt &quivalent ebenso fur C2.xx-Parameter!
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Erweiterte Parameter: Grundeinstellungen
# Funktion Einh. | Step Min Max. | Code
EOO0 Betriebsmodus - - 1 1 1 = Gesteuert, ein Ventil
2 = Gesteuert, zweiVentile
3 = Geschl. Regelkreis ein Ventil
4 = Geschl. Regelkreis Prozessregelung
5 = reserviert
6 = Geschl. Regelkreis Ventil/Prozess
7 = reserviert
8 = Geschl. Regelkreis Prozess/Prozess
9 = reserviert
10 = Geschl. Regelkreis ohne Ventil,
eine Ruckfihrung
11 = Geschl. Regelkreis ohne Ventil,
zwei Rickfiihrung
EO1 5| Analogausgang - 1 Off 11 Off = off
Modus1: 1..11 =d1.01..d1.11
Modus3,4: 1..13 =d1.01..d1.13
E02 Push-Pull-Funktion -—- -—- Off 5 off = Push-Pull Funktion off
1 = Push-Pull-Funktion aktiv
4 = Push-Pull aus mit Erkennung
5 = Push-Pull aktiv mit Erkennung
EO3 Magnet Nennstrom-Auswahl - - 0.800 |3.500 [1=08A
2=11A
3=13A
4=16A
5=2. 4
6=27
7=35 A
E04 P-Anteil der Stromregel. (Bestromung) | --- 1 0000 9999 |---
E05 I-Anteil der Stromregel. (Bestromung) | --- 1 0000 9999 |---
E06 P-Anteil der Stromregel. (Entstromung) | --- 1 0000 9999 |---
EQ7 I-Anteil der Stromregel. (Entstromung) | --- 1 0000 9999 --
EO8 Rampenauswahl - 1 0 2 0 = digitale Sollwerte (Zeitkonstant)
1 = alle Sollwerte (Steigungskonstant)
2 = Wahlbare Rampenfunktion
E09 Zeitverzdgerung Freigabesignal S 0.001 | 0.000 |+9.999 | ---
E10 Magnetstrom Anpassung - 0.001 | 0.050 |01.10 | Variable Anpassung des max. Stroms
E11 Vorstrom Magnet A V 0.001 |0.000 |+9.999 | 3,000V = 30 % des max. Nennstroms
E12 Vorstrom Magnet B V 0.001 |0.000 |+9.999 | 3,000V = 30 % des max. Nennstroms
E13 Dither-Amplitude V 0.001 |0.000 |+3.000 | 3,000V =30 % des max. Nennstroms
E14 Dither-Frequenz Hz 1 1 300 -—-
E15 Auswahl Eingang Sollwert S1.05 - 1 off, 1 |11 off = deaktiviert
1= -10V..+10V
2= 0..10V
3= 5Vi5V
4= 5V 45V w/o Signal Observat.
5= 5V 4.5V with Signal Observat.
6= 0... 20 mA ohne Drahtbr. Erkenn.
7= 10+ 10 mA ohne Drahtbr. Erkenn.
8= 4 ... 20 mA ohne Drahtbr. Erkenn
9= 4 ..20 mA mit Drahtbr. Erkenn.
10 = 12 + 8 mA ohne Drahtbr. Erkenn.
11 = 12 + 8 mA mit Drahtbr. Erkenn.
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Erweiterte Parameter: Grundeinstellungen
# Funktion Einh. | Step Min Max. | Code
E16 Auswahl Sollwert Eingang S1.06 - 1 Off 11 off = deaktiviert
1= -10V..+10V
2= 0..10V
3= 5VzbsV
4= 5V 45V ohne Signal Observat.
5= 5V 4.5V mit Signal Observat.
6= 0... 20 mA ohne Drahtbr. Erkenn.
7= 10 % 10 mA ohne Drahtbr. Erkenn.
8= 4 ... 20 mA ohne Drahtbr. Erkenn
9= 4 ..20 mA mit Drahtbr. Erkenn.
10 = 12 + 8 mA ohne Drahtbr. Erkenn.
11 = 12 + 8 mA mit Drahtbr. Erkenn.
E17 Sollwert Aktivierungsauswabhl -—- 1 off 3 off = 4 digital, 3 analog aktiv
1 =5dig. SW, 3 analoge aktiv
2 = nur 4 digitale aktiv
3 = nur 5 digitale aktiv
E18 Auswahl Ausgang Error / Komparator | --- 1 off 1 off = Break off 1 = Break ein
Modus 1,2
Modus 3,4,10,11 - 1 off 5 off = Break off, Komp. positive logic1 =
Break ein, Komp. positive Logik
2 = Break folgt Komp., positive Logik
3 = Break nicht u. Komp. positive Logik
4 = Break und Komp. negative Logik
5 = Break nicht u. Komp. negative Logik
Modus 6,8 -—- 1 off 13 off = Break off, Komp. positive logic
1 = Break ein (Vers.) Komp. pos. Log.
2 = Break folgt Komp., Komp. pos. Log.
3 = Break log. nicht Komp., pos. Log.
4 = Break log. nicht Komp., neg. Log.
5 = Break a. Komp. gleich, neg. Log.
6 = Break folgt Komp1, pos. Log.
7 = Break log. nicht Komp1, pos. Log.
8 = Break log. nicht Komp1, neg. Log.
9 = Break a. Komp1 gleich, neg. Log.
10 = Break folgt Komp2; pos. Log.
11 = Break log. nicht Komp2, pos. Log.
12 = Break log. nicht Komp2; neg. Log.
13 = Break a. Komp2 gleich, neg. Log.
E19 5| Faktor analoger Spannungsausgang - 0.01 -2.00 |+2.00 |---
E22 BUS-Slave-Adresse --- 1 Off 12 Weitere Informationen finden Sie in der
E23 BUS-Timeout s 0.001 | 0.000f |9.999 |separaten Dokumentation fur Produkte
E26 BUS-Timeout-Fehlerbehandlung - 1 off 1 mit Busschnittstellen.
E31 5| Auswahl Art des analogen Ausgangs -—- 1 1 2 1=Spannung:0V 10V
2 = Strom: 12 mA £ 8 mA
E32 Auswahl Sollwert Eingang S1.07 - 1 off, 1 | 11 off = deaktiviert
1= -10V..+10V
2= 0..10V
3= 5Vi5V
4= 5V 4.5V ohne Signal Observat.
5= 5V 4.5V mit Signal Observat.
6= 0... 20 mA ohne Drahtbr. Erkenn.
7= 10+ 10 mA ohne Drahtbr. Erkenn.
8= 4 .. 20 mA ohne Drahtbr. Erkenn
9= 4 ..20 mA mit Drahtbr. Erkenn.
10 = 12 + 8 mA ohne Drahtbr. Erkenn.
11 = 12 + 8 mA mit Drahtbr. Erkenn.
E33 | 5| Offset analoger Spannungsausgang \ 0.001 |-9.999 | +9.999 | ---
E34 | 5| Offset analoger Stromausgang mA | 0.001 |-9.999 |+9.999 | ---
E35 | 5| Faktor analoger Stromausgang - 0.01 -2.00 |+2.00 |--
Tabelle 34: Parameterliste
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13 Konformitatserklarung

EG-Konformitatserklarung gemaf

EMV-Richtlinie 2014/30/EU

HCS Hydraulic Control Systems GmbH

Neuffener Str. 29
D-72636 Frickenhausen

Erklart hiermit, dass das nachfolgend beschriebene Produkt in seiner Ausfihrung sowie in der von
uns in den Verkehr gebrachten Version den einschlagigen Anforderungen der Richtlinie entspricht.
Diese Erklarung verliert ihre Glltigkeit bei einer Anderung des Produkts ohne unsere schriftliche

Zustimmung.

Produkt:

Bestimmungsgemaler Einsatz

Gerat:

Nennspannung:

Nennleistung:

Schutzklasse:

Schutzart e:

Einschlagige EU-Richtlinie:

Anwendbare EU-Normen:
Ausstrahlung:

Storfestigkeit:

Datum / Unterschrift des
Herstellers

01.01.2026
Angaben zum Unterzeichner:

Digitale Verstarker- und Reglerkarte
Automatisierungssysteme (industrielle Anwendungen)
DAC-4x(A)-x

24 V DC; SELV, PELV

max. 100 VA

M

IPOO (IP20 auf Nachfrage)

EMV-Richtlinie 2014/30/EU

EN 61000-6-4:2007 + A1:2011;

EN 61000-6-3:2007 + A1:2011

EN 61000-6-2: 2019

[ aor”—

Dipl.-Ing. (FH) Peter Deuschle (Geschaftsfiihrer)

Abbildung 30 : Konformitatserklarung

-End -
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