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1 Abkirzungen

Abkirzung Beschreibung

DMA Digital Modular Amplifier (Digitales Verstarker Modul)

EMC Electro Magnetic Compatibility; elektromagnetische Vertraglichkeit; )
Eigenschaften des Gerates, um mit den Vorgaben der EMV-Richtlinie in Ubereinstimmung zu sein

uSB Universal Serial Bus; Schnittstelle zur Kommunikation zwischen einem PC und DMA-22(A)

PC Personal Computer

uC Micro Controller; CPU verwendet im Gerat, um alle Funktionen auszufiihren

mamsl meters above median sea level; Meter Gber dem mittleren Meeresspiegel

IP65 Schutzart; Schutz aktiver Teile gegen Beriihrung, Eindringen von Fremdkorpern und Wasser

LED Light Emitting Diode; Licht emittierende Diode

PWM Pulse Width Modulation; Pulsweitenmodulation; Methode, um den Ausgangsstrom mit geringen
Leistungsverlusten zu kontrollieren

Ub Versorgungsspannung

Fb1 Feedback 1, analoger Eingang der DMA

FS Full Scale; Voller Bereich

Tabelle 1: Abklrzungen

2 Begriffe und Definitionen

Begriff

Beschreibung

Verstarkermodul

Verstarker fur Proportionalventile mit modularem Aufbau

Torque Motor

In einem “Torque Motor”, wird Strom in ein Drehmoment verwandelt, welches die Verschiebung
eines Duse/Prallplattensystems bewirkt. Wird verwendet in Servo Ventilen.

HCSTool Die Software wird von HCS zur Verfligung gestellt. Mit ihr kdnnen Parameter von DMA-22(A)-
Geraten eingestellt und dokumentiert werden. Darlber hinaus stehen Monitoring- und
Oszilloskopfunktionen zur Verfligung.

CANopen Busschnittstelle fir die digitale Kommunikation gemaR CiA-Definition.
CAN in Automation (CiA) ist die internationale Anwender- und Herstellervereinigung zur
Foérderung der Verbreitung und Standardisierung der CAN-Technologie

PROFIBUS Prozessfeldbus-Schnittstelle flr die digitale Kommunikation nach der vom BMBF
(Bundesministerium fir Bildung und Forschung) definierten Spezifikation; eingesetzt unter
anderem von Siemens.

PROFINET PROFINET-Schnittstelle fur die digitale Kommunikation. Der Standard wird von PROFIBUS &

PROFINET International gepflegt und unterstutzt.

EtherNet/IP

EtherNet/IP (Industrial Protocol) ist ein industrielles Netzwerkprotokoll zur Implementierung des
Common Industrial Protocol (CIP) auf Standard-Ethernet. Der Standard wird von ODVA verwaltet.

USB-C-
Steckverbinder

Steckerausfliihrung verwendet an der USB-Schnittstelle.

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 Anschlusspléne und
Software-Blockdiagramme ausschlieflich 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 2

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 Rickfihrung

For compatibility with previous DMa Zur Erhaltung der Kompatibilitat mit vorhergehender DMA
HCSTool only Nur im HCSTool verfligbar

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 ProzessgroRRe
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
Table Tabelle
Values Werte
Valve Ventil

Voltage / current signals

Spannungs- / Stromsignale

Tabelle 3: Englische Begriffe in Anschlussplanen und Diagrammen
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4 Generelle Informationen

4.1 Zusammenfassung
Dieses Dokument beschreibt die Funktionen der digitalen Verstarkermodule der Serie DMA-22(A) der HCS GmbH.

Die vorliegende Dokumentation wurde mit groter Sorgfalt erstellt. Trotz sorgfaltiger Priifung kénnen Fehler und
Unvollstandigkeiten nicht ausgeschlossen werden. Technische Anderungen vorbehalten.

4 DANGER

Lesen Sie dieses Handbuch sorgfiltig durch, bevor Sie mit den digitalen
Verstarkermodulen arbeiten.
Die allgemeinen Hinweise sowie insbesondere die Sicherheitshinweise dieser Anleitung
sind stets zu beachten.

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

Dariiber 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 erfiilit.
Das Gerit selbst erfiillt keinen Performance Level gemaR EN ISO 13849 sowie keinen
SIL-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 durchzufiihren und es sind geeignete SchutzmaBnahmen festzulegen und
umzusetzen.

Bei Nichtbeachtung dieser Anforderungen iibernimmt 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, anzuschlief3en, in Betrieb zu nehmen, zu parametrieren, Fehler zu analysieren sowie
Stoérungen zu beheben. Dariiber 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 fur den Betrieb des Produkts sicherzustellen.

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

Diese Anleitung gilt fir digitale Modulverstarker des Typs DMA-22(A)-x mit Softwareversion zur
Proportionalventilsteuerung ohne Busschnittstelle. Gerate der Serie DMA-22(A) mit integrierter Busschnittstelle werden in
der jeweiligen produktspezifischen Dokumentation beschrieben.

DMA-22(A) Anleitung .
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4.2.1 Urheberrecht

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

HCN Hydraulic Confrol Systems GmbH (nachfolgend HCS GmbH) in irgendeiner Form oder durch irgendein Verfahren
vervielfaltigt, verarbeitet, verbreitet oder Gibertragen werden. Dies gilt insbesondere fiir elektronische und mechanische
Verfahren einschliel3lich Fotokopie, Aufzeichnung oder Speicherung in Informations- und Datenverarbeitungssystemen.

4.2.2 Dokumente — Aufbewahrungsort

Dieses Handbuch sowie sémtliche zugehdérigen Unterlagen fur Hard- und Software sind jederzeit an einem leicht
zuganglichen Ort in unmittelbarer Nahe des digitalen Verstarkermoduls DMA-22(A) beziehungsweise der Anlage, in der
das Gerat installiert ist, aufzubewahren.

4.2.3 Warnzeichen, Symbole und Hinweise

Kennzeichnet Sicherheitshinweise zur Warnung vor unmittelbaren Gefahren fiir
Leben und Gesundheit.
Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitshinweise fiihrt mit hoher Wahrscheinlichkeit zu
schweren oder tédlichen Verletzungen

/\ WARNING

Kennzeichnet Sicherheitshinweise zur Warnung vor moéglichen Gefahren fiir Leben und
Gesundheit.
Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitshinweise kann zu schweren oder todlichen
Verletzungen fiihren!

/\ CAUTION

Kennzeichnet Sicherheitshinweise zur Warnung vor moglichen leichten Verletzungen.
Die Nichtbeachtung dieser Sicherheitshinweise kann zu leichten Verletzungen fiihren.

Die Nichtbeachtung dieses Sicherheitshinweises kann zu Sachschéaden fiihren!

@ Kennzeichnet wichtige Informationen

Andere Kennzeichen (falls zutreffend):

Kennzeichen Beschreibung

o/ - Listen

O Referenz zu anderen Kapiteln, Seiten, Tabellen oder Bildern dieser Anleitung

Blauer Text Hyperlink innerhalb des Dokuments

1,2, ... Schritte einer Prozedur, welche in entsprechender Reihenfolge ausgefiihrt werden sollen
'STATE' Zustande einer Zustandsmaschine

«ES» LEDs des Verstarkers (z.B. <kES»)

<> Parameter Bezeichnung; nur fiir einstellbare Parameter

" Verwendet fir Referenzen

Tabelle 4: Kennzeichen

DMA-22(A) Anleitung
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4.2.4 Sicherheit und Haftuni

Die Informationen in diesem Dokument konnen jederzeit ohne vorherige Ankiindigung
geandert werden. Fiir Fehler oder Auslassungen in diesem Handbuch libernimmt die
HCS GmbH keine Haftung.

Dieses Handbuch wurde mit groBtmoglicher Sorgfalt erstellt und entspricht dem
aktuellen Kenntnisstand von HCS. Dennoch ubernimmt HCS keine Haftung fiir
anwenderspezifische Anwendungen oder deren Auswirkungen. Dies gilt insbesondere
bei Nichtbeachtung der Dokumentation, Fehlanwendungen, Fehlinterpretationen oder
Missverstiandnissen.

Die jeweils geltenden gesetzlichen Vorschriften sowie Sicherheitsnormen sind jederzeit
einzuhalten. Vor der Inbetriebnahme oder Verwendung der Gerate ist eine Risikoanalyse
durchzufiihren und es sind geeignete SchutzmaBnahmen 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 iibernimmt die HCS GmbH keine Haftung.

/\ WARNING

Bei Anwendungen mit erhéhten Sicherheitsanforderungen oder bei Einhaltung von
Unfallverhiitungsvorschriften kann es erforderlich sein, die Magnetventile iiber Relais in
die Not-Halt-Schaltung einzubinden und galvanisch vom Verstarkermodul zu trennen.

Das Abschalten des Freigabesignals (0 V an Anschluss X3/1) 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

Proportionale Steuerventile konnen abhangig von Einsatzbedingungen,
Umgebungseinfliissen und Anwendung im Fehlerfall Fehlfunktionen verursachen und
dadurch Personen-, Sach- oder Anlagenschéaden zur Folge haben.

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 miissen gemaR EN ISO 13849 erfolgen.

DMA-22(A) Anleitung .
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HINWEIS

Eine Haftung fiir die Inhalte dieses Dokuments wird ausgeschlossen, soweit dies
gesetzlich zulassig ist.

Anspriiche gegen die HCS 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
Félle zwingender gesetzlicher Haftung, insbesondere nach dem Produkthaftungsgesetz,
bei Vorsatz, grober Fahrlassigkeit, Verletzung von Leben, Koérper oder Gesundheit, der
Ubernahme einer Garantie oder dem arglistigen Verschweigen 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.

Die HCS GmbH behalt sich das Recht vor, dieses Dokument jederzeit ohne vorherige
Ankiundigung zu dndern.

4.2.5 Generelle Information

/\ WARNING

Elektrostatische Entladungen (ESD) kdnnen Komponenten des Moduls beschadigen. Zur
Vermeidung von Schaden sind folgende Hinweise zu beachten:

* Vor Arbeiten am Gerat ist elektrostatische Aufladung durch geeignete MaRnahmen
abzuleiten.

* Arbeiten Sie ausschlieBlich in einer ESD-geschitzten Umgebung. Materialien und
Gerate, die elektrostatische Aufladungen erzeugen oder speichern kénnen, sind zu
vermeiden.

* Beruhren Sie keine freiliegenden Kontakte oder elektronischen Komponenten. Das
Gerat ist mit entsprechender Sorgfalt zu handhaben.

* Lagerung und Transport diirfen ausschlieBlich in der Originalverpackung oder in
geeigneter ESD-Schutzverpackung erfolgen.

/\ WARNING

Bei der Inbetriebnahme ist besonders auf die fachgerechte Planung und Ausfiihrung der
Verdrahtung zu achten. Vor dem Anlegen der Versorgungsspannung ist die Verdrahtung
vollstandig zu uberprifen.

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

Es wird empfohlen, das Fehlersignal an Anschluss X3/2 (10) zu iiberwachen.

DMA-22(A) Anleitung .
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4.3 Allgemeine Geschaftsbedingungen
Bitte beachten Sie die Allgemeinen Geschéaftsbedingungen der HCS GmbH. Diese sind auf Anfrage erhaltlich.

4.4 Auslieferungszustand (Grundeinstellung)

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

4.5 BestimmungsgemaBer Gebrauch

Die digitalen Verstarkermodule ,DMA-22(A)-“ werden fiir folgende Anwendungen eingesetzt:

e Ansteuerung von Servoventilen, insbesondere Wegeventilen, mit oder ohne Riickfiihrung abhangig vom gewahlten
Betriebsmodus

e Umwandlung von Sollwertsignalen in Stromsignale zur Ansteuerung von Servoventilen mit Torque-Motor und
Positionsrickfihrung

e  AusschlieBlich fiir industrielle Anwendungen geeignet

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

Bei bestimmungsgemaRer Verwendung sind die sichere Funktion der Verstarkermodule DMA-22(A) sowie der Schutz des
Anwenders gewahrleistet.

4.6 Nicht bestimmungsgemaBer Gebrauch

Die digitalen Verstarkermodule DMA-22(A) diirfen insbesondere in folgenden Fallen nicht verwendet werden:

bei sichtbaren Beschadigungen

bei beschadigten elektrischen Anschliissen

wenn sie nicht korrekt funktionieren

nach unsachgemaRer Handhabung oder Lagerung
in ungeeigneten Anwendungen oder Umgebungen.

In diesen Fallen ist das digitale Verstarkermodul auf3er Betrieb zu setzen und gegen unbeabsichtigtes Wiedereinschalten
zu sichern.

Bei Anwendungen mit erhdhten Sicherheitsanforderungen oder zur Einhaltung von Unfallverhitungsvorschriften kann es
erforderlich sein, Magnetventile (iber Relais in die Not-Halt-Schaltung einzubinden und galvanisch vom Verstarkermodul
zu trennen. Zuséatzlich sind geeignete hydraulische und/oder mechanische SicherheitsmaRnahmen zum sicheren
Stillsetzen des Antriebs vorzusehen, beispielsweise Schaltventile mit Positionsiiberwachung.

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

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

Fehlfunktionen kdnnen insbesondere in folgenden Fallen auftreten:

¢ Anderung von Parametern oder Einstellungen, die werkseitig beziehungsweise durch den Lieferanten vorgegeben
wurden

e Nichtbeachtung der zulassigen Betriebsbedingungen, beispielsweise Versorgungsspannung, Signalpegel an Ein- und
Ausgangen, Umgebungsbedingungen, Verdrahtung oder angeschlossene Lasten

e Fehler in vorgeschalteten oder nachgeschalteten Steuerungs-, Sollwert- oder Istwertkomponenten
Fehler oder Fehlfunktionen in hydraulischen Komponenten
Unterbrechung oder Entfernen von Magnetventilanschliissen

4.7 Auswahl und Qualifikation des Personals

Arbeiten am Verstarkermodul dirfen ausschlieRlich durch qualifiziertes Fachpersonal durchgefiihrt werden. Qualifiziertes
Fachpersonal im Sinne dieser Dokumentation sind Personen, die aufgrund ihrer fachlichen Ausbildung, Kenntnisse und
Erfahrung sowie ihrer Kenntnis der einschlagigen Normen und Sicherheitsbestimmungen in der Lage sind, die
Ubertragenen Arbeiten fachgerecht auszuflihren und mogliche Gefahren zu erkennen.

Das Fachpersonal muss insbesondere berechtigt sein, Systeme und Stromkreise geman den geltenden
sicherheitstechnischen Vorschriften in Betrieb zu nehmen. Dariiber hinaus sind Kenntnisse der in der
Automatisierungstechnik tblichen Sicherheitskonzepte erforderlich.

4.7.1 Anfragen und Bestellungen

Um das Geréat zu bestellen, wird der komplette Model Code bendétigt.

DMA-22(A) Anleitung .
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Siehe o Kapitel "5.3 Model Code (Bestellschlussel)", Seite 18

Bitte beachten Sie die Allgemeinen Geschaftsbedingungen der HCS GmbH. Diese sind auf Anfrage erhaltlich.
Bestellungen und Anfragen richten Sie bitte an die auf der Internetseite aufgeflihrten Gesellschaften und Ansprechpartner:

Vertriebspartner HCS GmbH

Die genannten Unternehmen sind autorisierte Vertriebspartner der HCS GmbH. Wir behalten uns das Recht vor, direkte
Anfragen oder Bestellungen an unsere Vertriebspartner weiterzuleiten. Unabhangig davon steht HCS fiir den
Fax: (+49) 7025 - 911 008

erforderlichen technischen Support zur Verfligung.
Email: info@h-c-s-gmbh.de " k

Deutschland sowie Lander ohne autorisierte Vertriebspartner:
www.h-c-s-gmbh.de HYDRAULIC CONTROL SYSTEMS

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

4.7.2 Service und Reparaturen

/\ WARNING

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

Nach einer Reparatur sind definierte Einstell- und Prifverfahren durchzufiihren. Diese Arbeiten diirfen ausschlief3lich
durch qualifiziertes und autorisiertes Fachpersonal erfolgen. Reparaturbediirftige Produkte kénnen an die nachfolgend

aufgefiihrten Adressen eingesendet werden:
Siehe o Kapitel "4.7.1 Anfragen und Bestellungen", Seite 11

Bitte legen Sie eine detaillierte Fehlerbeschreibung, eine Beschreibung der Stérung beziehungsweise des Ausfalls sowie
die Seriennummer und das Kaufdatum bei. Dies unterstitzt eine schnelle und zuverlassige Bearbeitung des
Reparaturauftrags.

Im Falle einer Stérung oder eines Fehlers kann Ihnen Ihr Vertriebspartner vor Annahme des Reparaturauftrags telefonisch
oder schriftlich entsprechende Hinweise und Anweisungen geben. Flir Service- und Reparaturleistungen stehen erfahrene
und qualifizierte Fachkrafte zur Verfligung. Bei Unterstiitzungsbedarf wenden Sie sich bitte an eine der nachfolgend
aufgefiihrten Adressen.

Siehe o Kapitel "4.7.1 Anfragen und Bestellungen", Seite 11

4.7.3 Reinigung, Lagerung und Transport

Das Produkt darf ausschlief3lich in der Originalverpackung transportiert und gelagert werden, um einen ausreichenden
Schutz vor mechanischen Beschadigungen sowie elektrostatischen Entladungen sicherzustellen.

e Das Verstarkermodul ist vor Feuchtigkeit und Staub zu schiitzen.

o Die zulassigen Temperaturbereiche fir Lagerung und Transport sind einzuhalten.

e Sofern eine Reinigung des Verstarkermoduls erforderlich ist, wird empfohlen, das Gerat an den Hersteller oder einen

autorisierten Vertriebspartner zuriickzusenden.
Siehe o Kapitel "4.7.1 Anfragen und Bestellungen", Seite 11

/\ CAUTION

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

DMA-22(A) Anleitung .
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4.8 Einfiihrung

Die Leistungsmerkmale werden durch den Einsatz moderner Mikroprozessortechnologie mit 32-Bit-Floating-Point-CPU in
Kombination mit leistungsfahigen elektronischen Komponenten realisiert. Neben den Steuerungsfunktionen tibernimmt der
Mikroprozessor auch Regelungsaufgaben innerhalb geschlossener Regelkreise. Die Systemeigenschaften werden im
Wesentlichen durch die Software bestimmt und bieten hohe Flexibilitat fur zukinftige Erweiterungen und Anpassungen.
Die folgenden Merkmale kennzeichnen die Baureihe DMA-22(A):

e Vollsténdig digitalisiertes Verstarkermodul mit den Vorteilen
o Keine Potentiometer auf der Leiterplatte erforderlich
o Keine Jumper-Einstellungen erforderlich
o Digitale Parametrierung und Anzeige samtlicher Parameter tiber PC und HCSTool
o Hohe Bediensicherheit bei der Parametrierung
e Flexibles und zuverlassiges System:
o Einsatz eines modernen 32-Bit-Floating-Point-Mikrocontrollers
e Hohe Leistungsféahigkeit mit zusatzlichen Leistungsreserven
o Hohe Zuverlassigkeit und Betriebssicherheit durch integrierte Watchdog- und Reset-Funktionen
e Variable Einstellimdglichkeiten fir Magnetsysteme zur Gewahrleistung hoher Flexibilitat
e Funktionaler Einsatz der Schnittstelle:
o Anderung ausgewahlter Parameter wahrend des Betriebs ohne Beeintrachtigung oder Unterbrechung des
Arbeitszyklus
e Analyse des Systemverhaltens durch Auswahl von Anzeigewerten am PC sowie Nutzung der integrierten
4-Kanal-Oszilloskopfunktion im HCSTool
o Verflugbare Busschnittstellen: PROFIBUS/PROFIDRIVE, PROFINET, EtherNet/IP und CANopen

4.9 Generelle Anwendungen
Das Verstarkermodul DMA-22(A) ist vorgesehen fur:

e Proportional- und Servoventile mit oder ohne elektrische Rickflihrung
Proportionale Wegeventile, direktgesteuert oder vorgesteuert
Proportionale Stromregelventile
Proportionale Druckminderventile
Proportionale Druckregelventile
Einschraubventile
Servoventile mit Torque-Motoren
e Regelung hydraulischer Motoren, Systeme und Anlagen, beispielsweise:
Position
Geschwindigkeit
Druck
Drehzahl
Drehmoment
Leistung
o  Volumenstrom- und Druckregelung von Pumpen einschlieRlich optionaler Leistungsbegrenzung und
Schieberpositionsregelung
e Regelung verschiedener Prozessgrofien:
e Druck- oder Volumenstromregelung
e Pumpenregelung
e Druckregelung
¢ Regelung von Vorsteuer- oder Hauptstufen

DMA-22(A) Anleitung .
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5 Produkt-Uberblick und Beschreibung

5.1 Technische Merkmale
Die Systemmerkmale der DMA-22(A) Module umfassen:

e Je ein Analog-Eingang fir Sollwert (Steuersignal; S1.06) und Ruckfiihrung (Sensorsignal; Fb1), parametrierbar

hinsichtlich Signalart und Signalbereich. Unterstiitzte Eingangssignalbereiche fiir differentielle Eingdnge

» 0x10V

» 0..20 mA oder 10 mA £ 10 mA oder 4 ... 20 mA oder 12 mA + 8 mA
Auswahl der Kabelbrucherkennung fir den Stromeingang sowie Auswahl des Sollwerttyps Giber den Parameter
<E15>.
Auswahl der Kabelbrucherkennung fiir den Stromeingang sowie Auswahl des Sensortyps liber die Parameter
<C1.09> und <C1.26>.
Auflésung des Analogeingangs: 16 Bit.

e  Zwei oder vier digital einstellbare Sollwerte fir 0 ... £10 V, abhangig vom Betriebsmodus (<S1.01>, <S1.02>).
e Im Betriebsmodus 1 stehen zusétzlich zwei weitere Sollwerte zur Verfugung (<S1.03>, <S1.04>).
o Freigabesignal fur die Ausgangsstufen
e  Statusausgang ,Fehler*
e Funktionsanzeige uber mehrfarbige LED auf der Frontseite
e  USB-Schnittstelle mit USB-C-Anschluss
o  Optional verfligbare Busschnittstellen: PROFIBUS, PROFINET, EtherNet/IP und CANopen.
DMA-22(A) Anleitung Seite 14
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5.2 Technische Daten

5.2.1 Generelle technische Daten fiir Versionen im Betriebsmodus 1 und 2

Merkmal Bereich, Charakteristik

Model Modularer Digitalverstarker in fir Hutschienenmontage (aufschnappbar)

Versorgungsspannung 10V DC - 32 V DC; rRestwelligkeit < 10 % (max. 50 VA Leistungsaufnahme)

Einschaltdauer 100 %

Vorsicherung 3.15 A; flink

Umgebungsbetriebstemperatur | -40°C ...+ 70°C

Lagertemperaturbereich -45°C ... +85°C

Luftfeuchte (relativ) max. 95 % nicht kondensierent

Max. Einsatzhéhe 2,000 m (mamsl)
| Schutzart | IP20 (EN60528)

EMV lin Ubereinstimmung mit den geltenden Industrienormen (CE - Konform) *

Anschluss; Art des 16 polig (4 x 4); Schraubklemmen fir 0.2 - 2.5 mm?® (AWG 24 -12). Phoenix Combicon

Steckverbinders Steckverbinder, Typ: MSTBT 2,5/ 4-ST. Fir detaillierte technische Daten schauen Sie
| | bitte nach bei: Phoenix Contact Combicon Product Catalog

Kabel Spezifikation 1.5 mm? (AWG16), Versorungsspannung und Magnete; Schirm empfohlen; max. 50 m
. | 0.5 mm? (AWG20) analog und digitale Signale, Schirm erforderlich; max 50 m

Installation/Gehause Installation: Hutschiene (Tragschiene) nach EN50022; mit integriertem PE-Kontakt

Gehausekonfiguration: bellfted (IP20)

Materal: PA 66 - FR (blau); Falmmwiderstand nach UL94V0
Dimensionen ca.: (b xh x ) 22,5 x 100 x 114 mm

Gewicht ca.: 0.13 kg (inkl. Gegenstecker)

Orientierung Beliebig; Vorzugsweise Vertikal zur bessem Warmeabfuhr mittels Konvektion
Analoge Eingange 2 Eingange mit 16 Bit Auflésung; 0 ... £ 10 V oder 4 ... 20 mA (Wahlbar mit Parameter)
Digitale Eingange 3 Eingange (S$1.01, $1.02, ENABLE),
Magnetstrom (Endstufen) 2 PWM AUsgangsstufen, jede flr bis zu 3.5 A (mit I:Iber_erregung und Schnellentregung)
Servoventile Strombereich von 20 mA bis 550 mA (Verflgbar auf Anfrage)
Digitaler Ausgang 1 Ausgang, (ERROR / COMPARATOR; kombinierte Funktion)
Referenzausgang (OP“O"E'” 1 Spannungsausgang + 10 V; z.B. fiir Sollweripotentiometer
Analogausgang (Optional) 1 Spannungsausgang 0 ... £ 10 V, 12 bit Auflésung, fiir Monitorfunktion
oder zur Weitergabe an andere Elektroniken
| Status Signale | 1 Mehrfarben-LED ,STATUS" an der Front. Run/OK = griin; Enable = gelb; Fehler = rot
Schnittstelle USB-C and der Vorderseite
Schnittstelle 2 PROFIBUS-DP: RS485, Sub-D 9-polig weiblich 16 §
Nur bei Versionen mit PROFINET (infout): 2 x RJ45 (integrierter Switch) Jpoge’ eoose”  Ether'et/IP
Bus-Interface! ETHERNET/IP: RJ45
CAN-OPEN: Sub-D 9-polig mannlich m-ﬁj@ﬁ]
Dither Frequenz Bereich 1 ... 300 Hz - unabhéngig von der PWM-Frequenz {(andere Frequenzen auf Anfrage)

*1: Begrenzungen fur den Magnetstrom ggf. beachten
*2: Details auf Anfrage

Anmerkung:
alle Werte sind nominal, wenn nicht anders vermerkt!

Tabelle 5: Technische Daten Modus 1 und 2

Detaillierte Informationen zu elektrischen Merkmalen:

Siehe o Kapitel "11 Detaillierte elektrische Daten®, Seite 75

DMA-22(A) Anleitung .
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5.2.2 Generelle technische Daten fiir Versionen im Betriebsmodus 3, 4 und 10

Merkmal Bereich, Charakteristik
Model Modularer Digitalverstarker in fir Hutschienenmontage (aufschnappbar)
Versorgungsspannung 10V DC - 32 V DC; rRestwelligkeit < 10 % (max. 50 VA Leistungsaufnahme) "
Einschaltdauer 100 %
Vorsicherung 315 A; flink

-40°C ...+70°C

Umgebungsbetriebstemperatur

Lagertemperaturbereich

|-45°c . +85°C

Luftfeuchte (relativ)
Max. Einsatzhéhe

| 2,000 m (mamsl)

max. 95 % nicht kondensierent

| Schutzart
EMV

| IP20 (ENB0529)

lin Ubereinstimmung mit den geltenden Industrienormen (CE - Konform) *

Anschluss; Art des
Steckverbinders

Kabel Spezifikation

"Installation/GehAuse

| bitte nach bei: Phoenix Contact Combicon Product Catalog

| 0.5 mm* (AWG20) analog und digitale Signale, Schirm erforderlich; max 50 m

16 polig (4 x 4); Schraubklemmen flir 0.2 - 2.5 mm? (AWG 24 -12). Phoenix Combicon
Steckverbinder, Typ: MSTBT 2,5/ 4-ST. Fir detaillierte technische Daten schauen Sie

1.5 mm? (AWG16), Versorungsspannung und Magnete; Schirm empfohlen; max. 50 m

Installation: Hutschiene (Tragschiene) nach EN50022; mit integriertem PE-Kontakt
Gehausekonfiguration: bellfted (IP20)

Materal: PAGG - FR (blau); Falmmwiderstand nach UL94V0

Dimensionen ca.: (b xh x t) 22,5 x 100 x 114 mm

Gewicht ca.: 0.13 kg (inkl. Gegenstecker)

Orientierung Beliebig; Vorzugsweise Vertikal zur bessem Warmeabfuhr mittels Konvektion
Analoge Eingange 2 Eingange mit 16 Bit Auflosung; 0 ... £ 10 V oder 4 ... 20 mA (Wahlbar mit Parameter)
Digitale Eingange 3 Eingange (51.01, $1.02, ENABLE);

Magnetstrom (Endstufen)

2 PWM Alsgangsstufen, jede fiir bis zu 3,5 A (mit Ubererregung und Schnellentregung)
Servoventile Strombereich von 20 mA bis 550 mA (Verfigbar auf Anfrage)

Digitaler Ausgang

1 Ausgang, (ERROR / COMPARATOR,; kombinierte Funktion)

Referenzausgang (Optional)

1 Spannungsausgang + 10 V; z. B. fiir Sollweripotentiometer

Analogausgang (Optional)

1 Spannungsausgang 0 ... + 10 V, 12 bit Auflésung, fir Monitorfunktion
oder zur Weitergabe an andere Elektroniken

| Status Signale | 1 Mehrfarben-LED ,STATUS" an der Front. Run/OK = griin; Enable = gelb; Fehler = rot
Schnittstelle USB-C and der Vorderseite
Schnittstelle 2 PROFIBUS-DP: RS485, Sub-D 9-polig weiblich 16 \
Mur bei Versionen mit PROFINET (infout): 2 x RJ45 (integrierter Switch) ﬁ%‘f iu: Euﬁ Elhcﬁg'w Et.’lP
Bus-Interface! ETHERNET/IP: RJ45
CAN-OPEN: Sub-D 9-polig mannlich ANopen

Dither Frequenz Bereich

1 ... 300 Hz - unabhangig von der PWM-Freguenz (andere Frequenzen auf Anfrage)

*1: Begrenzungen fur den Magnetstrom ggf. beachten

*2: Details auf Anfrage
Anmerkung:

alle Werte sind nominal, wenn nicht anders vermerkt!

Tabelle 6: Technische Daten Modus 3, 4 und 10

Detaillierte Informationen zu elektrischen Merkmalen:

Siehe o Kapitel "11 Detaillierte elektrische Daten®, Seite 75

DMA-22(A)
Revision: 02

Anleitung

14.07.2026 Seite 16



N

HypravLIC CONTROL SYSTEWS

DMA-22(A)

5.2.3 Technische Daten fiir optionale Busschnittstellen

Merkmal fiir PROFIBUS | Bereich, Charakteristik
ersorgungsspannung | Ober DMA-22(A)
Temperaturberaiche, EMY, Siehe Seite 3

Installation und Gehiuse

PROFIBUS-DP @®

Py

- Zemifiziert durch PNO
- Unterstitzt PROFIEUS-DF Slave in
Ubereinstimmung mit IEC 61158

- Unterstitzt PROFIBEUS DPWV1 Schnittstelle

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

Anschluss | Stecky erbinder

R5485, Sub-D 9-polig weiblich

Status-Signale | LED .Buserror” (rot): DMA-22(A) Emor LED wird verwendat
Adness-Auswahl DIF Schalter 1- 8, jeweils an/aus (on/off)

Merkmal fiir PROFINET Bereich, Charakteristik

arsorgungsspannung Obar DMA-22(A)

Temperaturberaiche, EMY, Siehe Seite 3

Installation und Gehiuse

..

Zugelassen durch PFND
- Erfdllt die Norm IEC 61158
und IEC 61784
- LAN 10/100Base-T(X)
= 2 » RMS5 (integrated switch)
- ZyKischer Daenaustausch RT und
IRT mit PROFINET 10-Controller
- Unterstitzt Diagnose- und Prozessalarme

= [&MO.. 4-Daten verdugbar
- Unterstitzt PROFINET Naming
(device name) u. TCP/IP Adrassiering
- Fast Startup Funktionalitat unterstitzt
- Shared Device unterstitzt
- Media Redundancy Protocol
= Elektrisch isolierteSchnitts telle

Anschluss [ Stecky erbinder

InfCut: 2 x RMS (Integrierter switch)

Status-Signale Power (grin), Error (rot), Maint (gelb), Sync (gelb), Status (gelb)
Adness-Auswahl DIP Schalter 1- 3, jeweils on/off

Merkmal fiir Ether Net/IP Bereich, Charakteristik

“arsorgungsspannung Ober DMA-22(A)

Temperaturberaiche, EMY, Siehe Seite 3

Installation und Gehause

Ethefdat/IP

Etheri'et/IP
oD

- Maximum 32 Byte Ein-/Ausgangsdaten

- Unterstitzt 10/ 1 00MEBit's (autod etect) 100 und 101

- IP-Addresse Festlegung mittels Parameter- Zusitsich: Assembly Instances
200, 201, 210, 211 zur direkten
Kommunikation mit Mehrfach-

- Blektrisch isolierte Schnittstelle

Modulen

- Uinterstinzt Assembly instances

Anschluss | Stecky erbinder

RJ45

Status-Signale Status (rot), Maint {gelb), Link/Act (gelb)
Admess-Auswahl | DIP Schalter 1- 10, jeweils on/off
Merkmal flir CANopen Bereich, Charakteristik
‘arsorgungsspannung It

Temperaturberaichae, EMY, Siehe Saite 3

Installation und Gehause
CANogen

CANopen

- Vollstandiger CANopen-Slave gemal
Cia301 v4

= Unterstitzt Baudraten bis 2 Mbit/s

- Mode-ID und Baudrate Gber
herstellerspezifische Objekte

- Ein SDO channel
- Node guarding

- Externer Busabschiuss (120 ) erford.
- Eine receive PDO
- Eine transmit PDO

Anschiuss | Stecky arbindar

Sub-D 9-polig mdnnlich

States-Signala Status (rot), Maint {galb), Link/iAct (gelb)
Adrees-Auewahl | DIP Schalter 1- 10, jeweils an/aus (on/off)
Table 7: Technische Daten flr optionale Busschnittstellen
DMA-22(A) Anleitung Seite 17
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5.3 Model Code (Bestellschliissel)

5.3.1.1 Bestellschliissel DMA-22(A) Modus 01 und 02; einschlieBlich Bus-Module in
Einzelausfiihrung
(nicht alle Kombinationen verfiigbar!)

DMA
Digital
Module

Amplifier

- 2 2(A) - o1 -27v0 - PBDP -4MSTBU -50

Module Version

22(A) = DMA-22(A)

(A) = neue verbessarnte Vers.
Betriebsmodus [ Version

01 = 1 Ventil mit 2 Magneten =
02 = 2 Ventile mit je einem Magneten

080 =800 mA; 110 = 1100 mA; 130 = 1300 mA;
160 = 1600 mA; 240 = 2400 ma; 270 = 2700 ma; 350 = 3500 mA

Magnetsysteme; Spezial Version fir Senvoventile mit niedrigen Strémen
nur fur Versionen in Betiebsmodus 1 verflgbar!
1) S7320c 020 =200; 030 = 300; 050 = 500; 055 = 550 mA
2) SF4a0c 002 =20, 003 = 30; 005 =50; 00¥ = 75; 010 = 100;
0150 = 150; 020 = 200 ma

PEDF = PROFIEUS DF; PN = FROFINET
EIF = ETHERNET/IF; CO = CANopen
Andere auf Anfrage

S inder Tvp Pl o C
AMSTEU =inkl. Satz Stecker, (4 Stuck); Version: MSTEBT 2,5/4-5T BU (blau)
0 = ohne Gegenstecker

SpeFielle Optionen

SOnOff = Version fur .on/off Ventile

S10 Vref = mit 10 V Referenzspannung Ausgang (z.B. fur Joy-Stick)
SANAout = mit Analog Ausgang (D ... + 10 V)

SCC = Conformal Coating (Schutzlackierung gegen Feuchtigkeit)
SHAWE = Spezielle Parametrigrung fur HAWE Ventile mit "Dop pelmagnet”
SHFR = Strombereich optimiert for HAWE Ventile mit ,Doppelmagnet”
Strombereich: 150 mA, 240 mA, 500 mA, 630 mA, 800 mA

57 3o = Servo Ventil Version: 200 mA bis zu 550 mA

S74wx = Servo Ventil Version: 20 mA bis zu 200 ma

Kombinationen sind mglich! Andene Ausfihrungen auf Anfrage!

Wichtiger Hinweis: fir Mehrfach Bus-Module, siehe Bestellschlissel auf Seite 15

Bestellschliissel Beispiele:

Version fir 1 Ventil mit 2.7 A Magnet, Version mit PROFIBUS fir 2 Ventile mit jeweils 0.8 A
Befriebsmodus 1, einsclieftlich Stecker Magnet, Befriebsmodus 2, einschlieltlich Stecker
DMA-22(A)-01-270-4MSTBU-50 DMA-22{A)-02-080-PBDP-4MSTBU-50

Bild 1 : Bestellschllissel Modus 01 und 02; inkl. Bus-Module Einzel

DMA-22(A) Anleitung .
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5.3.2 Bestellschliissel DMA-22(A) Modus 01 und 02; fiir Bus-Module in
Mehrfachausfiihrung
(nicht alle Kombinationen verfiigbar!)

DMA - 22A)- M3 -0101 01 -PEDP -MSTEBU -Sxxxxx

Digital J
Module
Amplifier

Module Version
22(A) = DMA-22(A)
(A) = neue verbessere WVers.

-

M2= 2 Slave Module
M3 =3 Slave Module
M4 =4 Slave Module
M3 =5 Slave Module
Andere Konfigurat. auf Anfrage

Betriebsmodi der Slavemodule
01 =1 Ventil mit 2 Magenten
02 =2 Ventile mit je 1 Magnet
Maximal 5 Slavemodule

Bus Schnittstelle
FEDF = PROFIBUS DF; PN = PROFINET
EIP = ETHERMET/IF; CO = CANopen

S inder Tp P o
MSTEU = beinhaltet alle erfordedichen Satze an Steckern, 4 Stick
pro Slavemodule. Version: MSTBT 2,5/4-5T BU (blau)

0 = ochne Gegenstecker

Spezielle Teile BezZeichnungsmuamimer

5 stellig

Wichtiger Himwais:

Fall diese Nummer unbekannt ist, bitte jedes einzelne Slavemodul mittels
des Bestellschiissel von Seite 14 spezifizierenl

Siehe auch untenstehendes Beispiel.

Wichtiger Hinweis: fir Einfach Bus-Module, siehe Bestellschlissel auf Seite 14

Bestellschliissel Beispiele:

PROFIBUS Version mit 3 Slaves (DMA-22(A) Module). Jeder der 3 Slaves (Module) ist die selbe
Version far 1 Ventil mit 2 Magneten jeder mit 2.7 A Nennstrom einschliellich der Stecker.
Bitte jedes der Module spezifizieren:

DMA-22(A)-M3-010101-PBDP-MS TBU-Sxxxxx beinhaltet
DMA-22(A)-01-270-x-S0 (Modul im Betriebsmodus 1)
DMA-22(A)-01-270-x-S0 (Modul im Betriebsmodus 1)
DMA-22(A)-01-270-x-S0 (Modul im Betriebsmodus 1)

Bild 2 : Bestellschliissel Modus 01 und 02; inkl. Bus-Module Mehrfach

DMA-22(A) Anleitung .
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5.3.3 Bestellschliissel DMA-22(A) Modus 03, 04 und 10; einschlieBlich Bus-Module
in Einzelausfiihrung
(nicht alle Kombinationen verfiigbar!)

DMA
Digital
Module

Amplifier

- 2 2(A) - o3 -27v0 - PBDP -4MSTBU -S0

Module Version

22{A) = DMA-22(A)

(A) = neuve verbesserte Vers
Betriebsmodus [ Version *1
03 = 1 Ventil mit 2 Magneten u. Kolbenrockf. |

04 = 1 Ventll mit 2 Magneten u. Prozessrickf.
10 = Stand alone Regler mit Prozessriickf.

Magnetsysteme; Standand Version fur hohe Strime
080 =800 mA; 110 = 1100 méA; 130 = 1300 mA,;
160 = 1600 ma; 240 = 2400 ma; 270 = 2700 mA;
350 = 3500 mA

1) S70.0¢ 003 =30, 006 = 60 008 = 80: 010 = 100 {J1ED1ﬁDmA
2)S60x¢ ST1x¢ 002 = 20; 003 = 30; 005 = 50; 007 =75;

572000, ST 010 =100; 0150 = 150; 020 =200 mA
3) 57620 ST7 20c 020 = 200; 030 = 300; 040 = 400; 050 = 500;
055 = 550 mA
1} *2

PEDF = PROFIBUS DF; PN = PROFIMET
EIF = ETHERNET/IF; CO = CANopen
Andere auf Anfrage

Steckverbinder Typ Phoenix Contact
AMSTEU =inkl. Satz Stecker, (4 Stick); Version: MSTET 2,5/4-5T BU (blau)
=0 ochne Gegenstecker

Spegelle Optionen

S10 Vref = mit 10 V Referenzspannung Ausgang (Z.B. fur Joy-Stick)

SANAout = mit Analog Ausgang (0 ... +- 10V)

SCC = Conformal Coating (Schutadackierung gegen Feuchtigkeit)

SHAWE = Spezielle Parametrierung fur HAWE Ventile mit *Doppelmagnet”

SHPR = Strombereich optimiert fur HAWE Ventile mit .Doppelmagnet”

Strombereich: 150 mA, 240 maA, 500 mA, 630 mA, 800 mA

S60xx; 3o = Servo Ventilversionen; Details siehe oben

SLVDT-1X4-3W = ein Istwersignal mit 3-Draht-LVDT Sensor (direktes AC Signal)
SLVDT-1X-4W = gin Istwertsignal mit 4-Draht-LVDT Sensor (direktes AC Signal)
SLVDT-2X-3W = zwei Istwertsignale mit je 3-Draht-LVDT Sensor (direktes AC Signal)
SIVD T-25-4W = zwei Istwertsignale mit je 4-Draht-L\VDT Sensor (direktes AC Signal)
Kombinationen sind mbglich! Andere Ausflhrungen auf Anfrage!

*1: Alla Sarvo Varsionen @@ 50 kHz Stromregler Frequenz

Varsion ST0.30¢ —> analoglinears Ausgangsstufe und SANAout ainschiieRlich

Varsion 569000/ ST1000/ ST2.000 ) STE0 [ STT 200/ 5TH000 PWM Ausgangsstule; 57T1xx/ STT o0/ 579200 SANAoUL einschl.
Varsion 57200 fir PROFIMET Anwendungen; 578.20¢ fiir PROFIBUS Anwandungen

*2: Fir Versionan mit Bus-Schnitisialle folganda Batriebsmodi auf Anfrage:
06 = doppeitar Regelkrais, eine Wegrickfihrung am Ventil und ein Prazesswert-Reglar, 08 = doppelter Regaelkrais, zwai Ventila
mit ja einem Prozesswert-Ragelkrais; 11 = Stand-alone Regler mit doppaliam Regalkmis

Wichtiger Hinweis: fiir Mehrfach Bus-Module, siehe Bestellschlissel auf Seite 13
Bestellschliissel Beispigle:

Version fir ein Ventll mit 2,7A Magnet, Version mit PROFIBUS fir Prozessregler und 0.8 A
Betriebsmodus 3 Magnet Befriebsmodus 4
DMA-22(A)-03-270-4MSTBU-S0 DMA-22(A)-04-080-PBDP-4MSTBU-50

Bild 3 : Bestellschliissel Modus 03, 04 und 10; inkl. Bus-Module Einzel
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5.3.4 Bestellschliissel DMA-22(A) Modus 03, 04 und 10; fiir Bus-Module in
Mehrfachausfiihrung
(nicht alle Kombinationen verfiigbar!)

DMA -22A)-M3 -0101 O -PEDP -MSTBU -Sxxxxx

Digital J
Module
Amplifier

Module Version
22(A) = DMA-Z2 (A)
(A) = neue verbessere Vers.

-

M2= 2 Slave Module
M3 =3 Slave Module
M4 =4 Slave Module
M5 =5 Slave Module
Andere Konfigurat. auf Anfrage

Betricbsmodi der Slavemodule
01 =1 Ventil mit 2 Magenten
02 =2 Ventile mit je 1 Magnet
Maximal 5 Slavemodule

Bus Schnittstelle
FEDP = PROFIBUS DF; PN = PROFINET
EIP = ETHERMET/IP; CO = CANopen

. inder Tvp P o
MSTBLU = beinhaltet alle erfordedichen Satze an Steckern, 4 Stick
pro Slavemodule. Version: M3TBT 2,5/4-3ST BU (blau)

= 0 chine Stecker

. iglic Toic B -
5 stellig

Wichtiger Himwveis:

Fall diese Nummer unbekannt ist, bitte jede s einzelne Slavemodul mittels
des Bestellschiissels von Seite 12 spezifizieran!

Siehe auch untenstehendes Beispiel.

Wichtiger Hinweis: fir Einfach Bus-Module, siehe Bestellschlissel auf Seite 12
Bestellschliissel Beispiele:

PROFIBUS Version mit 3 Slaves (DMA-22(A) Module). Jeder der 3 Slaves (Module) ist die selbe
Version far 1 Ventil mit 2 Magneten jeder mit 2.7 A Nennstrom einschliellich der Stecker.
Bitte jedes der Module spezifizieren:

DMA-22(A)-M3-010101-PBDP-MSTBU-Sxxxxx beinhaltet
DMA-22(A)-01-270-x-S0 (Modul im Betriebsmodus 1)
DMA-22(A)-01-270-x-S0 (Modul im Betriebsmodus 1)
DMA-22(A)-01-270-x-S0 (Modul im Betriebsmodus 1)

Bild 4 : Bestellschllissel Modus 03,04 und 10; inkl. Bus-Module Mehrfach
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6 Installation

6.1 Montage

e Vor der Installation ist der Modultyp anhand des seitlich am Modul angebrachten Typenschildes mit der Stiickliste
beziehungsweise dem Schaltplan zu vergleichen.

e Das Modul kann in beliebiger Einbaulage montiert werden. Fir eine optimale Warmeabfuhr wird eine vertikale
Montage empfohlen.
Die Montage des Moduls sollte in einer geschiitzten Umgebung, beispielsweise in einem Schaltschrank, erfolgen.

e Das Modul ist auf einer Hutschiene gemafR EN 50022 zu montieren.

Abmessungen Hutschiene: 100
. > 1
25 —>e—
. 35 27
0.2 X:18 75

Bild 5 : Abmessungen Hutschiene

6.2 Anschluss
6.2.1 Generelle Empfehlungen

6.2.1.1 Generelles zum Versorgungsanschluss
Die Ausgangsstufen sind elektronisch gegen Uberstrom und Kurzschluss geschiitzt.

Zusatzlich wird empfohlen, die Verstarkermodule durch eine schnell auslosende Sicherung abzusichern.

Klemme Specification
X4/4 (16) +UB > 10 V bis 33V DC, Restwelligkeit <10%.
X4/3 (15) oV

Tabelle 8: Spannungsversorgung

6.2.1.2 DMA-22(A) Versorgung mittels USB-C Anschluss.

/\ WARNING

Der USB-Port ist nicht galvanisch isoliert.

Zum Schutz des Gerats sowie angeschlossener Systeme wird dringend empfohlen,
einen USB-Isolator zu verwenden.

Weitere Informationen:

Siehe o Kapitel "12.2 Notwendigkeit der galvanischen Isolierung”, Seite 76

e Die griine Power-LED leuchtet auf.

Die komplette Parametrierung kann mit dem HCSTool durchgefiihrt werden.
Parameterdateien konnen auf das Modul geladen werden.

e Der Sensoreingang Fb1 (sofern vorhanden) kann konfiguriert und getestet werden, wenn Spannungstyp
ausgewahlt ist. Stromsensortypen bendétigen das Freigabesignal, um den Shunt-Widerstand zu aktivieren.
Das Freigabesignal kann ohne externe Versorgung nicht aktiviert werden.

Die Stromausgéange fiir die Magnetventile sind nicht aktiv.

e  Der Fehlerausgang wird nicht mit Strom versorgt.

DMA-22(A) Anleitung .
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6.2.2 Verdrahtung und Vorbereitung

Die Verbindungskabel missen den folgenden Vorgaben entsprechen:

Merkmal Anforderung

Drahttyp Anschlusskabel; Litzen

Querschnitt: min AWG 16 / 1.5 mm?

Magnetventile und Versorgung

Querschnitt: min AWG 20 /0.5 mm?

Signal, Sollwerte und Sensor:

Kabelldnge Max. 50 m (> 50 m bitte um Rickfrage)
Abisolierlange 7 mm

Léten der Litze Nicht zuldssig!

Tabelle 9: Anforderungen Verdrahtung

Die Schraubklemmen der Stecker (MSTBU) sind so ausgelegt, dass sie alle Arten von Kupferdrahten aufnehmen kdnnen.
Drahte mit Aderendhiilsen kénnen als Schutz fiir Litzen verwendet werden.
Fur weitere Details siehe Produktkatalog der Firma Phoenix Contact.

/\ WARNING

Das Gerat enthalt elektronische Komponenten. UnsachgeméRe Handhabung oder
Betrieb kann zu Schaden durch elektrostatische Entladung (ESD) fiihren. Nur geschultes
Personal sollte mit dem Gerit arbeiten. Alle Sicherheitsanweisungen miissen beachtet
werden. Es konnen Schaden auftreten, wenn das Modul getrennt wird, wahrend die
Stromversorgung noch eingeschaltet ist. Das ist unbedingt zu vermeiden.

/\ WARNING

Vermeiden Sie unter allen Umstanden, logische Signale des Moduls (z.B. ,,Fehler®) fiir
das Schalten von Maschinen-Sicherheitskreisen zu verwenden (siehe auch
EU-Norm EN13849)!

6.2.3 EMV

Gerate der Serie DMA-22(A) sind Gerate der Klasse ,A“ und daher nur fir industrielle Umgebungen geeignet.

Der Abstand zwischen einer Storquelle (gerat, das Stérungen aussendet) und einem Stérempfanger (ein Gerat, das von
Stoérungen beeinflusst wird) ist sehr wichtig. Je groRer der Abstand zwischen Storquelle und Stérempfanger ist, desto
geringer sind die Auswirkungen auf das Gerat. Mit anderen Worten, je naher ein Gerat an der Storquelle platziert ist, desto
grofer sind die Stéramplituden. Aus diesem Grund sollte ein Mindestabstand von 0,25 m zwischen den Verstarkern und
starken Storquellen eingehalten werden. Folgende Gerate sind als starke Stérquellen zu betrachten:

Schaltnetzteile

Frequenzumrichter

Digitale Antriebsmodulen

Netzfilter mit Verkabelung (auch wenn abgeschirmt)

AC/DC-Kollektormotoren

Motorkabel (auch wenn abgeschirmt)

Geschaltete Induktivitaten, auch wenn GegenmafRnahmen gegen Stérungen getroffen wurden (Magnetventile,
Schiitze, Relais usw.)

Einer der haufigsten Eingabepunkte fir Stdérungen ist die Verkabelung. Wenn stérende Kabel mindestens 0,25 m von
storanfalligen Kabeln verlegt werden, kann der Einfluss aufeinander minimiert werden. Teile der Verstarkerverkabelung
kdénnen stéranfallig sein (analoge Sollwert- und Istwertleitungen, Magnetventilkabel). Wenn diese Kabel Gber einen
langeren Abstand von mehr als 10 m parallel verlegt werden, muss der notwendige Abstand zwischen ihnen erhéht
werden. Stéranféllige Kabel sollten niemals parallel zu Motorenkabeln verlegt werden. Der Einfluss ist am geringsten,
wenn sich die Kabel insbesondere im Winkel von 90° kreuzen.
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Stoérungen kénnen jedoch auch von Kabeln im Verstarker-Verkabelungssystem ausgehen, insbesondere von
Magnetventilkabeln.
Beispiele fir Gerate, die besonders storanfallig sind:

Biro Computer (PC’s)

Sensoren mit kleinen Ausgangssignalen (Strom oder Spannung)
Kapazitive Naherungsschalter

Audiogerate (TV, Hi-Fi, Radio, etc.)

Gerate, welche nicht den EMV-Richtlinien entsprechen

6.2.4 Spezielle Empfehlungen fiir die Verdrahtung und den Schaltschrankbau

Die folgenden Regeln und Tipps sind keineswegs vollstandig. Da verschiedene elektronische Komponenten unter
unterschiedlichen Umgebungsbedingungen eingesetzt werden, stellen diese Richtlinien nur einen Kompromiss dar. Die
tatsachliche Auslegung der Verkabelung hangt auch von der Stéraussendung und der Stdranfalligkeit der einzelnen
Komponenten ab.

e Verwenden Sie abgeschirmte und verdrillte Kabel fir die Anschlisse des Proportional- oder Servoventils. Die
Abschirmung muss an beiden Enden geerdet (PE-Schutzleiter) sein. Die Kapazitat sollte ca. 120 pF/m betragen,
wenn die Kabel bis zu 100 m lang sind.

e Abschirmungen von digitalen Signalleitungen sind an beiden Enden an einen PE anzuschlief3en; es sollte eine gute
Leitfahigkeit der Verbindung sichergestellt werden.

e Sollwert- und Istwertanschlisse sollten abgeschirmte und verdrillte Kabel verwenden. Die Abschirmungen der
analogen Signalleitungen sind niederohmig an beiden Enden an den PE anzuschlieRen.

¢ In Umgebungen mit hoher Storanfalligkeit sollten doppelt abgeschirmte Kabel fur Stellwert- und Istwertanschlisse
verwendet werden. Die innere Abschirmung wird nur an einem Ende, die duf3ere an beiden Enden geerdet.

o Beiniederfrequenten Stérungen auf den analogen Signalleitungen (z. B. Messwertschwankungen) sollte die
Abschirmung nur an einem Ende angeschlossen werden. Verwenden Sie vorzugsweise eine entsprechende
Potentialkompensation (siehe auch den folgenden Punkt).

e Verwenden Sie nur Kabel mit einem Kupfer-Abschirmgeflecht und einer Abdeckung von > 85 %. Vermeiden Sie
Abschirmfolien.

e Die Abschirmung sollte Gber die gesamte Léange des Kabels nicht unterbrochen werden. Wenn Schiitze,
Sicherheitsschalter, Drosseln usw. in der Verkabelung verwendet werden mussen, kann die Installation eines
metallischen Gehauses mit hoher HF-Abschirmung erforderlich sein.

Schirmklemmen sind gro3flachig an die Schienenerdung anzuschliel3en, um gut zu funktionieren.
Die Erdungsschiene muss in der Nahe des Kabelkanals im Schaltschrank installiert werden.

o Die metallischen Teile des Schaltschrankes sind grof¥flachig niederohmig zu verbinden. Falls erforderlich, stellen Sie
die gewtinschte Verbindung mit mechanischen Hilfsmitteln wie Kratzscheiben her. Verbinden Sie die Turen des
Schrankes mit moglichst kurzen, homogenen Bandern (mehrfach).

e  Stdérungen von Magnetventilen, Schitzen, Relais, Bremsen usw. missen direkt an der Stérquelle unterdriickt werden.

Geeignete Unterdriickungsvorrichtungen sind beispielsweise RC-Netzwerke, Dioden oder Varistoren.

Analoge und digitale Signalleitungen sollten vorzugsweise nur von einer Seite in den Schaltschrank eingefiihrt werden.

Nicht abgeschirmte Leitungen eines Stromkreises mussen verdrillt werden.

Hilfsleitungen sind an beiden Enden zu erden.

Vermeiden Sie unnétig lange Leitungen. Dies héalt die Koppelimpedanz niedrig.

Die Verkabelung sollte vorzugsweise nicht frei im Schaltschrank hangen. Legen Sie Kabel, einschlief3lich

Hilfsleitungen, so nah wie mdglich an Montageplatten und Schrankgehause.

e Bei einem Potentialunterschied zwischen den Abschirmanschlissen sollte parallel zur Abschirmung ein
Ausgleichsleiter von > 10 mm? verlegt werden, um den Transientenstrom zu reduzieren. Eine mehrfache Verbindung
der Abschirmung mit dem Schaltschrankgehause und somit dem PE ist generell méglich. Auch eine mehrfache
Verbindung der Abschirmung auferhalb des Schrankes ist moglich.

o Wenn Filter installiert sind, platzieren Sie diese nahe der Stérquelle und sorgen Sie fiir eine gute
Oberflachenverbindung zum Schaltschrank oder zur Montageplatte.

¢  Wenn Umrichter verwendet werden, missen Umrichterfilter vorgesehen werden. Drehzahlgeregelte Motoren miissen
moglicherweise mit abgeschirmten Leitungen verbunden werden. Alle weiteren Anweisungen des
Umrichterherstellers sind zu beachten.

Die folgenden zwei Seiten zeigen Abbildungen von:

e Den wichtigsten Stérungsarten und deren Behebung
e Aufbau von EMV-gerechten Schaltschrank- und Systeminstallationen

NKL GmbH

Birckichstr. 15

D-74549 Wolpertshausen
Tel.: (+49) 7971 - 96810
Fax.: (+49) 7971 - 968150
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Die wichtigsten Arten von Stérungen und Abhilfen:
The most important types of interference and remedies:

Symmetrische Stérungen:
Symmetrical interference:

< = Stérsenke
Stoérquelle X
source of potentially
interference susceptible
equipment
Erdka- Symmetrische Stdrstréme flieBen von der Stérquelle Uber die angeschlosse- Erdka-
pazitat nen Verbindungsleitungen gleichzeitig hin und zurlick (Gegentakt-Storung). pazitit
d Symmetrische Stérungen sind von den Erdkapazitdten unabhéngig. - d
ground —_——  symmetrical interference currents flow simultaneously from the source of inter- ~ —— 9round
capaci- fernce and back via the interconnecting lines connected (differential-mode interfe- capaci-
tance rence). Symmetrical interferences are independent of the ground capacitance. tance

VP AL A A A A A A A A A A A A A A A e

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.

__ Léngsdrossel/single choke

5 — . Stérsenke

Sl =L

/ susceptible

interference S J equipr’; ol
Erdka- Erdka-
pazitdt | Kondensator zwischen den Leitern | pazitat
ground —— capacitor between conductors —— ground
capaci- capaci-
tance tance

P A A A L A A A A L A A A A A A A A A A

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

* Kondensatoren zwischen den Anschliissen (,X“-Kondensatoren): Diese schlieBen die Stdrstréme
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.

o Einzel-Drosseln im Strompfad der Zu- und Ableitungen. Diese Drosseln sind fiir symmetrische
Stérungen wirksam und erhdhen die Impedanz des symmetrischen Stérstromkreises.

o 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.

Bild 6 : EMV — Stérungen und Abhilfemafinahmen
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EMV-gerechter Schaltschrank- u. Anlagenbau

Alle Geréte mit Metallgehduse oder ErdanschluB miissen so niederohmig wie még-
lich, d. h. kurz und flachig, mit der Montageplatte des Schaltschranks bzw. der
Maschinen-Masse verbunden werden.

Deshalb Montageplatte v. a. unter den Gehdusen von Netzfiltern und Frequenzum-
richtern blank machen, Schraubbefestigungen mit Zahnscheiben unterlegen. Am
besten gleich eine verzinkte Montageplatte verwenden!

/ AJ - Tiren mit Masseb&dndemn kurz

@ 2 und fldchig mit Schaltschrank- |
SPS gehduse verbinden!

A

Starke Storer, wie z. B. Fre-
quenzumrichter oder
Schrittmotor-Steuerungen

Netz |digitalel || Schimne von digite- | Scasotvanks seizon, damit
0 EA |, en Signalleitungen die storbehafteten Zu- u,

auch innerhalb des . ;
t i Ableitungen innerhalb des
Schaltschranks beid Schaltschranks méalichst

kurz sind und nicht mit ande-
ren, stérempfindlichen
d d Leitungen verkoppeln!
f Analogsignal- /
U/! {| umwandler @ 9 [

Frequenz- Frequenz-
v
s,

seitig auflegen!

ST

Umrichter Umrichter

anschluB! Netz

o I ¢

T

NI

tiber die Leitungsschirme

Schirme von digitalen Signal- bzw. flieBen missenl

Datenleitungen (z. B. Schnittstellen ———_:
oder PWM -Signale) auf beiden
Seiten auflegen!

Maschinenmasse
(symbolisch)

VZAY/ANV7ANZAVIANYIASS

SEEE Netfilter
Frequenz-
olololo umrichter
¢|Netfitter fiir ?L
Schaltschrank 0 5
allgemein T
o “Summenfilter.jc 5
J i X Bei geschirmter
;\'uertnz?:lﬂelstgsg- Ausgangsfilter fir VAV Motgrleitung
Das Netfilter fiir den rat fiihren! FU nétig, wenn die 2 kann das Aus-
Sehaltsohrank direkt ' Leitung zum Motor gangsfilter ent-
am rl\éetzeinkga_ng al '&ﬁgﬂ;‘gi?g:"rr‘me ;2 St wirdh < fallen, wenn d.
anordnen, keinesfalls - - ; < i i-
die Netzleitung inner-  stelle AuBenwelt - i ;-Sl_gnal- u. I_)atep-h 2 Schlrsme‘auf bei
halb des Schalt- Schaltschrank fld- elttungetn réunh]I ich L4 > en Seiten
schranks auf einem chig auf die Mon- e Stakatrom- |1 B K fldchig u. kurz
langeren Weg bis tageplatte aufle- leitan. verl 1 K aufgelegt wird!
zum Filter fiihren! gen! elign. veriegen
Egn sg"k't?r’z"wiee"g%%_ Schirme von analo- 7 Separaten Erdleiter
lich auf Schalt- gen Signalleitungen <| / vom Schaltschrank
schrank-Masse (z. B. PT 100) nur im S zur Maschine fithren,
(Montageplatte) Schaltschrank bzw. s damit Ausgleichsstréme
legen! an der Empfangs- > wegen unterschied-
elektronik auflegen! X lichem Erdpotential nicht
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6.3 Frontelemente

/\ WARNING

Die elektrische Verkabelung muss vor dem Einschalten der Versorgungsspannung liberpriift
werden. Endschalter und Sicherheitsvorrichtungen miissen aktiviert werden, um
unkontrollierte Bewegungen zu vermeiden. Die relevanten Sicherheitsvorschriften sind
sorgfaltig zu befolgen. Geeignete NotabschaltmaBnahmen miissen getroffen werden.

]

Mehrfarbige
Status-LED
GR = Versorgung
GE = Freigabe
RO = Fehler
USB-C
Schnittstelle

X3

X4

Bild 8 : Front view of unit

Element

Funktion

Status LED’s

Anzeige des Betriebszustandes

USB-C Schnittstelle

Die USB-C Schnittstelle wird zur Parametrierung tber den PC oder zur Kommunikation mit der
DMA. Sie ermoglicht auch eine Diagnosefunktion mittels der im HCSTool integrierten
Oszilloskop-Funktion.

Tabelle 10: Frontelemente
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6.4 Klemmenbelegung

HINWEIS

Die folgenden Anschlussplane basieren auf der Standardversion der jeweiligen
SW-Version. Bei kundenspezifischen Anpassungen kann die Klemmenbelegung
von diesen Planen abweichen.

Bitte beachten Sie unbedingt das Anschlussplanetikett an der Seite
der DMA-22(A).

Dieses Etikett zeigt immer die gliltige Anschlussbelegung.

Diese Tabelle zeigt die moglichen Klemmenzuordnungen

Stecker | Klemme Bedeutung

1(1) Magnet A- GND

X1 2(2) Magnet A+ ANAOut
3(3) Magnet B-
4(4) Magnet B+
1(5) S1.01 AGND

X2 2(6) S1.02 ANAOut
3(7) S1.03 S1.05- Fb1 U+/I- Fb1- +10Vout
4(8) S1.04 S1.05+ Fb1 U-/I+ Fb1+ AGND
1(9) Enable (Freigabe)

X3 2(10) \Error (Fehler)
3(11) S1.06+
4(12) S1.06-
1(13) n/c S1.01 ANAOut

X4 2(14) n/c S$1.02 AGND
3(15) oV
4(16) Versorgung 10 ... 32 V

Tabelle 11: Mégliche Klemenbelegung

{——1 Die farblich hervorgehobenen Zeilen zeigen die Signale an, die immer auf die gleiche Weise belegt sind.
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7 Verdrahtungsplane

7.1  Verdrahtungsplan - Modus 01

1 Proportionalventil im offenen Regelkreis

DMA-22(A)-01
Erfor / Comp. max. Load 10mA
Set point §1.01 XA GL] EEIA)

~ . Set point 102k nnen
o Set point 5103220 —m-ﬂ
= l L Set point $1.04

c X2/4 (8 UNIVERSAL SERIAL BUS

PE Star Enable X3
0 ~, Valve
Solenoid A - \
X171 (1) }
l% Solenoid A + [
NC |uset 7y UE+ X3 =
]>- oV '; Setp.S1.06 IEE@)] ,
95 Ug i I
T r . X — e
) X @——— —
~ +Ub F (3.15 A/ quick)
]
- o X473 (15)]

0V Ground planel

Close to module

o
At least 6 PE Star - —————— 2
ov Numbers in brackets represent numbers printed on the connectors!

PLC =

T

10..32V |
X414 (16)] :

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

! PE -

| Connection
: lat housing
|

|

|

|

|

Bild 9 : Verdrahtungsplan Modus 01

7.2 Beispiel Anschlussplan - Modus 01 (mit Option 10Vref)

1 Proportionalventil im offenen Regelkreis mit Option 10Vref

DMA-22(A)-01

X320 Erfor/ Comp: max. Load 10mA
Set point $1.01 X210
~ Set point §1.02

P X272 (6 ﬂ TTT, P
= L |vo _UW.

PE Star Enable UNIVERSAL SERIAL BUS
al :
+10V Ref

Analog GND

UE+

(X 3)]
Set . $1.06 % Solenoid A
U CXAf 2o 2
(X474 (16)]

Uset
ov

N i )

iH v%

X2 (2 Solenoid A +

i
W
I
|
|

~ +Ub F (3.15 A/ quick)
| IS |

M 10..32V

Close to module

2
=3
e 3
1]
2.9
5 =
5]
<3

At least 6

Numbers in brackets represent numbers printed on the connectors!

Bild 10 : Verdrahtungsplan Modus 01 mit 10Vref
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7.3 Beispiel Verdrahtungsplan - Modus 02

2 Proportionaldruckventile im offenen Regelkreis

DMA-22(A)-02
Set point $1.01
~ - E p. .
P Set point 52.01 ;:g z [GZio)}—1eLComp: max. Load 10mA
L |0
— c Enable 1D
] voo@d
PE Star
NG luset Valve 1 ) Uks UNIVERSAL SERIAL BUS
— X33 (11)
oV ! Setp. $1.06 m
T N vE XA (f—oolenaid A- ___ 7y 3
= - ™
J. TP A Solenoid A + |\ | 7 Valve 1
j&c Uset Valve 2 i ) U E+ XT3 (7 r
0y \rE f;":- S5 Foma(e) | il Solenoid B -7\ | Z Valve 2
: 1 —|J-|—|| 7
—%— : X4 (@ Solenoid B + I\ri : T
F (3.15 A/ quick
- +up F (RIS Tauc | 10..32V AT ! :
- : = [Xa73 (15) o
I onnection : |
: t housing | :
0V Ground planel | : |
Close to module : | :
/ | r-—-———m————"—"—-—"—"—"— - ——————————— J :
Atleast6” ™ PESar - mmmmmmmmm e
.FJ’Y_Cl J__ Numbers in brackets represent numbers printed on the connectors!

Bild 11: Verdrahtungsplan Modus 02

7.4 Beispiel Verdrahtungsplane - Modus 03, 04

1 Proportionalventil im geschlossenen Regelkreis mit Schieberpositionsrickflihrung am Ventil

7.4.1 Verdrahtungsplan fiir SW V01.xx* (mit Option Analogausgang)

DMA-22(A)-03/4
Sot point $1.01 mmﬂ- max. Load 10mA
- Set point §1.02 ﬁ:; ::i] 2z @AM o +-10v
P 9l > Analog GND
= L |vo X2 3]
PE Sta 1 ¢ Enable
r X3 (9)
. 7Y Feedback Fb1- koo ﬂ Hnoen g
To sensor [ Feedback Fb1+
« t— X274 (8) UNIVERSAL SERIAL BUS
] NC |uset - Ue+ X3
oV ! 1 Set p. $1.06 Solenoid A - -, Valve
g X3/4 (12 XA () ;
Lo Ug 2 xina Solenoid A + L ! Feedback Sensor FB1
T O X1/2 (2 T Sopy +
N I | T s _7|GND
] S P2
wup F(B15A quick) | | PR 3 Zj;»xzi
~ Ub  ———— | 10...32V a4 (16)] [ X173 (3)] Solenoid B - A :
—_ ] ov Solenoid B + | |,
oy | X473 (15)] | X174 (4) v
; PE r
I Connection o
‘ : at housing P
0V Ground planel ; I | :
1 |
Close to module } I L
I :r ******************************* 4
Atleast6” T T b
g\I’_cl L Numbers in brackets represent numbers printed on the connectors!
Bild 12: Verdrahtungsplan Modus 03, 04 SW V01.xx*
DMA-22(A Anleitun :
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7.4.2 Verdrahtungsplan fiir SW V03.xx*

DMA-22(A)-03/4
m’m& max. Load 10mA

Set point 51.01

- X2/1 (5
P Set point §1.02 YO (8
= L |vo
Cc
o cntnonkrot. | L Hon
" ) Feedback Fbit- b5 ﬂ g
To sensor T "
« = Feedback Fb1+ =2 um.,,,msﬂ T
NC Uset e 3 u E+
N XSE I::I
j> = lk : Solenoid A - -, Valve

Setp. §1.06 xa7a (12)]
u " A% X1 Solenoid A +
E- X172 (2 Oleno

1
T
1 |
— v : | Feedback Sensor FB1
I
= | Supply +
| | ) ==
I
F(315A/quick) | | I e AL e
- +Ub | | 10...32V X473 (16 X133 Solenoid B -_ ;"\ [
L ov XITa (@ SolenoidB+ | !,
_ — PE X473 (15)] T
| + [Connection o
I : |at housing [
0 V Ground planq : I | :
Pl '
Close to module P ! :
| ----------—-—-—-————— e —————— . |
o L 1 [
Atleasts = T PE Star F-—— -
UPY.C L Numbers in brackets represent numbers printed on the connectors!

Bild 13: Verdrahtungsplan Modus 03, 04 SW V03.xx*

7.4.3 Verdrahtungsplan fiir SW V04.xx* (mit Option Analogausgang)

In dieser Softwareversion hat der Fb1-Eingang eine unterschiedliche Polaritat fir den Spannungs- oder Stromeingang, um
die Kompatibilitdt mit der alten DMA-22-Hardwareversion zu gewahrleisten. (Je nach Hardwareversion kénnen die
digitalen Eingdnge auch n/c sein.)

DMA-22(A)-03/4

|XSIZE10 |_Efror/ Comp. max. Load 10mA

Set point $1.01
X4 (13)
- - Ana OUT
. Set point 51.02 Xz (14)] X2z o) | Ana OVl 0. +-10V

X217 (5 Ana GND

= L |VO
l ¢ Enabl
PE Star nable X3 (0 u 1D E
Feedback Fb1(U+/l-) _UW.
l X213 (7) ]
!

)
Feedback Fb1(U-/I+) '
9

[X274(3) | UNIVERSAL SERIAL BUS
NC |Uset Ty ! UE: X373 711
I>- 0V I Set p. 51.06 Solenoid A- ___~y Valve
(WO UE. X372 172]) % Solenoid A + il Feedback Sensor FB1
_%_ | ] (2) W Supply +

. ="

. | Signal *

F(315A/quick) | | ) - P Xalx
~ b — 10...32V | Solenoid B -_("\ !
— ov i:::g 12 ;::;2 2 SolenoidB+ | !
_ —_ Xars (15) 1
| H Connection !
| : Iat housing !
| 0 V Ground plane| : 1 : :

I
Close to module : 1 | :
| | lp=————————— - - —————— 4
At least 6 ° 0 !
eas [ PE star -
(F]‘tcl J__ Numbers in brackets represent numbers printed on the connectors!
Bild 14: Verdrahtungsplan Modus 03, 04 SW V04.xx*
DMA-22(A Anleitun :
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7.4.4 Verdrahtungsplan fiir SW V05.xx*

In dieser Softwareversion hat der Fb1-Eingang eine unterschiedliche Polaritét fir den Spannungs- oder Stromeingang, um
die Kompatibilitdt mit der alten DMA-22-Hardwareversion zu gewahrleisten.

DMA-22(A)-03/4

|X3IZE10 |_Efror/ Comp. max. Load 10mA

Set point §1.01
X2/1 (5
. St point $1.02 X211 (5) |
P (X272 (6) |
= L |lO
PE St: l ¢ Enable
. X3 E) ] Hen
Feedback FbA(U+/l) Y ﬂ _m.ﬂ
T X2/3 ‘7! |
Feedback Fb1(U-/I+) ! l UNIVERSAL SERIAL BUS
= [X274 (8) ]
NC |Uset Yy ! UE+ X337
:]> oV [ setp 106 Yserry) SolenoidA- .~y Valve
(WO UE. LX11 (1)) Solenoid A + il Feedback Sensor FB1
T T X112 (2 — s
N | | r < = /Jew
F(315A/quick) | | L | K s
. i |
- +Ub | 1 10...32V T ETENET Y3 (3 %J,_'_\l'_
_ L g‘l‘; Xar3 (15] X174 (4 oenet =
I Connection r |
| : at housing P!
0V Ground planel : | : :
I
Close to module : | | :
7 I :|— ——————————————————————————————— - |
At least 6 | PE Star I l________________________________!
ov l J_ Numbers in brackets represent numbers printed on the connectors!

Bild 15: Verdrahtungsplan Modus 03, 04 SW V05.xx*

7.4.5 Verdrahtungsplan fiir SW V05.xx* (mit Option 10V Referenzausgang))
In dieser Softwareversion hat der Fb1-Eingang eine unterschiedliche Polaritat fir den Spannungs- oder Stromeingang, um
die Kompatibilitdt mit der alten DMA-22-Hardwareversion zu gewahrleisten.

DMA-22(A)-03/4

(X372 (10)] | Error/ Comp. max. Load 10mA

N P L0 l?uzef
X2 JACND

= L | VO
BE

PE Star Enable
= [ X3 (9] ] 1o
Feedback Fb1(U+1) ) S— —uw.ﬂ
—
Feedback Fb1(U-/I+) — UNIVERSAL SERIAL BUS
NC |uset Sy F U+
]>' oV I Setp.51.06 mm ] Solenoida- 7y Vaive
- kr' : UE XAz (2)]—Solenoid A + Hl Feedback Sensor FB1
— (W Supply +
[ : X2ix
+up F(315A quick) | | - RN I P o e
- 4 . X1/3 (3 ——T
P ov | X474 (16]) I Solenoid B+ | !,
= e a3 (51 "
| * Connection 1
| : Et housing !
round planel : | I :
|
Close to module : I | :
] | :r ——————————————————————————————— 4
Atleastﬁn I PE Starl L I________________________________!
(F)’\IZC J__ Numbers in brackets represent numbers printed on the connectors!
Bild 16: Verdrahtungsplan Modus 03, 04 SW V05.xx* mit 10V ref
DMA-22(A Anleitun :
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7.5

Beispiel Verdrahtungsplan fiir Modus 05

1 Proportionalventil “HPR” im geschlossenen Regelkreis mit Schieberpositionsriickflihrung am Ventil

7.5.1

die Kompatibilitat mit der alten DMA-22-Hardwareversion zu gewahrleisten.

Atleast 6 [

DMA-22(A)-05
X372 110 | _Error/Comp. max. Load 10mA
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Numbers in brackets represent numbers printed on the connectors!

Bild 17: Verdrahtungsplan Modus 05 SW V35.xx* mit 10-V-Referenz
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Verdrahtungsplan fiir SW V35.xx* (mit Option 10V Referenzausgang)

In dieser Softwareversion hat der Fb1-Eingang eine unterschiedliche Polaritét fir den Spannungs- oder Stromeingang, um

Feedback Sensor FB1
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Signal =35k

7.5.2 Verdrahtungsplan fiir SW V39.xx* (mit Option Analog- und 10V Ref.-Ausgang)

In dieser Softwareversion hat der Fb1-Eingang eine unterschiedliche Polaritét fir den Spannungs- oder Stromeingang, um

die Kompatibilitat mit der alten DMA-22-Hardwareversion zu gewahrleisten.

Feedback Sensor FB1
Supply +

X2/%
X2Ix

DMA-22(A)-05
Y33 (10 | Efror/ Comp. max. Load 10mA
X272 [6) 10V Ref
Set point $1.02 ]
et point S1.
P e e LCIAIGL] 0..+-10V
= L |VO M ANAout ,+“
PE Stal l ¢ Enable
' X3 (9) ] Hnon
Feedback Fb1(U+/-) 7Y Yo7 B _UW.E
—
Feedback Fb1(U-/1*) t ! UNIVERSAL SERIAL BUS
NC |uset Yy T U
]> oV [ Setp.51.08 mm S| Solencid .~y Valve
L UE. o Solenoid A + il
- P X112 (2 —
= : : r
. |
F(31A5A/ quick) | | ) - Lo
b — . 10...32V Solenoid B -7 |
4 X183 (3)—2 ——1—
L ov % I% Solenoid B+ | !
= - PE - L
1 onnection N
: : t housing !
round plane] L : :
|
Close to module : I | :
_— 1 :r ——————————————————————————————— -4
AtleastGD I PEStar| L _______________________________'
g‘II.Cl J__ Numbers in brackets represent numbers printed on the connectors!

Bild 18: Verdrahtungsplan Modus 05 SW V39.xx* mit Analog- und 10V ref Ausgang
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7.6 Beispiel Verdrahtungsplan fiir Modus 10
1 Analogausgang flir Prozessregelung im geschlossenen Regelkreis, Ruckflihrung des Prozess-Sensor-Signals
7.6.1 Verdrahtungsplan fiir SW V01.xx* (mit Option Analog-Ausgang)
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Bild 19: Verdrahtungsplan Modus 10 SW V01.xx*

7.6.2 Verdrahtungsplan fiir SW V04.xx* (mit Option Analog-Ausgang)
In dieser Softwareversion hat der Fb1-Eingang eine unterschiedliche Polaritat fiir den Spannungs- oder Stromeingang, um
die Kompatibilitdt mit der alten DMA-22-Hardwareversion zu gewahrleisten.
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Bild 20: Verdrahtungsplan Modus 10 SW V04.xx*
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8 Inbetriebnahme

8.1 Betriebsmodus

Die Einstellung des Parameters <E00> bestimmt, welcher Betriebsmodus aktiviert ist. Dieser Parameter ist werkseitig
voreingestellt! Nur die fir den jeweiligen Modus relevanten Parameter sind verfugbar.

Die wahlbaren Betriebsarten fir das DMA-22(A)-Modul hangen von der installierten Firmware-Version und der
Hardwarekonfiguration ab. In den Versionen fiir geschlossenen Regelkreis sind generell die Modi 3 und 4 oder die Modi 3
und 5 verfligbar. Die im Bestellcode angegebene Betriebsart ist gemaf der Bestellbezeichnung voreingestellt.

Modus | <E00> |Beschreibung / Modul Version

1 Offener Regelkreis, 1 Proportionalventil ohne Riickfiihrung (Version DMA-22(A)-01-x)

2 2 Offener Regelkreis ,2 Druckventile ohne Riickfiihrung (Version DMA-22(A)-02-x)

2 2 On/off, 2 Schaltventile (Version DMA-22(A)-02-x-SOnOff)

3 3 Geschlossener Regelkreis, 1 Proportionalventil mit Ventilrickfihrung (Version DMA-22(A)-03-x)

4 4 Geschlossener Regelkreis, 1 Proportionalventil mit Prozesswert-Riickflihrung
(Version DMA-22(A)-04-x)

5 5 Geschlossener Regelkreis, 1 “HPR”-Ventil mit Ventilrlickflihrung (Version DMA-22(A)-05-x)

10 10 Geschlossener Regelkreis, 1 Ausgang fiir Prozess-Regelung and mit Prozesswert-Riickfiihrung
(Version DMA-22(A)-10-x)

Tabelle 12: Betriebsmodus

Gesteuert Regelkreis

! ! v 1 ) }

- - - I‘-.-’entll 1 Ventil 1 Ventil Stand alone
I".: tfnml Zgrl_eﬁglr_lfe iq;?mg mit Rick- mit Prozess- mit Rick- Regler mit
(Modus 1) ( us 2) filhrung rickfihrung flihrung FProzessrickf.

(Modus 2)

(Modus 3) (Modus 4) (Modus 5) (Modus 10)

Bild 21: Betriebsmodi

DMA-22(A) Anleitung .
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8.2 Parametereinstellung

Modus
1 Verfligbare Parameter fir SW Version V07.xx*, 01
2 Verfiigbare Parameter fur SW Version V06.xx*, 02
3 Verfligbare Parameter fir SW Version V01.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx* 03, 04, 05
Parameter nur verfligbar bei Versionen mit Option Analog-Ausgang (ANAout) 03, 04, 05, 10
SW V01.xx*, VO4.xx*, V39.xx*
Parameter nur verfiigbar bei Version m. PROFINET, PROFIBUS, ETHERNET/IP, alle
CANopen Interface
display display Sollwerte / Sollwerte / Controller Controller Extended
rampen rampen
d1.01 d2.01 2 S1.01 S2.01 2 C1.00 3 EOO0
d1.02 d2.02 2 S$1.02 1|3 C1.01 3 EO1
d1.03 d2.03 2 S1.03 1 C1.02 C2.02 2 E02
d1.04 d2.04 2 S1.04 1 C1.03 C2.03 2 | EO03, E1.03
d1.05 r1.01 C1.04 C2.04 2 E2.03 2
d1.06 r1.02 C1.05 C2.05 2 | EO4, E1.04
d1.07 r1.03 r2.03 2 C1.06 C2.06 2 E2.04 2
d1.08 r1.04 r2.04 2 C1.07 1 |3 EO3, E1,03
d1.09 C1.08 | C2.08 2 E2.03 2
d1.10 d2.10 [2] c1.00 | 3 E04, E1.04
d1.11 3 C1.10 3 E2.04
d1.12 3 C1.11 3 EO8
d1.13 3 C1.12 3 E09
C1.13 3 E10, E1.10
C1.14 3 E2.10 2
C1.15 3 E11
C1.16 3 E12
C1.17 3 E13, E1.13
C1.18 3 E2.14 2
C1.19 3 E14,E1.14
C1.20 3 E2.14 2
C1.21 3 E15
C1.22 3 E16 2
C1.23 3 E17
C1.24 3 E18 3
C1.25 3 E19 !!
C1.26 3
c127 | 3 | c227 [2
C1.33 3 E22
C1.36 3 E23
C1.37 3 E24
C1.38 3 E25
C1.39 3 E26
C1.40 3 E27
L1 L2 2 E28
E29
E30
E33 4
Tabelle 13: Parameter Ubersicht -
Eine vollstandige Liste aller Parameter ist verfugbar.
Siehe o Kapitel "13 Vollstandige Parameterliste", Seite 79
DMA-22(A) Anleitung Seite 36
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2 Proportional-Druck-Ventile gesteuert
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8.3.2 Modus 2, SW V06.xx
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Bei den Softwareversionen V04.xx* und V05.xx* hat der Fb1-Eingang eine unterschiedliche Polaritat fir den Spannungs-
oder Stromeingang aufgrund der Kompatibilitat mit der alten DMA-22-Hardwareversion.
Der analoge Ausgang ist nur fir die Softwareversionen V01 und V04.xx* verflgbar.
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8.3.5 Modus 5, V35, V39.xx* Proportional Ventil im geschlossenen Regelkre

t

is mi

Wegriickfiihrung

Bei den Softwareversionen V35.xx* und V39.xx*, hat der Fb1-Eingang eine unterschiedliche Polaritat fir den Spannungs-

oder Stromeingang aufgrund der Kompatibilitat mit der alten DMA-22-Hardwareversion.

Der analoge Ausgang ist nur fir die Softwareversion V39.xx* verfigbar.

(ifjuo [ooLSDH M)

W

sjeubis abeyop,

Y

sjeubis juaungy

0L LD 0= S8n|es
{9E" LO+0L LD} (0= Sanjep

>

1) Z/hX mln

Z0°LS, BlA)
z ug

0113 603 (), e

1o A QL < (8lzEx
NG BoUaIeIeY
aND <= (S)LEX

Staas % _._oz_m—nw_um uopeiq|es

+183=(2)8/2X) Dm oEWOINE-WaS

(n) snBoeuy| AL "
.Emnmcnax ain — %Vl b 10 {1 %

+me“ x - O v N .

L) snBoeuy | 97’10 6010 OFHO 6ETLO (235} HLD 9€
L

{ifjuo 1001 SOH)
«neqg, aIn

120K

no U3

+9 (P
4 (£leX
d plous|og
=1
S
1 Y
- O .m.v._._..-ﬁz P SR =
L1=N
S
Y plousjog
(2l
(LI
mﬁo o— ELLP
anbojeuy e ZLLP
e I
- <= (§)L/ZX 03 &
+==(ELLPX 613 S— LOLp
YING o uo
AOL-+"70
ndinQ anbojeuy

(A 01 +) IndinQ @duBIBjeY ADL

-— =

P

801D '20'LD

hO1 P

01D '€0'LD

BqeL @

75

EO! A= w

[ %e]

~— 7 20t P

L2110

ndino B
Jsjjoguogy oW
SL'LD e
z'l
00'Lo re
IoHUCD doo) ajousad 1oy [oubis o
AN IoRBdUcD <-- ¢ 'GP UORDSES 15T 1D
! 1P
G 2o ‘Bau | “dwop -— -— w t
o|_. oifio sod | Tdwon m.. u h
o 243
woj f o413 | Jojeredwion
e ez woi
g (o AR
o1 P [T~ |8 entomuy
< L :

50'10 _ :mm
9010

O

Si3

1
<
[¢}]
=
QQ
"
(o]
c &
ERS
25
MM
N
<°
N5
[}
A.|
s 3
[a 4




t

is mi

(if1uo 100LSOH ‘™)

uoneydepe

+104 = (L)erzx| uonesq|ed 0D 0s SaMIEA
» -194 = (8)rizx| S ajBWOINE-IWBS (9€°10+0}' 1) 10> SBNfEA
sjeubis juaunsabejop, (yn) Bojeuy Lt n % - P
| ¥oeqpaag W %V\'T- 10 L™ Z » h “ H n .
X = . Sy
9z’ 12 ‘601D 0¥’ LD 'BELD ZL'LD LD 9g’'LD OL'LD
[ eI L0 kS, 8 1K
s[eufis abeyo, +1ad4=(2)e/2X u w Bl I
feubs FUoA (n) enBojeuy . _|r
-184=(2)erzx] = (i£u0 1001 SOH) ~J | [«
o R }_dwop—»q 1 Inog, @31
s[euBis yuauny © |+LE4=(8)pEx “ " 6110 ‘811D
iz snowasd L Aoy {j) snBofeuty
104" ZD'SON /,20b0p vorsien | FHPEAPSST !
BIBAYI0S 10 Aup X

A

=

€E°LD LD

Bei den Softwareversionen V04.xx* und V05.xx*, hat der Fb1-Eingang eine unterschiedliche Polaritat fir den Spannungs-
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8.4 Blockstrukturen

Alle Blockdiagramme der Softwarefunktionen kénnen durch die Kombination der folgenden Blécke abgeleitet werden.

8.4.1 Sollwerte

Modus
[[1 ] Fir SW Version VO7.xx* 01
C1.06
1.01...r1.04 i
=
Xonat o1 EDS_%,_ o X
lezgsggsioz @ - N Jag:ﬂg —>®—>G‘-)
XalE)-s1.04 =
E15
W off E17 o E08 d
XSr(Het 06+ 1 .._11_\_—-:[ Ta]] 0, ~
X3/4(12)=81.06- T
Modus
[2 [ Fiir SW VersionV06.xx* 02
C1.08
F1.058, r.04 ﬁ*
Branch 1 berT)
%IJ_
o - — m;-l'ém -
mmi.m
E15
Off _\L._ EI7_ o E0A 1
Analog (W) T i
1.1 2 ]
. -
G208
r2.08, r2.04 ﬁ
Branch 2 ., | —_
. __,,,L-‘—zrl_ le=
zz:'ilinp-?m i S,
o m— E7 oy _EO0B 1n]
Analog (U1 | © il
SAURORES T
Modus
| 3 | VO01.xx*, VO3.xx*, VO4.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10

X2/1(5)=51.01
X2/2(6)=51.02

w

m:;‘tal 4,—»@%»
T

r1.01...r1.04
C1.06
E08 Zﬁ %
»—3,_ e 27
L L] é
0 const. flse v
—pll | b

const fime A

E15

Analogue

K3/3(11)=81.06+ 1.
X3/4(12)=51.06-

m

-
3

m

Q

(=5
=
LM

Off

4
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8.4.2 \Verarbeitung der Sollwerte

Modus

1 | Fir SW Version VO7.xx* 01

3 | Fur SW Version V01.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 05, 10

C1.05 c1.02

Cc1.27 uﬁ% C1.03, C1.04 C1.07,C1.08
o Bt > 103+ g 09 (1)
gt O 6 Table
Modus

[ 2 | Fur SW Version V0B.xx*, 02
Branch 1

C1.05 c1o7 c1.04 c1.08

c1.02 7z
[ Id B3\ D O3 o D 04— ]
- o
6 Table

Branch 2

c2.05 C2.07 o 7’4 C2.04 C2.08

D L -geoa- it sk~ 203 = g 209 — »(/@
*+400..0 = S
.- -4.00 6 Table

Modus
[ 3 | Fur SW Version V01.xx*, VO3.xx*, V04.xx*, VO5.xx*, V35.xx*, V39.xx* 04
C1.05
C1.27
*+400...0 d ioc i =
...-4.00
DMA-22(A) Anleitung .
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8.4.3 Stromverarbeitung und Endstufen

Modus
[1 ] Fiir SW Version V07.xx* 01
E11 X1/2(2)
i A X1/1(1)
»—f —d 105 , d 10 7—>[Solencid A
A
E13
E02 Et4 Enable
ERRT el A £os..E7 Valve
E12 \ 4 B
> = —lg 106> d {58—>{Solenoid B
X1/4(4)
X1/3(3)
Modus
[ 2 | Fir SW Version V06.xx*, 02
E11 A
ET1.13 ’%_ d (0S : | d (07 Solenoid A
E114 [ Valve 1
AN
oy E1.03...E1.07
E1.10
E09
E2.03...E2.0
VW Eio
£213 E12/’ + v Valve 2
B4l » = g (06— Y [Solenoid B
|
Modus
| 3 | Fir SW Version VO1.xx*, VO3.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05
E11
A
> —— >ld (05> > d (G >[Solencid A
A X11(1) A-
Controller output E13 X/2(2) A+
E14
‘l AN Enable g
c1.37 e 3 EO03...E0T G_U S
c1.38 | .- Sl > Wilk=
Y v s
€02 | fun > g 106 Solenoid B
Modus
[[3 | Fiir SW Version VO1.xx*, VO4.xx* 10
E33 Process
2 Subsequent
Py electronic
7 DMA
E19 X41{13) > -
Xa/2(14) —> .+ | +10v
Controller output —» L= ¥ Analotgue o
oul
E.g. drive amplifier
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8.4.4 Regler Strukturen

Modus
| 3 | Fir SW Version VO1.xx*, V03.xx*, V04 .xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10
of C1.00
C1.00 C1.13 1-4/ 1 Remote
3.4 Switch C1.00
1,2
— !
c1.14 >
c1.15 C1.16
i o)
A et “oupu
C1.17 C1.33 .
d ! oed | 12 - Yy eed 13
- > Rl e e i
m €1.18,C1.19
LED “Dout_1”
> E (HCSTool only!) & < —

Din_1 (via “S1.01")

Controller output
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8.5 Beschreibung der Software-Funktionen

8.5.1 Generelle Verfiigbarkeit und Zuordnung der Parameter

Im Modus 1:
Alle Sollwerte (analog und digital — <S1.06>, <S1.01>, <S1.02>, <S1.03>, <S1.04>) sind einem Funktionszweig

zugeordnet

Im Modus 2:
Die Sollwerte (analog und digital — <S1.06>, <§1.01>) sind dem Funktionszweig 1 zugeordnet.
Die Sollwerte (analog und digital — <S1.05>, <§2.01>) sind dem Funktionszweig 2 zugeordnet

Im Modus 3, 4, 5, 10:
Alle Sollwerte (analog und digital — <S1.06>, <S1.01>, <S1.02>) sind einem Funktionszweig zugeordnet. Der andere

analoge Eingang wird als Sensoreingang (Fb1) verwendet).

/\ WARNING

Nur geschultes Personal sollte Anderungen an den Parametern vornehmen.
Wahrend der Anpassung sollte der Antrieb ausgeschaltet sein.
Jede Parameteranderung ist sofort wirksam

8.5.2 Programmierbare Sollwerte
Digitale Sollwerte sind interne programmierbare Sollwerte, die durch digitale Eingange aktiviert werden. Zwei oder vier
dieser programmierbaren Sollwerte kdnnen mit dem jeweiligen Eingang ausgewahlt werden.

. Die Eingange kénnen direkt von der SPS (Programmierbare Steuerung) gesteuert werden.

. Wenn eine elektrische Trennung zwischen der SPS und dem Verstarker erforderlich ist, missen externe
Isolationsmittel angewendet werden.

. Beide digitalen Sollwerte werden durch den Rampenfunktionsgenerator geleitet.

. Alle Sollwerte sind additiv und enthalten selbst die Richtungsinformation.

. Wenn mehrere Sollwerte gleichzeitig ausgewahlt werden, wird die Summe dieser Sollwerte anschlielend verarbeitet.

. Mit binaren Kombinationen kénnen insgesamt 4 (16) Werte ausgewahlt werden.

Modus
[1 | Fur SW Version VO7.xx* 01
w
digital
<81.01>, <S1.02>
<S1.03>, <S1.04>
Modus
[ 2 | Fir SW Version V06.xx* 02
Branch 1 Branch 2
w w
digital digital
<S$1.01> <82.01>
Modus
| 3 | Fir SW Version V01.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10
w
digital
<81.01>, <S1.02>
DMA-22(A) Anleitung Seite 47
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8.5. 3 Analoge Sollwerte
Alle analogen Sollwerte sind fiir Spannungs- und Stromsignale (Differenzeingang) ausgelegt. Auflésung des
Eingangs: 16 Bit. Signalbereich: 0 ... + 10 V oder 0 ... 20 mA oder 10 mA + 10 mA oder 4 ... 20 mA oder 12 mA *
8 mA. Auswahl der Kabelbruchliberwachung fiir den Stromeingang und Auswahl des Sollwerttyps mittels der
Parameter <E15>, <E16>.

o Wenn der Strombereich ausgewahlt ist, wird automatisch ein Messwiderstand von 255 Q aktiviert, sobald das
Freigabesignal am Modul anliegt.

o Wenn die Kabelbruchiiberwachung aktiviert ist und der Signalwert unter den Auslosepegel fallt, wird das
Freigabesignal des Verstarkers ausgeschaltet, und der Fehlerausgang schaltet automatisch auf einen niedrigen
Pegel. Die Status-LED leuchtet gleichzeitig rot auf.

e Falls ein Stromeingang ausgewéhlt ist und DMA-22(A) freigegeben ist, wird kontinuierlich auf Uberstrom
iberwacht. Wird ein Uberstrom erkannt, wird der Eingang automatisch abgeschaltet, um Schaden zu vermeiden.
Das Freigabesignal wird ebenfalls deaktiviert, der Fehlerausgang fallt auf einen niedrigen Pegel, und die Status-
LED leuchtet rot auf.

e Der Sollwert wird durch den Rampenfunktionsgenerator (Rampe) geleitet, wenn <E08> = 1. Wenn der Parameter
<E08> = 0, umgeht der analoge Sollwert die Rampenfunktion.

¢ Die Eingange sind als Differenzeingang innerhalb des Betriebsspannungsbereichs von + 15 V ausgelegt.

e Das Signal fiir den Sollwert muss auf + 10 V standardisiert sein, da sonst der A/D-Wandler tberlastet wird.

e Bei Verwendung von Stromeingangssignalen sind die Eingénge gegen Uberlast geschiitzt. Ein Fehler wird bei
Strémen Uber ca. 25 mA ausgeldst. Die Kabelbruchiiberwachung, falls aktiviert, I0st einen Fehler bei Stromen

unter ca. 2 mA aus. Informationen zu Fehlercodes finden Sie unter:
Siehe o Kapitel "10.5 Anzeige- und Fehlermeldungen”, Seite 74

Modus
1 | Fir SW Version VO7.xx* 01
3 | Fur SW Version V01.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10
w
Analog
S1.06
Modus
[ 2 | Fir SW Version V06.xx* 02
Branch 1 Branch 2
w w
Analog Analog
S1.06 S1.05

®

Um Stérungen zu unterdriicken, muss ein ungenutzter analoger Sollwert $1.05 oder
S$1.06 mit den Parametern <E15>, <E16> oder <E17> deaktiviert werden.

Die analogen Sollwerte $1.05, $1.06 sind keine ,,richtigen” Parameter; sie stellen externe
Sollwerte dar.

DMA-22(A) Anleitung .
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8.5.4 Rampen-Funktion <rx.xx> und <E08>
Sollwerte werden entsprechend dem Rampenfunktionsgenerator integriert. Flr jede Richtungsénderung kann die

Rampenzeit unabhéngig eingestellt werden. Es kdnnen Zeiten von 0 bis 39,5 Sekunden eingestellt werden. Die Auflésung
betragt 0,01 Sekunden.

Modus
1 | Fur SW Version VO7.xx* 01
3 | Fir SW Version V01.xx*, V03.xx*, VO4.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10
r1.01...r1.04
const, ime
Modus
[ 2 | Fir SW Version V06.xx* 02
Branch 1 Branch 2
r1.03, r1.04 r2.03, r2.04
const. rise const. rise
const, time const. fime
Die Rampencharakteristik wird wie folgt zugewiesen:
<r1.01> Rampe von 0 zu negativen Werten <r1.03>, <r2.03> Rampe von 0 zu positiven Werten
<r1.02> Rampe von negativen Werten zu 0 <r1.04>, <r2.04> Rampe von positiven Werten zu 0
>_ A
r1.ol r1.02 T Vv
r1.04,r2.04
r1.03, r2.03 T
v -V 0 >
<E08>=0 wirkt nur auf digitale Sollwerte, konstante Zeitbasis und linear
<E08> =1 wirkt auf alle Sollwerte, konstante Steigung und linear
<E08> =2 wahlbare Rampenzeit, Funktion der Rampe kann umgeschaltet werden

Der Eingang S1.01 wahlt die Rampe (in sec.) <r1.01> und <r1.02>.

Der Eingang S1.02 wahlt die Rampe (in sec.) <r1.03> und <r1.04>.

Falls S1.01 und S1.02 aus sind, dann ist keine Rampe aktiviert.

Falls beide, S1.01 und S1.02 an sind, dann ist Rampe <r1.01 und <r1.02> aktiviert.

Die angewahlten Parameter <S1.01> und <S1.02> bleiben wirksam und missen auf “0” gesetzt werden, wenn
diese nicht verwendet werden sollen.

DMA-22(A) Anleitung .
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8.5.5 Beispiele fiir Rampen (Modus 1, 3, 4, 5, 10)

Beispiel 1: Beispiel 2:
<E08> = 0| Rampe mit “konstanter Zeitbasis” <E08> = 1| Rampe mit ,konstanter Steigung®
<S$1.01>=28.00 V; <S1.02> =2.00 V; <r1.03> = 4.00 sec <S1.01>=8.00V; <S1.02> =2.00 V; <r1.03> = 4.00 sec

U [V] set value U [V] set value

A A
9,999 9,999
S1 .01 S1 _01 ______________________________________
$1.02 |-
S1.02
>
> 0,8 3,2 4,0 t[s]
4,0 t[s]
Der analoge Sollwert $1.06 Die Rampe beeinflusst sowohl die digitalen
ist ausgeschlossen von der Sollwerte <S1.01> und <81.02> wie auch
Rampenfunktion. den analogen Sollwert $1.06
8.5.6 Charakteristische Kurve <C1.02>, <C2.02>
Modus
1 | Fur SW Version VO7.xx* 01
3 | Fur SW Version VO1.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10
C1.02
of 1=
1-5 2
6 Table
Modus
[ 2 | Fir SW Version V06.xx* 02
Branch 1 Branch 2
off 7’4 off %
1- 5% 1- 5%
6 Table 6 Table
Es stehen flinf verschiedene “charakteristische Kurven” zur Linearisierung von Ventilkennlinien zur Verfligung:
<C1.02> Beschreibung
off generelle Linearisierung NC-Achsen
1 Linearisierung fur proportionale Wegeventile mit Durchfluss < 10 I/min (NG6)
2 Linearisierung fur proportionale Wegeventile mit Durchfluss > 10 I/min (NG6)
3 Linearisierung fur proportionale Wegeventile mit Durchfluss > 50 I/min (NG10)
4 Linearisierung fur proportionale Druckventile
5 Kundenspezifische Linearisierung nach Tabelle <L1>
6 generelle Linearisierung NC-Achsen
Tabelle 14: <C1.02> Auswahl
Zur Definition von kundenspezifischer Linearisierung:
Siehe o Kapitel "8.5.21 Kundenspezifische Kennlinie <L1", Seite 60
DMA-22(A) Anleitung Seite 50
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8.5.7 Richtungsabhéangige Verstiarkung <C1.03>, C1.04>, <C2.04>
Die Verstarkung kann mit den Parametern <C1.03> und <C1.04>, fur beide Richtungen, “+” und “-” unabhéngig eingestellt

werden. Die Verstarkungsanpassung wird z.B. genutzt, um Geschwindigkeitsunterschiede bei Differentialzylindern
auszugleichen. Der Verstarkungsfaktor <Cx.03> ist dabei fiir negative, und <Cx.04> fir positive Werte zustandig

Modus
1 | Fir SW Version VO7.xx* 01
3 | Fur SW Version V01.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10
C1.03, C1.04
Modus
[ 2 | Fiir SW Version V06.xx* 02
Branch 1 Branch 2
C1.04 C2.04

+|  F

8.5.8 Funktion des Sollwertvorzeichens und des Faktors <C1.05>, <C2.05>

Das Sollwertzeichen und die Faktorfunktion werden verwendet, um das Polaritatszeichen der Sollwerte zu dndern oder
das Signal anzupassen bzw. es vollstandig zu deaktivieren. Dies erméglicht eine Anderung der Richtung eines Ventils
sowie die Skalierung der Sollwertsignale. Die Skalierung fiir den Sollwert liegt im Bereich von 0,00 bis 4,00.

Modus
1 | Fir SW Version VO7.xx* 01
3 | Fir SW Version V01.xx*, VO3.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10
C1.05
*+4.00..0
...-4.00
Modus
[ 2 | Fir SW Version V06.xx* 02
Branch 1 Branch 2
C1.05 C2.05
*+4.00..0 *+4.00..0
...-4.00 ...-4.00

8.5.9 Offset fiir Sollwerte <C1.06>, <C2.06>
Eine Drift des Antriebs oder des Hydrauliksystems kann mit dem Offset-Parameter korrigiert werden. Der Offset-Sollwert
kann als zusatzlicher Sollwert betrachtet werden. Dies erlaubt eine sehr feine Positionierung des Systems, z. B. wenn es

auf einer NC-Achse verwendet wird.

Modus
1 | Fir SW Version VO7.xx* 01
3 | Fur SW Version V01.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10
C1.06
Modus
[ 2 | Fir SW Version V06.xx* 02
Branch 1 Branch 2
C1.06 C2.06
DMA-22(A) Anleitung .
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8.5.10 Uberdeckungskompensation <C1.07>, <C1.08>, <C2.08>

Die Kompensation wirkt als zusatzlicher Sollwert, der aktiviert wird, sobald sich die Polaritat des Sollwerts dndert. Der
voreingestellte Wert wird direkt als Strom auf den Drehmomentmotor aufgebracht. Die Programmierung ist standardisiert
in Volt, wobei 10 V dem maximalen Sollstrom entsprechen.

Modus
1 | Fir SW Version VO7.xx* 01
3 | Fir SW Version V01.xx*, V03.xx*, VO4.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05
C1.07,C1.08
Modus
[ 2 | Fir SW Version V06.xx* 02
Branch 1 Branch 2
C1.08 C2.08
| /i/ | /:/
8.5.11 Sollwert-Hysterese <C1.27>
Modus
1 | Fir SW Version VO7.xx* 01
3 | Fur SW Version V01.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05
C1.27
Modus
[ 2 | Fiir SW Version V06.xx* 02
Branch 1 Branch 2
C1.27 Cc2.27

iR) it

Mit <C1.27> kann ein ,kinstliches Totband“ auf den Befehlseingang angewendet werden. Dies stellt sicher, dass bei
einem Eingangssignal ,0“ auch der Ausgang des Verstarkers ,0“ ist, selbst wenn eine Spulentiberlappungskompensation

angewendet wird (<C1.07> und <C1.08> > 0)!

Fir eine einfache Dokumentation sind die in den folgenden Kapiteln aufgefiihrten
Parameter nur fiir die Betriebsmodi verfiigbar:

“03, 04, 05,10 “

DMA-22(A) Anleitung .
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8.5.12 Auswahl des Reglers <C1.00>

Dieser Parameter aktiviert die gewlinschte Reglerfunktion (Struktur).

Der Regler kann unabhéngig vom gewahlten Betriebsmodus aktiviert oder deaktiviert werden. Der Parameter <C1.00>
deaktiviert den geschlossenen Regelkreis-Betrieb. Dadurch arbeitet die Karte im offenen Regelkreis-Modus. Es gibt vier
verschiedene Typen von Reglerkonfigurationen:

Der Regler und seine allgemeinen Funktionen werden mit dem Parameter <C1.00> aktiviert.

<C1.00> Regler Funktion Beschreibung
off -- Kein Regler aktiv, der DAC-4x(A) arbeitet im offenen Regelkreis.

1 P-PT1-I-DT1-Regler Standardregler mit verschiedenen Optionen

2 Fernsteuerung des Der Regler wird durch Erreichen eines Schwellenwerts und/oder den Status
Reglers eines digitalen Eingangs aktiviert oder deaktiviert. Gleiche Struktur wie ,1“.

3 Direkter Dies ist ein Regler, bei dem ein Teil des Sollwerts (abhangig von <C1.13>) direkt
Vorwartsregler auf die Ausgangsstufe geschaltet wird. Der verbleibende Teil ist ein Standard-P-
(dff-Regler) PT1-1-DT1-Regler; weiter als dff-Regler (direkter Vorwartsregler) bezeichnet.

4 Kombination von ,,1* Dies ist ein kombinierter dff-Regler und P-PT1-I-DT1-Regler (der wie in ,,2“
und ,2“ beschrieben aktiviert werden kann).

Tabelle 15: Auswahl des Reglers

8.5.12.1  P-PT1-I-DT1 Regler <C1.00> =1 or 2

Modus
[[3 | Fir SW Version VO1.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10

P-Anteil, PT1-Anteil <C1.13>, <C1.14>, <C1.15>, <C1.16>

C1.14,
C1.13  Cc115 C1.16

o
®

Bei der Programmierung der Parameter <C1.13> und <C1.16> ist auch die Einstellung
des Parameters <C1.00> (Reglereinstellung) von Bedeutung. Wenn <C1.00> = 3 oder
<C1.00> = 4 (dff-Regler), dann ist <C1.13> die Verstarkung des dff-Reglers und <C1.16>
ist die P-Verstarkung der verbleibenden PT1-I-DT1-Regler. <C1.15> ist ohne Wirkung.

<C1.13> ist die P-Verstarkung (KP1) fiir kleinere Regelabweichungen (Proportionalregler).

<C1.14> arbeitet mit <C1.16> zusammen und bildet somit einen PT1-Term

<C1.15> ist der Schwellenwert zur Steuerung des Betriebs von <C1.13> (KP1) oder <C1.16> (KP2)
<C1.16> ist die P-Verstarkung (KP2) fiir grof3ere Regelabweichungen, ergibt mit <C1.14> einen PT1-Anteil

Beschreibung der Schwellenfunktion <C1.15> und der resultierenden Wirkung von <C1.13> und <C1.16>:
e Fall 1, die Regelabweichung ist kleiner als der Schwellenwert (Jw-x| < <C1.15>):
Nur der P-Anteil KP1 ist aktiv (w-x * KP1).
e Fall 2, die Regelabweichung ist gréRer als der Schwellenwert ([w-x| > <C1.15>): Ab dem Schwellenwert <C1.15>
ist der P-Anteil KP1 mit dem Wert (w-x * KP1) aktiv. Der andere P-Anteil KP2 wirkt nur mit dem Wert ([|w-x] -
<C1.15>] * KP2). Der Gesamtanteil beider Regler ist eine Addition dieser Werte.

®

Die Aufteilung in zwei individuell einstellbare Verstiarkungen ermoéglicht eine stabilere
Anpassung des Reglers in nichtlinearen Systemen, selbst bei groRen
Regelabweichungen. Die Moglichkeit, <C1.16> (KP2) mit eine Zeitbasis abzuschwachen,
unterstiitzt diesen Effekt und fiihrt zu einstellbaren, sanften PT1-Eigenschaften.

DMA-22(A) Anleitung .
Revision: 02 14.07.2026 Seite 53



(N

HypravLIC CONTROL SYSTEWS

DMA-22(A)

Diagramm zur Erklarung:

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
1,500 von
C1.16

2'000 _______________________________________
2.000 von
C1.13

>
1,000 4,000 9,999
C1.15 Ue [V] w-x

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

Bild 22 : Diagramm der Funktion <C1.13>/<C1.15>/ <C1.16>

8.5.12.2 Dff Regler <C1.00> =3 or 4

Modus
[[3 | Fir SW Version VO1.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10

Dff bedeutet direkter Vorwartsregler.

Grundsétzlich kann der dff-Regler immer anstelle eines Standardreglers (P-PT1-1-DT1) verwendet werden, indem einfach
<C1.00> = 3 oder <C1.00> = 4 eingestellt wird. Der dff-Regler ist als Parallelschaltung eines P-Terms mit einem PT1-I-
DT1-Regler ausgelegt. Der verarbeitete Sollwert von d1.10 wird hierbei direkt als Eingang fur den P-Verstarker verwendet.
Nach einer Addition mit dem P-Faktor des dff-Zweigs wird das Signal zum Regelsignal des PT1-I-DT1-Reglers addiert.
Das Ergebnis kann mit d1.13 (iberprift werden. Der PT1-I-DT1-Regler wird mit der Regelabweichung d1.12 versorgt.
Dieser Betriebsmodus ermdglicht eine verbesserte dynamische Leistung bei vereinfachter Parametereinstellung. Nach
einer allgemeinen Formel sollten 80 % des Ausgangssignals vom dff-Regler geliefert werden, die restlichen 20 % sollten
vom PT1-1-DT1-Regler stammen.

P-Anteil, PT1-Anteil <C1.13>, <C1.14>, <C1.15>, <C1.16>

C1.14,
C1.13 C1.16

— N

e <C1.13> ist die P-Verstarkung mit direktem Vorwartsregler (Proportionalregler)
e <C1.14> arbeitet mit <C1.16> zusammen und bildet somit einen PT1-Term
e <C1.15> wird nicht berucksichtigt
e <C1.16> <C1.16> ist die P-Verstarkung des verbleibenden PT1-I-DT1-Reglers.
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8.5.12.3 Fernsteuerung des Reglers <C1.00> = 2 or 4

Modus
[3 | Fur SW Version VO1.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10

Zunachst befindet sich der Verstarker im offenen Regelkreis-Modus. Der Magnetstrom ist eine direkte Funktion des
Sollwerts (z. B. fihrt dies zu einem bestimmten Druck bei Verwendung von Druckventilen). Durch Aktivieren des
~Aktivierungseingangs” befindet sich der Verstarker im Bereitschaftsmodus und kann auf geschlossenen Regelkreis-
Betrieb umschalten. Der Komparator tiberwacht das Riickkopplungswertsignal. Wenn der Rickkopplungswert diesen
Vergleichswert Giberschreitet, wird der geschlossene Regelkreis aktiviert.
Fir weitere Informationen zur Komparatorfunktionalitat,

Siehe o Kapitel "9.2.2 Komparator flir Prozessregler <C1.00> = 2 oder 4%, Seite 67

8.5.13 Sicherheitsfunktion <C1.01>

Modus
[3 | Fir SW Version VO1.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10

Diese Funktion bietet einen ,Freigabemodus” oder eine Sequenz, die einen kontrollierten Ubergang von der deaktivierten
in die aktivierte Position ermdéglicht, was besonders hilfreich fur einen Neustart nach einem Notstopp.

/\ CAUTION

Die Verwendung der Sicherheitsfunktion zusammen mit der Fernsteuerung des Reglers
(<C1.00> = 2 oder <C1.00> = 4) muss vermieden werden.

Fir weitere Informationen zur Sicherheitsfunktion:
Siehe o Kapitel "9.3 Prozessregelkreis-Systeme und Sicherheitsfunktion Seite 68

8.5.14 Sensor Kalibrierung <C1.09>, <C1.10>, <C1.11>, <C1.26>, <C1.36>

Um den geeigneten Sensortyp fir die Ruckfihrung auszuwahlen, verwenden Sie den Parameter <C1.09>.

Modus
[3 ] Fur SW Version VO1.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10
C1.10, C1.36 C1.11 C1.12 C1.09, C1.26
4 & U/l=

%’ 2 1710/ *1
Z U

Values <0: (C1.10+C1.36)

Values >0: C1.10 asggsgtion
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Die folgenden Sensortypen stehen zur Auswahl zur Verfiigung:

<C1.09> Bereich Eingangssignal Drahtbruchlberwachung | Kommentar
<C1.26>
1 0..20mA Nein -—-
2 4 ..20 mA Ja -—-
3 12 mA + 8 mA Ja —
4 0..10V Nein -
5 0..+10V Nein -
6 6V+25V Ja
7 7.5V+25V Ja —
8 6V+4V Ja -
9 7.5V+25V Ja —
10 0..20mA Nein
11 4..20 mA Ja Nur positiver Reglerausgang maglich!
12 0..10V Nein
14 5V £3.0V Ja
21 Bipolar Spannung Ja
22 Unipolar Spannung Ja
23 Unipolar Spannung Ja Nur positiver Reglerausgang maoglich!
24 Bipolar Strom Ja
25 Unipolar Strom Ja
26 Unipolar Strom Ja Nur positiver Reglerausgang maoglich!
28 5V 26V Ja

Tabelle 16: Auswahl des Sensorsignals

Der Istwert-Eingang 1 (Fb1) ist fir Spannungs- und Stromsignale ausgelegt (differentieller Eingang). Die
Auflésung des Analogeingangs betragt 16 Bit. Die Drahtbrucherkennung kann mit dem Parameter <C1.26>
ausgewahlt werden.
Wenn fiir Fb1 der Strombereich ausgewahlt und der DMA-22(A) freigegeben ist, wird automatisch ein
Messwiderstand von 255 Q aktiviert. Wird der DMA-22(A) anschlieend gesperrt, wird der Widerstand
automatisch abgeschaltet, um Schaden zu vermeiden.
Der Istwert-Eingang 1 ist als differentieller Eingang innerhalb des Arbeitsspannungsbereichs von + 15 V ausgefiihrt.
Wenn die Drahtbrucherkennung aktiviert ist und der Signalwert die Ansprechschwelle unterschreitet, wird das
Freigabesignal des Verstarkers abgeschaltet und der Fehlerausgang geht automatisch auf Low-Pegel.
Gleichzeitig leuchtet die Status-LED rot auf.
Ist ein Stromeingang gewéhlt und die DMA-22(A) freigegeben, wird kontinuierlich auf Uberstrom (iberwacht. Wird
ein Uberstrom erkannt, wird der Eingang automatisch abgeschaltet, um Schéden zu vermeiden. Zugleich wird
das Freigabesignal abgeschaltet, der Fehlerausgang féllt auf Low-Pegel und die Status-LED leuchtet rot.
Die Auswahlen 10, 11, 12, 23, 26 sind fur Regelkreise vorgesehen, in denen kein negativer Wert auftritt; daher ist
kein negativer Reglerausgang maoglich (z. B. Druckregelkreise).
Wenn ein Sensorsignal unterschiedliche Verstarkungen oder ein asymmetrisches Verhalten zeigt, kann dies mit
dem Parameter <C1.36> kompensiert werden. Die Sensorverstarkungen fur positive und negative Signale lassen
sich unabhangig voneinander einstellen.
Bei Verwendung von Stromeingangssignalen sind die Eingénge gegen Uberlast geschiitzt. Bei Strédmen {ber ca.
25 mA wird ein Fehler ausgeldst. Die Drahtbrucherkennung I6st, sofern aktiviert, bei Stromen unter
ca. 2 mA einen Fehler aus. Informationen zu den Fehlercodes finden Sie unter:

Siehe o Kapitel "10.5 Anzeige- und Fehlermeldungen”, Seite 74
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8.5.15 I-Anteil, I-Anteil-Begrenzung <C1.17>, <C1.33>

Modus
[3 | Fir SW Version VO1.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10

C1.17 C1.33

L7 =

e <C1.17> ist der I-Anteil des Reglers (I-Regler). <C1.17> ist auf den Maximalwert begrenzt, um Ubersteuerung oder
Sattigung zu vermeiden. Kleine Werte bedeuten eine langsame Reaktion. Grolke Werte bedeuten eine schnelle
Reaktion!

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

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

Modus
[3 | Fir SW Version VO1.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10

C1.18,C1.19

IN

e <(C1.18> ist ein D-Anteil und bildet zusammen mit <Cx.19> ein PT1 -Glied (Differenzialregler).
e <C1.19> ist ein T-Anteil flir <Cx.18> zur Bildung eines DT1 term.

8.5.17 Zusatzlicher (P-)Multiplikator <C1.20>

Modus
| 3 | Fir SW Version V01.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10
" C1.20
*1..*32

<C1.20> ist ein zusétzlicher Proportionalfaktor zur Verstarkung der Wirkung von <C1.13> und <C1.16>, insbesondere fir
die Prozessregelung.

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

Modus
[[3 | Fir SW Version VO1.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10

LED only available via HCSTool monitor function!

LED
0 23,

d L0

o 11 Error/Comp.
—

diid

o Der Parameter <C1.25> ist ein Schalter, der festlegt, welches der Signale mit den Komparatorwerten verglichen wird.

<C1.25> Eingangssignalbereich
0 Komparator deaktiviert
1 Komparator vergleicht mit dem aktuellen Sollwert (d1.10)
2 Komparator vergleicht mit dem aktuellen Istwert (d1.11)
3 Komparator vergleicht mit der aktuellen Regelabweichung (d1.12)

Tabelle 17: Die verfugbaren Werte fiir <C1.25>

e Die Parameter <C1.21> und <C1.22> definieren das Komparatorfenster. Beide kénnen auf einen Wert von 0 ... +
9.999 V eingestellt werden. Es ist auch mdglich, ein positives, negatives oder asymmetrisches Fenster zu definieren.
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Sowohl der Parameter <E18> als auch <C1.21> und <C1.22> legen die Logik des Komparatorausgangs fest.
Beachten Sie die folgenden Abhangigkeiten:

Wenn <C1.21> < <C1.22>, wird die Logik des Ausgangs negiert.

Beim Vergleich des Komparatorwerts mit der Regelabweichung ist die Fenstermitte definiert durch:

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

Das Fenster ist daher ,gleitend" und sollwertabhéngig. Je nach Sollwert wird es um diesen zentriert.

o Eine Ein-/Ausschaltverzdgerung, festgelegt durch die Parameter <C1.23> und <C1.24>, kann bis maximal 9,99 s mit
einer Aufldsung von 10 ms eingestellt werden. Das optisch entkoppelte Komparator-Ausgangssignal steht an Klemme
[14Db] zur Verfigung. Andernfalls ist der Parameter <E18> wirksam:
<E18> = off: positive Komparatorlogik, d. h. wenn der Vergleichswert innerhalb der definierten Grenzen liegt, ist der
Komparatorausgang ,high".

Generell ist der Komparator stets Uber ein logisches ,UND" mit dem ,Enable"-Signal verkn(pft; ist das ,Enable"-Signal

also ,low", ist auch der Komparatorausgang ,,low".

Weitere Informationen zur Komparatorfunktionalitat:

Siehe o Kapitel “9.2 Komparator, Seite 67
8.5.19 Zusitzliche Uberdeckungskompensation <C1.37>, <C1.38>

Die Kompensation wirkt wie ein zusatzlicher Sollwert, der aktiviert wird, sobald sich die Polaritat des Sollwerts andert.
Der vorgegebene Wert wirkt direkt als Strom auf den Torque-Motor. Die Programmierung erfolgt normiert in Volt; 10 V
entsprechen dem maximalen Sollstrom.

Diese Funktion ist nur in den Modi 03 und 05 anwendbar.

Modus
[3 | Fir SW Version VO1.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03,05
C1.37 ,
C1.38| ~

8.5.20 Halbautomatische Sensor-Kalibrierung <C1.39>, <C1.40>

Die halbautomatische Istwert-Kalibrierung unterstitzt den Anwender dabei, das Ruckfuhrsignal hinsichtlich Offset und
Verstarkung korrekt zu skalieren, sodass der geschlossene Regelkreis wie vorgesehen arbeitet. Der Vorgang wird mithilfe
des HCSTool durchgefiihrt.

Modus
[[3 ] Fir SW Version VO1.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10

C1.39, C1.40

Ed
%»,
9%

Semi-automatic
calibration
(w. HCSTool only!)

Stellen Sie beim Ausfiihren dieser Funktion sicher, dass keine unbeabsichtigte Reaktion des
Systems auftreten kann, z. B. durch Blockieren des Antriebs oder dhnliche MaBRnahmen, um
Gefahrensituationen zu vermeiden.
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Halbautomatischer Istwert-Kalibriervorgang mit HCSTool:

Schritt

Action

Voreingestellte Parameter:
<C1.00> off

<C1.09> Select 21

<C1.26> off

<C1.39> Kalibriervorgang starten

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 ,Mittelstellung” (,Nullstellung") bringen
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

Vorgang Uberprifen

Tabelle 18: Halbautomatischer Istwert-Kalibriervorgang
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Hypr: SYSTEMS
8.5.21 Kundenspezifische Kennlinie <L1>
Wenn der Parameter
L1 Linearisierungstabelle fir C1.02 = 6
im HCSTool ausgewahlt wird, erscheint der ,Linearisierungseditor”.
HEE Linearisierungseditor x
Ausgang
10,00 Koordinateneingabe
-
7 Eingang Ausgang
8,00 . e | ooo0 = [ oo =
Pt | 1250 = | 1280 =
5 P2 | 2500 =] | 2500 =
£ P2 [ 30 = [ 3w =
: P4 | 5000 =] | 5000 =
200 s P5 | s250 = | s250 =
P& | 7500 = | 750 =
2 P7 | 870 = | sm0 =
200 =
; Pg | 9899 = | 9sm =
a
0.00
0,00 200 400 6.00 £.00 10,00  Eingang
j EE Download 0K Cancel

Hier kdnnen Sie eine eigene Tabelle fur Ihren Bedarf erstellen. Sie kénnen einen der 8 Punkte im Koordinatenfenster
verschieben oder die entsprechenden Punkte direkt in die Tabelle links eingeben.

Hier ein Beispiel fur eine eigene Kennlinie:

1rs de dviuuy i 1 stk mrmisbals seee e —dime U
HE§ Linearisierungseditor X
Ausgang
10,00 Koordinateneingabe
8
3 Eingang Ausgang
2.00 P | oooo = | ooo0 =]
. Pt | 1024 = | osm2 =
P2 | 2014 = | 1318 =
£ P3| 28 = [ 220 =]
4 P4 | 443 = | as;m =]
200 P5 | 5427 = | 7007
P | s212 = | 870 =
s 7 | 758 = | o9gm =
2,00 5
) Pg | 5988 = | 9sm =
1
i
0.00
0.00 200 400 6.00 8.00 10,00 Eingang
J El'E Download 0K Cancel
. . 'II s . . . . . . . .
Mit der Schaltflache J kénnen Sie die Kennlinie auf die lineare Version zuriicksetzen.
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8.5.22 Betriebsmodus <E00>

Am Anfang des Inbetriebnahmevorgangs steht die Art der Anwendung und damit die Festlegung des Betriebsmodus der
Karte. Diese Festlegung erfolgt Giber den Parameter <E00>.

Normalerweise ist dieser Parameter durch die Auswahl der Modulversion vorbestimmt.

Fir Module der Version DMA-22(A)-01-x-Sxxx ist es ,Modus 01" und fiir Module der Version DMA-22(A)-03-x-Sxxx
,Modus 03". Die verfligbaren Modi: Siehe o Kapitel "8.1 Betriebsmodus", Seite 35

8.5.23 Analogausgang <E01>

Modus
BB Nur verfigbar bei Platinen mit Analogausgang, SW VO1.xx*, V04.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10

Jeder interne Messwert kann mit dem Parameter <EQ1> als Analogsignal auf den Analogausgang gefiihrt werden. Dieses
Signal steht als Spannung oder Strom mit einer Auflésung von 12 Bit zur Verfligung. Die Signalart ist Spannung im
Bereich von £ 10 V.

Dieses Signal kann als unabhéangig kalibrierte Darstellung des Rickfuhrsignals verwendet werden. Wird die
Verstarkerkarte als Regler ohne Ventil eingesetzt, dient dieses Signal zur Ansteuerung der nachgelagerten Elektronik. Der
Parameter <E01> wahlt den Anzeigeparameter aus. Dieses Signal kann als unabhangig kalibrierte Darstellung des
Ruckfiihrsignals verwendet werden. Wird die Verstarkerkarte als Regler ohne Ventil eingesetzt, dient dieses Signal zur
Ansteuerung der nachgelagerten Elektronik. Der Parameter <E01> wahlt den Anzeigeparameter aus. Mit dem Parameter
<E01> kdnnen alle internen Spannungswerte dx.xx ausgegeben werden, die im jeweiligen Betriebsmodus verfiigbar sind.

Der Ausgangswert kann mit einem Offset und/oder einem zuséatzlichen Faktor angepasst werden.

Siehe o Kapitel "8.5.33 Analoge Spannungsausgabe, Offset und Faktor <E19>, <E33>", Seite.65
8.5.24 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 fur speziell ausgelegte Ventile anwendbar.
4 Push-Pull-Funktion aus. Drahtbrucherkennung zum Magneten ist aktiviert.
5 Push-Pull-Funktion aktiviert. Drahtbrucherkennung zum Magneten ist aktiviert.
Tabelle 19: <E02> Auswahl
/\ WARNING

Falls ein moglicher Leitungsbruch kritische Zustande in der Anwendung verursachen
kann, ist es zwingend erforderlich, <E02> = 6 zu aktivieren.

/\ CAUTION

Bei <E02> = 3 und <E02> = 6 wird ein Fehler nur erkannt, wenn ein Uberstrom von mehr
als dem 5-fachen des maximalen Nennstroms erreicht wird. Nach der ersten
Uberstromerkennung versucht das Modul fiinfmal, sich wieder einzuschalten, bevor es
in den Fehlerzustand uibergeht. Nur in diesem Fall werden die Endstufen automatisch
abgeschaltet.

Es wird stets empfohlen, eine Sicherung (flink, 3,15 A) in der
+ Versorgungsleitung zum DMA-22(A) vorzusehen.
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®

Die Fehlermeldung bei Kurzschluss, Uberlast oder Leitungsunterbrechung ist
entweder ,,- - 3“ oder ,,- - 8“.

8.5.25 Endstufenparameter <Ex.03>, <Ex.04> bis <Ex.07>, <E09>, <Ex.10>

Modus
1 | Fur Version SW VO0O7.xx* 01
3 | Fur SW Version V01.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx* 03, 04, 10
Endstufensteuerung
<E03>, <E04> ... <E07>
E09, E10

<E03> legt den Wert fest, der den Nennstrom durch das Ventil beim maximalen Sollwert bestimmt.
<E04> legt den P-Anteil-Wert fir die Erregung des Magneten fest.
<E05> legt den I-Anteil-Wert fir die Erregung des Magneten fest.
<E06> legt den P-Anteil-Wert fiir die Entregung des Magneten fest.
<EOQ7> legt den I-Anteil-Wert firr die Entregung des Magneten fest.
<E10>  variable Anpassung des Magnetstroms

Modus
2 | Fir SW Version V06.xx* 02
3 | Fur SW Version V35.xx*, V39.xx* 05
Endstufensteuerung Endstufensteuerung
<E03>, <E04> ... <E07> <E2.03>, <E2.04> ... <E2.07>
E09, E1.10 E09, E2.10

Magnet A:

<E1.03> legt den Wert fest, der den Nennstrom durch das Ventil beim maximalen Sollwert bestimmt.
<E1.04> legt den P-Anteil-Wert fiir die Erregung von Magnet A fest.

<E1.05> legt den I-Anteil-Wert fiir die Erregung von Magnet A fest.

<E1.06> legt den P-Anteil-Wert fiir die Entregung von Magnet A fest.

<E1.07> legt den I-Anteil-Wert fir die Entregung von Magnet A fest.

<E1.10> variable Anpassung des Magnetstroms A

Magnet B:

<E2.03> legt den Wert fest, der den Nennstrom durch das Ventil beim maximalen Sollwert bestimmt.
<E2.04> legt den P-Anteil-Wert fiir die Erregung von Magnet B fest.

<E2.05> legt den I-Anteil-Wert fiir die Erregung von Magnet B fest.

<E2.06> legt den P-Anteil-Wert fiir die Entregung von Magnet B fest.

<E2.07> legt den I-Anteil-Wert fiir die Entregung von Magnet B fest.

<E2.10> variable Anpassung des Magnetstroms B

Jeder Stromausgang wird (iber eine PWM-Endstufe mit Ubererregung und Schnellentregung angesteuert. Der
Magnetstrom wird gemessen, mit dem Sollwert (Ansteuerwert fur die Endstufen) verglichen und von einem PI-Regler
geregelt. Dies hilft, Abweichungen des Magnetstroms zu vermeiden, z. B. durch Erwarmung der Spule. Zusatzlich hat die
Programmierung des Reglers wesentlichen Einfluss auf das dynamische und statische Verhalten. Die Parameter <Ex.04>
und <Ex.05> stellen den Regler fur die Erregung ein, <Ex.06> und <Ex.07> fiur die Entregung.

Der Parameter <Ex.10> ermdglicht eine feine und variable Anpassung des Magnetstroms und damit die Anpassung des
bereits eingestellten Maximalstroms. Unabhangig von allen Einstellungen ist der Minimalstrom in jedem Fall auf *0,5 des
nominalen Ausgangsstroms (definiert durch <Ex.03>) begrenzt.

Der Parameter EQ9 legt die Zeitverzégerung des Freigabesignals fest. Die Aktivierung der Endstufen wird verzogert,
obwohl das Freigabesignal aktiv ist.
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8.5.26 Rampenart <E08>
E08

1
o
2

<E08> Beschreibung

0 konstante Zeitbasis (wirkt nur auf digitale Sollwerte)

1 konstante Anstiegsrate (wirkt auf alle Sollwerte, digital und analog)

Die Rampenfunktion kann umgeschaltet werden (Achtung: wird nicht in Blockstrukturen und
Diagrammen der Betriebsmodi dargestellt).

Tabelle 20: <E08> Auswahl

Weitere Informationen zur Rampenfunktion:

Siehe o Kapitel "8.5.4 ,Rampen-Funktion <rx.xx> und <E08>“, Seite 48

8.5.27 Vorstrom <E11>, <E12>
E11 E12

| L
b \

Pl

Dieser Parameter legt den Vorstrom von max. 30 % des nominalen Ausgangsstroms fest.
Der Offset-Strom dient bei Bedarf dazu, die Mittelstellung des Servoventils oder des Systems einzustellen.

8.5.28 Dither-Signal <Ex.13>, <Ex.14>

Modus
1 | Fur Version SW V0O7.xx* 01
3 | Fir SW Version V01.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10

E13,E14
WYAVAVAY

ANNC
N N

<E13> Dither Amplitude
<E14> Dither Frequenz

Modus
[ 2 | Fir SW Version V06.xx* 02
Magnet A Magnet B

A | ET.13 AN |E2.13
e [E1.14 ~e (E2.14

NN TN

<E1.13> Ditheramplitude, Magnet A
<E1.14> Ditherfrequenz, Magnet A
<E2.13> Ditheramplitude, Magnet B
<E2.14> Ditherfrequenz, Magnet B

Die Dither-Funktion I&sst sich mit den Parametern <Ex.13> (fir die Amplitude) und <Ex.14> (fiir die Frequenz) an das
Ventil oder den Prozess anpassen. Die Frequenz des Signals wird stufenweise eingestellt. Das Dither-Signal verringert
die Hysterese der Ventil- bzw. Antriebsbewegung und verbessert das Ansprechverhalten des Systems. Dies wirkt sich
positiv auf Genauigkeit und Reproduzierbarkeit aus.

Generell sind niederfrequente Signale wirkungsvoller, kdnnen sich jedoch in Form spirbarer Stérungen (Gerausche,
Schwingungen) bemerkbar machen. Werte unter 100 Hz sind fiir Systeme mit niedriger Eigenfrequenz gedacht, héhere
Werte werden fir Systeme mit hoher Eigenfrequenz verwendet. Dither-Amplituden werden im Bereich von 2 % bis 12 %
eingestellt (bezogen auf Strom oder Sollwert).

Dither-Signale beeinflussen aufgrund eines physikalisch-dynamischen Zusammenhangs die Kennlinie des Stroms. In
manchen Fallen wirkt sich dies auf die Linearitat von U zu | aus.
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8.5.29 Auswahl des Sollwerteingangs S1.06 <E15>

Dieser Parameter dient zur Auswahl der Art des analogen Sollwerts S1.06. Wird der Stromeingang ausgewahlt, wird der
Messwiderstand automatisch aktiviert. Mit dem Parameter <E15> ist die folgende Auswahl fir den Eingang mdglich:

<E15>

Eingangssignalbereich $1.06

Drahtbrucherkennung

off

Eingang deaktiviert

N

Spannungseingang -10 V ... +10 V

Spannungseingang 0V ... +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

|l N|o|la || IN

Strom 4 ... 20 mA

Ja

N
o

Strom 12 +8 mA

N
N

Strom 12 +8 mA

Ja

Tabelle 21: Auswahl <E15>

8.5.30 Auswahl des Sollwerteingangs S1.05 <E16>

Modus

[ 2 | Fir SW Version V06.xx*

02

Dieser Parameter dient zur Auswahl der Art des analogen Sollwerts S1.05.

Messwiderstand automatisch aktiviert.

Wird der Stromeingang ausgewahlt, wird der

<E16>

Eingangssignalbereich $1.05

Drahtbrucherkennung

off

Eingang deaktiviert

N

Spannungseingang -10 V ... +10 V

Spannungseingang 0V ... +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

Ol |N[oja(d|w (N

Strom 4 ... 20 mA

Ja

-
o

Strom 12 8 mA

-
N

Strom 12 8 mA

Ja

Tabelle 22: Auswahl <E16>

8.5.31 Aktivierung der Sollwerte <E17>

E17

Off

S

Der Parameter <E17> dient zur Auswahl bzw. Aktivierung der Sollwerte. Es gelten die folgenden Zusammenhange:

<E17> | Analoge Sollwerte Digitale Sollwerte
off Alle analogen Sollwerte sind aktiviert Digitale Sollwerte sind aktiviert
2 Alle analogen Sollwerte sind deaktiviert Digitale Sollwerte sind aktiviert
Tabelle 23: Auswahl <E17>
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8.5.32 Auswahl des digitalen Ausgangssignals; Fehler / Komparator <E18>
Dieser Parameter dient zur Auswahl der Logik der Statusinformation des Komparator- und Break-Ausgangs.
Der Parameter <E18> legt fest, welches Signal zur Ansteuerung des Komparator- und/oder Break-Ausgangs verwendet

wird.

Die Verfiigbarkeit der verschiedenen Auswahloptionen hangt vom gewahlten
Betriebsmodus ab.
Tritt ein Fehler auf, wird der Ausgang ,,Error / Komparator" unabhdngig vom Status des
Komparators auf logisch ,,0" geschaltet.

<E18> Error /| Komparator-Ausgang
off Fehlersignal steuert den Ausgang
1 Comp. positive logic
2 Comp. negative logic

Tabelle 24: <E18> Auswahl

8.5.33 Analoge Spannungsausgabe, Offset und Faktor <E19>, <E33>

Modus
BB Nur verfigbar bei Platinen mit Analogausgang, SW VO1.xx*, V04.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10

E33 E19

D

Mit dem Parameter <E33> kann dem Ausgangssignal ein separater Offset von -10 V ... + 10 V hinzugefligt werden. Mit
dem Parameter <E19> kann der Ausgang mit einem Faktor von 0,00 bis 2,00 angepasst werden.

8.6 Bewertung der Stromreglerparameter

Stromregler

e(t) >0: > towm(t) = kperr * e(t) + Kier * e(t)
kperr = EO04; Kierr = E05 * Tab

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

Tab = 80ps
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9 Funktionen

9.1 Anzeigeparameter d1.01 bis d1.13

Intern berechnete Werte kénnen wahrend des normalen Betriebs angezeigt werden und sind besonders bei der

YT
(N

Inbetriebnahme und Fehlersuche hilfreich. Die Werte kdnnen angezeigt werden mithilfe der HCSTool Monitor-Funktion.

Die Werte sind als Spannung oder Strom mit einer normierten Anzeigeauflésung von 1 mV bis
9,999 V fir Strome zwischen 0,001 A und dem durch EO3 eingestellten nominalen Ausgangsstrom zu interpretieren. Die
relevante Stelle in den Softwarefunktionen ist den Blockschaltbildern zu entnehmen.

/\ CAUTION

Dies ist nur eine Hilfsfunktion. Aus technischen Griinden sind prazise Messwerte,
vergleichbar mit einem Multimeter, nicht moglich.

Display-Parameter | Funktion
d1.01 Summe der analogen Sollwerte
d1.02 Summe der Sollwerte nach Rampenfunktion
d1.03 Sollwerte nach Linearisierung
d1.04 Sollwerte nach Verstarkungsanpassung
d1.05 Signal zu Magnet A
d1.06 Signal zu Magnet B
d1.07 Iststrom A
d1.08 Iststrom B
d1.09 Gesamtstrom
d1.10 Sollwert, Fihrungsgréfie (w)
Modus
| 3 | Fir SW Version VO1.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10
d1.11 Istwert, Rickfihrgrée (x)
d1.12 Schleppfehler, Abweichung zwischen Fiihrungs- und Rickfiihrgrofe (e)
d1.13 Reglerausgang (y)
Tabelle 25: Anzeigeparameter
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9.2 Komparator

Modus
| 3 | Fur SW Version VO1.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10

®

Die Beschreibung gilt nur fiir Zweig 1.
Der Komparator des zweiten Zweigs arbeitet analog zum ersten.

9.2.1 Komparator fiir Standardregler <C1.00> = 1 oder 3

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

Mit dem Komparator kann ein Signal ,Sollwert erreicht” (,in Position* bei der Lageregelung) erzeugt werden.

Damit lassen sich einfache Priifungen des Istwerts durchfiihren (z. B. Uberwachung des Klemmdrucks). Die
Regelabweichung

d1.12 ist der nitzlichste Vergleichswert (<C1.25> = 3); das Komparator-Ausgangssignal hangt

vom Vergleichsergebnis ab.

Wenn der Wert innerhalb des definierten Fensters liegt (Uiber die Parameter <C1.12> und <C1.22>), leuchtet die LED
,Comp* (nur in der Monitor-Funktion von HCSTool verfigbar).

HCS Monitor
Comp.
&
9.2.2 Komparator fiir Prozessregler <C1.00> = 2 oder 4
Modus
| 3 | Fur SW Version VO1.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10

Um diese Funktion zu aktivieren, den Parameter <C1.00> = 2 oder <C1.00> = 4 wéahlen.

Zunachst befindet sich das Modul im offenen Regelkreis. Der Magnetstrom ist eine direkte Funktion des Sollwerts

(was z.B. bei Druckventilen zu einem bestimmten Druck fuihrt). Durch Aktivieren des ,Aktivierungseingangs* befindet sich
der Verstarker im Standby und kann auf geschlossene Regelung umgeschaltet werden. Der Komparator Uberwacht das
Istwertsignal. Uberschreitet der Istwert nun diesen Vergleichswert, wird der geschlossene Regelkreis aktiviert.

®

Wenn <C1.17> # 0,000 wird der Ausgang des I-Reglers <C1.17> mit dem Sollwert
vorbelegt. Dies gewahrleistet einen sanften Ubergang vom offenen zum geschlossenen
Regelkreis.

Auch wenn der Istwert unter die Schaltschwelle fallt, bleibt die Regelung aktiv. Ein ,Low“-Signal am ,Aktivierungseingang*“
ist erforderlich, um die Regelkreisfunktion abzuschalten.

Durch Einstellen der Ansprechschwelle des Komparators <C1.21> und <C1.22> = 0 kann der ,Aktivierungseingang” direkt
zur Aktivierung des Reglers genutzt werden. Dadurch kann die Regelung durch externe Faktoren aktiviert werden.

®

<C1.23> hat keine Funktion, wenn der ,,Schaltregler* aktiviert ist.
<C1.24> kann verwendet werden, um die Regleraktivierung zu verzégern
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Der Status wird mit der LED ,Dout_1*“ angezeigt (nur in der Monitor-Funktion von HCSTool verfiigbar).

LAktivierungseingang“ | Istwert > oder < Schaltschwelle Funktion “LED” Dout_1/CL
Low < gesteuert aus
High < gesteuert an
High > geschlossener Regelkreis blinkt

Die Definition des ,Aktivierungseingangs*

Tabelle 26: Schaltregler-Status

SW Version Stecker/Klemme Aktivierungseingang
VO1.xx* X2/1 (5) oder X4/1 (13) $1.01
V03.xx* je nach Hardware-
VO4.xx* Ausfiihrung
V05.xx*
V35.xx* X4/2 (14) $1.02
V39.xx*

Tabelle 27: Aktivierungseingang je nach SW-Version und HW-Ausfiihrung

9.2.3 Beispiel (Komparator fiir die Prozessregelung)

Beispiel: Klemmdruckiiberwachung
Spezifikation: 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

dl11l

A

V] V]

Istwert

6,0

50
45

10 -
0,0 _

o5 -—FF——————

Wechsel des Ausgangssignales (nach 0,5 s)

<05s

Spanndruck max. 88 bar
Fenster Mitte 80 bar
Spanndruck min. 72 bar.

t [s]

>

9.3

Prozessregelkreis-Systeme und Sicherheitsfunktion

Diese Funktion bietet einen ,Freigabemodus” bzw. einen Ablauf, der einen kontrollierten Ubergang von der deaktivierten
in die aktivierte Position ermdglicht, was besonders bei einem Neustart nach einem Not-Halt hilfreich ist.

/\ CAUTION

Die Verwendung der Sicherheitsfunktion zusammen mit der Fernsteuerung des
Regelkreises
(<C1.00> = 2 oder <C1.00> = 4) ist zu vermeiden

Anleitung
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®

Der nach dem Not-Halt verwendete interne Sollwert definiert die Maschinen-Endposition,
vorzugsweise die ,Grundstellung‘.
Die Verfahrgeschwindigkeit wird durch die Rampe geregelt

Diese spezielle Sicherheitsfunktion stellt sicher, dass unkontrollierte Bewegungen vermieden werden. Sie wird Uber den
Parameter <C1.01> aktiviert (sieche Logiktabelle). Der allgemeine Ablauf ist: Nach einem Neustart (Versorgungsspannung
oder Freigabe ein) miussen alle digitalen Sollwerte deaktiviert werden. Dadurch wird der Reglerausgang auf (d1.13) =
0,000 gesetzt und jede Antriebsbewegung verhindert. Das Aktivieren eines der Sollwerte (und der Richtung) reaktiviert
den Regler vollstandig, und der Antrieb fahrt in eine Position, die durch die Summe aller Sollwerte definiert ist.

Schritt Programmierung Eingang Signal
1 Not-Halt aktiviert U-Versorgung ov
Spannung aus Freigabe ov
Versorgung ein U-Versorgung high
2 Freigabe aktiviert Freigabe high
Sollwerteingange auf 0 V LAktivierungseingang” oV

Der Sollwert fiir den Regler wird unabhangig vom tatsachlichen Sollwert auf den aktuellen

3 Istwert gesetzt. Die Regelabweichung betragt daher 0 V
4 Der Regler halt nun die Position, und eine etwaige Drift wird vom Regler ausgeglichen.
U-Versorgung high
5 Den normalen Betriebsmodus aktivieren; Freigab hiah
alle Sollwerte werden wieder verarbeitet elgabe 9
L#Aktivierungseingang” high
5 Der Antrieb fahrt in die Startposition. Die Startposition entspricht den aktiven Sollwerten.

Der ausgewahlte digitale Sollwert und der analoge Sollwert werden verwendet.
Tabelle 28: Logiktabelle der Sicherheitsfunktion

Die Definition des ,Aktivierungseingangs*

SW Version Connector/Klemme Aktivierungseingang
VO01.xx* X2/1 (5) or X4/1 (13) S1.01
VO3.xx* depending on HW design
V04.xx*
V05.xx*
V35.xx* X4/2 (14) S1.02
V39.xx*

Tabelle 29: Aktivierungseingang je nach SW-Version und HW-Ausfuhrung

9.4 Endstufen

o PWM-Endstufen dienen zur Reduzierung von Verlustleistung bei héherem Stromausgang und sind fiir
Konstantstrome bis max. 3,5 A ausgelegt.

e Linear-Endstufen dienen flir geringeren Stromausgang und sind fiir Konstantstréme von max. 0,2 A ausgelegt.
Diese Version wird teilweise bei Geraten fiir Servoventile mit Torque-Motoren verwendet.
Die Taktfrequenz betragt ca. 22 kHz. Sonderversionen mit 50 oder bis zu 100 kHz sind auf Anfrage verfugbar.

o Die Endstufen sind mit Ubererregung und Schnellentregung ausgestattet, um das dynamische Verhalten zu
verbessern

o  Der Parameter <E03> legt den nominalen Magnetstrom fest. Es stehen verschiedene Standardeinstellungen zur

Verfligung
Dartiber hinaus ist mit dem Parameter <E10> eine stufenlose Reduzierung maglich (nicht in SW V70.xx* verfigbar)
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9.5 Regelkreise mit Anpassung des Riickfiihrsignals
Der geschlossene Regelkreis kann tiber den Parameter <C1.00> ein- oder ausgeschaltet werden.

9.5.1 Anpassung des Istwertsignals Fb1
Die Auswahlen 10, 11 und 12 bei <C1.09> sind fur Druckregelkreise mit Druckregelventilen vorgesehen. In diesem Fall ist
der Reglerausgang auf den positiven Bereich begrenzt und steuert daher nur den Stromausgang an Stufe +.

Die Auswahlen 1 bis 9 sind fiir Ventile mit LVDT oder fiir Anwendungen vorgesehen, die negative Signale am
Reglerausgang verursachen kénnen. Bei diesen Auswahlen kann der Ausgangsstrom an Stufe + positiv oder negativ sein,
abhangig von der Differenz zwischen Istwert und Sollwert.

Um hdchste Sicherheit und bestmdgliche Reproduzierbarkeit auf benutzerfreundliche Weise zu gewahrleisten, erfolgen
alle Einstellungen und Anpassungen digital, unterstutzt durch die Hardware. Durch die Kombination von Hardware- und
Softwarefunktionen fur die Istwertanpassung werden héchste Auflésung und Prazision sichergestellt. Die Vorteile
gegenliber einem System mit analoger Anpassung iber Potentiometer liegen daher auf der Hand.

Abgleich:

/\ CAUTION

Das Signal ,,Freigabe“ aktivieren. Bei <C1.09> =10, 11 oder 12 zeigt d1.11 keine
Werte < 0.000 an

Schritt Abgleich

1. Nullpunktabgleich / allgemeiner Fall

1.1 das Ausgangssignal des Sensors in seine Nullstellung bringen
1.2 HCSTool-Monitorfunktion auf d1.11 einstellen
1.3 invertierten d1.11-Wert in <C1.11> speichern

1.4 d1.11 erneut priifen, Schritt 1.2 und 1.3 bei Bedarf wiederholen

2. Nullpunktabgleich / Ventile mit Schieberpositionsriickfiihrung

21 Vorstrom Uber <E11> = <E12> = 200 mA einstellen (Ventil zentrieren)

2.2 Regler deaktivieren <C1.00> =0

23 Freigabe einschalten und Magnetstecker angeschlossen lassen

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

Verstarkerabgleich

25 das System auf einen maximalen Istwert einstellen
2.6 d1.11-Anzeigewert prufen

27 Verstarkung mit <C1.10> anpassen

2.8 d1.11-Ergebnis priifen

2.9 Schritte 2.7 und 2.8 bei Bedarf wiederholen

Tabelle 30: Anpassung des Ruckflhrsignals

Um das Istwertsignal zu invertieren, den Parameter <C1.12> verwenden. Bei Bedarf das Sollwertsignal mit <C1.05>
invertieren, um den Regelsinn zu bestimmen und zu korrigieren.
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9.5.2 Prozessregelsystem
9.5.3 Druckregelung

Drucksensoren sind typischerweise in Zwei- oder Drei-Leiter-Technik ausgefuhrt. Das Gebersignal kann als
Spannungssignal (0 ... 10 V) oder als Stromsignal (0 ... 20 mA oder 4 ... 20 mA) bereitgestellt werden.

Die verwendeten Druckventile (Druckbegrenzungsventile oder Druckreduzierventile) sind mit einem Magneten
ausgestattet. Zur Aktivierung des Sensors muss Parameter <C1.09> auf 10, 11 oder 12 eingestellt werden. Bei
Stromsignalen muss zuerst Parameter <E20> auf 1 gesetzt werden.

Dies stellt eine korrekte Verarbeitung des Sensorsignals sicher und verhindert, dass der Reglerausgang (d1.13) negativ
wird. Die Drahtbruchiberwachung ist nur bei Verwendung des Sensortyps <C1.09> = 11 (4 ... 20 mA) verfugbar.

Beim Anschluss des Druckgebers ist besondere Sorgfalt erforderlich. Ordnungsgemafie Nullvolt-Verdrahtung,
Abschirmung und PE-Verbindungen (Schutzerde) sind entscheidend. Signalfehler kénnen die
Drahtbruchiberwachungsfunktion auslésen oder zu Instabilitat im Regelkreis fuhren.

Eine genaue Skalierung des Istwertsignals ist fiir eine hochwertige Druckregelung unerlasslich und gewahrleistet eine
optimale Nutzung der verfligbaren Auflosung. Der maximal zu regelnde Druck ist ein Schliisselfaktor. Der Messbereich
des Sensors sollte so nah wie mdglich am maximalen Regeldruck liegen und muss ordnungsgemag an den
Prozessdruckbereich angepasst werden.

Zuséatzlich muss der Einstellung der Istwertverstarkung besondere Aufmerksamkeit gewidmet werden. Beim maximalen
Regeldruck sollte der Monitor <d1.11> einen Wert von 9,900 anzeigen.

®

Bei der Nullpunkteinstellung erlauben Druckventile aufgrund ihrer Bauart oft keine
Einstellung auf 0 bar.

Die Reglerkonfiguration ist identisch mit der anderer Prozessregler.

Die Dynamik von Druckregelkreisen wird mafgeblich durch Systemcharakteristiken bestimmt (z. B. Kapazitat, Ventiltyp).
Daher ist eine werksseitige Voreinstellung nicht maoglich.

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

®

Regelkreis-Instabilitiat wahrend der Einstellung vermeiden, da dies den Antrieb oder die
Maschine beschiadigen kann!

In einigen Systemen kdnnen Proportional-Druckventile instabil sein.

Dieses Verhalten kann den Regelkreis erheblich beeinflussen und in bestimmten Fallen durch die Dither-Funktion (<E13>,
<E14>) kompensiert werden.
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9.5.4 Ferngesteuerte Regelkreisfunktion (Schaltender Regler)

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

Zunachst arbeitet der Verstarker im offenen Regelkreis. Der Magnetstrom wird direkt durch den Sollwert bestimmt (z. B.
ergibt sich ein bestimmter Druck bei Verwendung von Druckventilen). Wenn nun der Eingang ,Din_1* (via S1.01, X2/1 (5)
aktiviert wird, wechselt der Verstarker in den Bereitschaftsmodus und kann auf geschlossenen Regelkreisbetrieb
umschalten. Der Komparator tiberwacht das Rickfiihrsignal. Wenn der Rickfiihrwert den definierten Schwellenwert
Uberschreitet, wird der geschlossene Regelkreis aktiviert.

Wenn <C1.17> > 0,00, wird der Ausgang des |-Reglers mit dem Sollwert initialisiert.
Dies stellt einen stol3freien Ubergang von offenem zu geschlossenem Regelkreis sicher.

Auch wenn der Ruckfiihrwert unter die Schaltschwelle féllt, bleibt die Regelung aktiv.

Ein ,Low“-Signal am Eingang ,Din_1* (via S1.01, X2/1 (5) ist erforderlich, um die Regelkreisfunktion abzuschalten.
Durch Setzen der Komparator-Schwellenwerte (<C1.21> und <C1.22>) auf 0 kann der Eingang ,Din_1* (via S1.01, X2/1
(5) direkt zur Regleraktivierung genutzt werden.

Dadurch kann die Regelfunktion durch externe Signale ausgelost werden.

®

<C1.23> hat keine Funktion, wenn der ,,Fernregelkreis-Regler* aktiv ist.
<C1.24> kann zur Verzdgerung der Regleraktivierung verwendet werden.

Der Status wird durch die LED ,RPQ* angezeigt.

Eingang ,Din_1“ (via S1.01, Istwert > oder < . “ »
X2/1 (5) Schaltschwelle Funktion LED "Dout_1
Low < Offener Regelkreis off
High < Offener Regelkreis on
High > Geschlossener Regelkreis blinkt
DMA-22(A) Anleitung .
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9.5.5 Funktionsschema fiir die Ferngesteuerte Regelkreisfunktion

p * 1 1
Program. |- - - = =« -+ == = - .-
Wert
(C1.21) Beispiel fir
Druck-
verlauf
24y |
) Eingang
Din_1
' via 5101
owv .
Geregelt - -1 - - - m o m o - p—— - Lo — o,
f Regelung
Gesteuert ) : R
34 Y I - - -
! k.omparator
| Ausgang
owv E3/2 (10)
L fir E18 = 1, 2
Ein e
1 1 LED
: ' Dout_1
Aus L . > (nur via
HCS5Tool)
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10 Eingange, Ausgange und Meldungen

10.1 Allgemeines

o Der Ausgang ,Error / Komp* ist kurzschlussfest.

10.2 Versorgung
Die mehrfarbige LED ,STATUS" leuchtet griin, wenn die Versorgungsspannung anliegt.

10.3 Freigabe

e Nachdem das Freigabesignal an Klemme X3/1 angelegt wurde, leuchtet die LED ,STATUS" gelb. Wurde im
Parameter <E9> eine Zeitverzégerung eingestellt, blinkt die LED ,STATUS" fur die Dauer der Verzégerung gelb.

e Nach Ablauf der Zeitverzégerung wird aus dem blinkenden Signal ein Dauersignal und die Endstufen werden
freigegeben

10.4 Stoérung (Fehler)

e Der Strom in den Endstufen wird im Verstarker iiberwacht. Uberschreitet der Gesamtstrom einen bestimmten
Schwellenwert, werden die Endstufen automatisch abgeschaltet. Gleichzeitig wird das Signal am Ausgang ,Fault”
(Klemme X3/2) auf 0 V gesetzt. Die LED ,STATUS" leuchtet rot. Dieser Zustand bleibt bestehen, bis die
Fehlerursache behoben und der Fehler durch Sperren/Freigeben des Moduls zuriickgesetzt wurde.

o Wird der analoge Sollwerteingang (S1.06) als Stromeingang mit aktivierter Drahtbrucherkennung verwendet, wird
auch der Unterstrom Uberwacht. Der entsprechende Fehler wird ausgeldst, wenn der Strom unter ca. 2 mA fallt.

e Der Eingang ist auRerdem gegen Uberlast geschiitzt. Uberschreitet der Signalstrom ca. 25 mA, wird der Eingang
automatisch abgeschaltet, um die Hardware zu schiitzen. Zudem wird ein Fehler ausgel6st und die entsprechende
Fehlermeldung erzeugt.

e  Stérmeldungen sollten nicht durch Abschalten der Versorgungsspannung, sondern durch Wegnehmen des
Freigabesignals zurlickgesetzt werden (nach Behebung der Stérungsursache), da andernfalls keine Diagnose mehr
maoglich ist.

e Die Einstellung des Moduls kann fortgesetzt werden, auch wenn die Stérung noch vorliegt. Dadurch Iasst sich die
Fehlerursache finden und beheben. AnschlieRend muss die Freigabe zuriickgesetzt werden (deaktivieren und
aktivieren).

e  Fur die spezielle Funktion des Ausgangs als Komparatorausgang siehe

Siehe o Kapitel "8.5.18 Komparator <C1.21> bis <C1.25> ", Seite 57

e Alle Fehlermeldungen sowie der Status des Komparators kénnen mit der Software HCSTool iberwacht werden.

10.5 Anzeige- und Fehlermeldungen

Definierte Fehler und weitere Meldungen:

Alf;?slgrig}'t Beschreibung des Fehlers/der Meldung

1 Bedienfehler
2 Drahtbruch Sensor 1 (Fb1)
3 Uberstrom oder Kurzschluss an den Endstufen
4 n/a
5 Drahtbruch oder Uberspannung am Sollwerteingang (S1.05)
6 Drahtbruch oder Uberspannung am Sollwerteingang (S1.06)
7 n/a
8 Drahtbruch an den Endstufen
9 n/a
10 n/a
11 Negativer oder Uberlaststrom >22 mA Sensor Fb1 (Eingang Fb1)
12 n/a
13 n/a
14 n/a

Negativer oder Uberlaststrom >22 mA am Eingang (Eingang
15 S1.05)
16 Negativer oder Uberlaststrom >22 mA am Eingang (Eingang

S$1.06)

Tabelle 31: Fehlerliste
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11 Detaillierte elektrische Daten
(Fur Anwendungen aulRerhalb dieser Parameter wenden Sie sich bitte an uns!)

Merkmal

Bereich, Charakteristik

Leistungsaufnahme

1.2 VA, Magnet nicht bestromt
41 VA, ein Magnet bestromt mit 3,5 A
81 VA, beide Magnete bestromt mit 3,5 A

Magnet-Stromausgang

Rechteckférmiges PWM-Spannungssignal mit Ubererregung und Schnellentregung
Die Ausgangsstufen werden hardwareseitig (iber das Enable-Signal freigegeben

lout | Imax =45 A
PWM Frequenz | 22 kHz
Zykluszeit Stromregler | 45 ps
Analog Eingang Umax = + 28 V

Umin=-15V

Spannungsanwahl | Typ. Rin = 200 kQ  Differentielle Eingdnge
Typ. Rin = 5 MQ Eingange Fb1 und Fb2

Stromanwahl | Typ. Rin=255Q  Alle Eingdnge
Uberstromschutz | Uberstromschutz > typ. 23 mA

Digital Eingang
Versorgung 10 V
Versorgung 24 V
Low-Pegel
High-Pegel

Umax =+ 28 V
Typ. lin=0.5 mA
Typ. lin=1.1 mA
Un<26V
Un=92V

Digital Ausgang
Versorgung 24 V

WVersorgung 12 V

Analog Ausgang (optional)

Kurzschlussgeschitzt bis lout max typ. 40 mA
Typ. Usut > 18 V @lout max 2 mA

Typ. Usut = 15V @lout max 10 mA,
Kurzschlussgeschitzt bis lout max typ. 20 mA
Typ. Uout > 8 V @lout max 2 mA

| Typ. Ucut > 5V @lout max 10 mA

Der Analogausgang wird hardwareseitig von der CPU freigegeben
=10V ... +10V, tol. £ 0,020 V

Referenz Ausgang (optional)

+10V tol. £ 01V
-0V, tol. 201V
loutmax < 10 mA

Tabelle 32: Detaillierte elektrische Daten
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12 USB-C-Schnittstelle

12.1 Einfiihrung

In industriellen Umgebungen ist eine zuverlassige und sichere Daten- und Energielibertragung von grofiter Bedeutung.
USB-C, ein vielseitiger Steckverbinder-Standard, hat sich aufgrund seiner hohen Datenubertragungsraten und seiner
Fahigkeit zur Energielibertragung weit verbreitet. In rauen industriellen Umgebungen sind elektronische Systeme jedoch
haufig Stérungen, Spannungsspitzen und Erdungsproblemen ausgesetzt, die Schaden oder Fehlfunktionen verursachen
koénnen. Die galvanische Trennung ist eine entscheidende Technologie, um diese Risiken zu mindern, indem
verschiedene Abschnitte eines Systems elektrisch getrennt werden, um unerwiinschte Stromfliisse zu verhindern, die
Sicherheit zu gewabhrleisten und empfindliche Elektronik zu schiitzen.

/\ WARNING

Der USB-Anschluss des Treibers ist nicht galvanisch getrennt!
Zum Schutz wird die Verwendung eines Trennadapters dringend empfohlen

12.2 Bedeutung der galvanischen Trennung

Die galvanische Trennung ist ein Verfahren, das verhindert, dass elektrischer Strom direkt zwischen verschiedenen Teilen
eines Systems flieRt. Sie tragt dazu bei, Gerate und Personen vor elektrischen Schlagen zu schiitzen, verringert das
Risiko von Gerateschaden durch Spannungsspitzen und minimiert die durch Erdschleifen und Stérungen verursachten
Beeintrachtigungen. In industriellen Umgebungen, in denen Stromleitungen und Maschinen erhebliche elektrische
Stérungen verursachen kénnen, gewahrleistet die galvanische Trennung eine zuverlassige und genaue
Datenulbertragung.

Anwendungen in industrieller Umgebung:

In industriellen Umgebungen kénnen USB-C-Anschliisse zum Anschluss verschiedener Gerate verwendet werden,
darunter Sensoren, Steuerungen und Computer. Durch die Integration einer galvanischen Trennung kdnnen diese
Systeme Folgendes erreichen:

e Schutz vor Spannungsspitzen: In industriellen Umgebungen treten haufig Spannungsspitzen auf, die
empfindliche Elektronik beschadigen kénnen. Die galvanische Trennung schiitzt USB-C-angeschlossene Gerate
vor diesen Spannungsspitzen.

e Storunterdriickung: Industriemaschinen und lange Kabelwege kdnnen elektrische Stérungen verursachen.
Galvanisch getrennte USB-C-Verbindungen verhindern, dass Stérungen die Datenintegritat beeintrachtigen.

e Erhohte Sicherheit: Die galvanische Trennung kann Anwender vor mdglichen elektrischen Schlagen schiitzen,
indem sie den direkten elektrischen Kontakt zwischen Hoch- und Niederspannungssystemen verhindert.

Der galvanisch getrennte USB-Adapter der HCS GmbH ist fiir industrielle Anwendungen ausgelegt, die eine sichere und
zuverlassige Datenlibertragung zwischen Geraten mit unterschiedlichen Erdpotentialen erfordern. Dieser Adapter bietet
eine Trennung bis zu 1.500 Volt und schiitzt sowohl den Host als auch die angeschlossenen Gerate vor mdglichen
Spannungsspitzen, Erdschleifen und Storeinflissen.

Bestellinformationen: Der ,galvanisch getrennte USB-Adapter” der HCS GmbH kann direkt bei der HCS GmbH oder
Uber autorisierte Vertriebspartner bestellt werden. Fiir GroRbestellungen oder spezielle technische Anfragen wenden Sie
sich bitte an das Vertriebsteam der HCS GmbH.

Wesentliche Merkmale:

e Isolationsspannung: 1.500 V RMS
Datenlibertragungsrate: Unterstiitzt USB 2.0 mit Datenraten bis zu 480 Mbit/s
Kompatibilitat: Kompatibel mit USB-1.1- und USB-2.0-Geraten
Stromversorgung: Busgespeist; keine externe Stromversorgung erforderlich
Steckverbinder: USB Typ A Stecker auf USB Typ A Buchse
Betriebstemperatur: -20 °C bis +70 °C
Gehéuse: Robustes Gehause in Industriequalitat fur erhdhten Schutz
Anwendung: Industrielle Steuerungssysteme

Bild 23 : Galvanisch getrennter USB-Adapter
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12.3 Allgemeines

Der Fernbetrieb bzw. die Fernparametrierung kann iber die USB-C-Schnittstelle erfolgen.

Das Verstéarkermodul enthalt ein einfaches Uberwachungsprogramm, siehe Abschnitt 6.3 fiir Details. Mit dem Programm
HCSTool, lassen sich alle Parameter bearbeiten. Es ermdglicht das Bearbeiten, Herunterladen und Hochladen von
Parametern und Parametersatzen und verfiigt zudem Uber zahlreiche weitere Funktionen. Die Parameter des
Verstarkermoduls kdnnen von einer Ubergeordneten Steuerung (z. B. SPS) mit einem definierten Protokoll geandert
werden. Auf diese Weise kann die Verstarkerkarte in automatisierten Anlagen in den Maschinenprozess eingebunden
werden. Fur weitere Informationen Gber das Programm HCSTool und das Protokoll wenden Sie sich bitte an den

Hersteller.

/\ CAUTION

Jede Parameteranderung iiber die USB-C-Schnittstelle sollte nur durch geschultes
Fachpersonal erfolgen. Der Antrieb muss wahrend der Parameteranderungen nach
Moglichkeit stillgesetzt werden. Das Deaktivieren des Freigabesignals wird empfohlen.

12.4 Physikalische Schnittstellendaten

Das Verbindungskabel muss die folgenden Bedingungen erfillen:

o  USB-C-Stecker auf der DMA-22(A)-Seite
e Je nach PC ist die andere Seite des Kabels zu wahlen (USB-A, USB-B oder USB-C)

12.5 Verwendung von HCSTool

HCSTool

B E“,ngﬁi“

—el 4 o

Bild 24 : HCSTool-Startbildschirm

Nach dem Start von HCSTool kann das Programm entweder ,offline” (ohne angeschlossenes Gerat) oder ,online® im
direkten Betrieb mit einem Modul verwendet werden.

Nach dem Anschluss des Moduls Uiber die USB-C-Schnittstelle wahlt man am besten die Schaltflache ,Lesen der
Parameter aus dem Gerat“, um die Kommunikation zwischen HCSTool und dem Geréat herzustellen. In diesem Fall

werden die Software- und Modulversion automatisch erkannt.

DMA-22(A) Anleitung .
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Beispiel fir den HCSTool-Hauptbildschirm (DMA-22(A)-01 mit Softwareversion V7.01 verbunden).
HCS HCSTool = O X
Dater  Online  Hilfe
8 = |FhE E G| . | DMA-2(8)01 | = Buik 2.0.26. 116 “cs
Name Wert Einheit | Beschreibung ?
Sollwert/Rampe 51.01 0,000 v Intemer Sollwert 1 flir Zweig 1
Controller S$1.02 0,000 W Intemer Sollwert 2 fur Zweig 1
‘... Erweitert S1.03 0,000 W Intemer Sollwert 3 far Zweig 1
S1.04 0.000 W Intemer Sollwert 4 fir Zweig 1
.01 0.00 [ Rampe von 0 -» -fir Zweig 1
r.02 0,00 [ Rampe von - -» 0 fir Zweig 1
r1.03 0.00 ] Rampe von 0 - +fir Zweig 1
.04 0.00 [ Rampe von + -» O fiir Zweig 1
c1.02 off Kennlinie
c1.03 1,00 VA Verstarkung A
C1.04 1.00 VA Verstarkung B
C1.05 1,00 Sollwert VorzeichenVerstarkung
C1.06 0,000 v Sollwert Offset
c1.a7 0,000 W Totbereichskompensation A
cl08 0,000 3 Totbereichskompensation B
C1.27 0,000 W Sollwert Hysterese
L1 Linearisierungstabelle fur C1.02 =6
EQ0 1 Betriebsmade
E02 off Push-Full Betrieb
EQO3 2700 A Magnetanwahl
EO4 500 P-Anteil Stromregler emegen
ED5 500 |-Anteil Stromregler emegen
EO& 1300 P-Anteil Stromregler entregen
EO7 500 |-Anteil Stromregler entregen
E08 0 Rampenart
EO9 0,000 [ Zeitverzogerung Freigabe
E10 1,00 Magnetstromanpassung
E11 0.000 v Worstrom A
E12 0.000 v Vorstrom B
E13 0.000 Vi Dither Amplitude
E14 a0 Hz Dither Frequenz
E15 1 Signaldefinition Sollwert 51.06
E17 off Sollwert Aktivierungsmodus
x| — |
Beschreibung
Ser. Port: COM1 Version: 7.01° Ser. Mr: 1000 Datei: -

Bild 25 : HCSTool-Arbeitsbereich

Jeder Parameter kann einzeln bearbeitet und entweder direkt im Modul geandert (Auswahl ,download®) oder nur in der
PC-Liste (OK) Gbernommen werden. Im letzteren Fall wird der Parameter hervorgehoben. AbschlieRend kdnnen alle
geanderten Parameter heruntergeladen werden.

Beispiel fur die Bearbeitung des Parameters <C1.05>:

Parameter editieren

Parameterdaten

Name C1.05
Bezchreibung Sollwert Vorzeichen/\erstarkung
\wert [1.00] -4.00 400
=%  Download ‘ 0K | Abbrechen |

Bild 26 : HCSTool-Parameterbearbeitung

Um Informationen Gber interne Werte zu erhalten, kdnnen die Anzeigeparameter verwendet werden. Dazu muss die
Funktion ,Monitor” aktiviert werden (,Monitor zur Anzeige der internen Werte"®).

Anmerkung: Der Monitor zeigt auRerdem Fehlercodes und den Status der digitalen Eingange an.

Fur weitere Informationen zu HCSTool wenden Sie sich bitte an den Hersteller oder an einen unserer Vertriebspartner
und Partner.
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13 Vollstandige Parameterliste

Modus
1 Verfiighare Parameter fiir SW-Version V0O7.xx*, 01
2 Verfiighare Parameter fiir SW-Version V06.xx*, 02
3 Verfligbare Parameter fir SW-Version V01.xx*, V03.xx*, V04.xx*, V05.xx*, V35.xx* 03, 04, 05
H Nur verijgbar bei Platinen njit Analogausgang, SW V01.xx*, V04.xx*, V39.xx* 03, 04, 05, 10
Nur verfligbare Parameter fir PROFINET-, PROFIBUS-, EtherNet/IP-, CANopen- alle
Versionen
Anzeigeparameter:
# v | Funktion Einheit | Schrittw. | Min Max.
d1.01 Analoger Sollwert (S1.06) \% 0.001 -9.999 +9.999
d1.02 Summe aller Sollwerte n. Rampe \% 0.001 -9.999 +9.999
d1.03 Sollwerte nach Linearisierung \% 0.001 -9.999 +9.999
d1.04 Wert nach Verstarkungsanpassung | V 0.001 -9.999 +9.999
d1.05 Signal zum Ventil - 0.001 -9.999 +9.999
d1.07 Magnetstrom A A 0.001 -1.000 +1.000
d1.08 Magnetstrom B A 0.001 -1.000 +1.000
d1.09 Normierter Magnetstrom Aund B |V 0.001 -9.999 +9.999
d1.10 Sollwert (w) \Y, 0.001 -9.999 +9.999
d1.11 |3 | Istwert, Rickfihrwert (x) \Y, 0.001 -9.999 +9.999
d1.12 |3 | Schleppfehler (e) \% 0.001 -9.999 +9.999
d1.13 |3 Reglerausgang (y) \% 0.001 -9.999 +9.999
d2.01 |2 | Analoger Sollwert (S1.05) \Y, 0.001 -9.999 +9.999
d2.02 |2 | Summe aller Sollwerte nach \Y, 0.001 -9.999 +9.999
Rampe
d2.03 |2 | Sollwerte nach Linearisierung \% 0.001 -9.999 +9.999
d2.04 |2 | Wert nach \Y, 0.001 -9.999 +9.999
Verstarkungsanpassung.
d2.10 |2 | Sollwert (w) \Y, 0.001 -9.999 +9.999
Sollwertparameter: Digitale Sollwerte
# v | Funktion Einheit | Schrittw. | Min Max.
S$1.01 Interner Sollwert 1 \Y, 0.001 -9.999 +9.999
S1.02 — 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 \Y, 0.001 -9.999 +9.999
Rampenparameter fiir Sollwerte
# v | Funktion Einheit | Schrittw. | Min Max.
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
Sollwertparameter: Digitale Sollwerte
# v | Funktion Einheit | Schrittw. | Min Max.
S2.01 |2 | Interner Sollwert 1 \% 0.001 -9.999 +9.999
Rampenparameter fiir Sollwerte
# v | Funktion Einheit | Schrittw. | Min Max.
r1.03 |2 | Rampevon0 = + S 0.01 0.000 39.50
r1.04 |2 | Rampevon+ =20 S 0.01 0.000 39.50
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Reglerparameter:
# v| Funktion Einh. | Schrittw. | Min Max. Code
C1.00 | 3| Reglerauswahl -—- 1 0 4 0=aus
1=P-PT,-I-DT;4
2 = Remote
3 =dff
4 = Remote + dff
C1.01 | 3] Sicherheitsfunktion - - 0 1 off = aus; on = ein
C1.02 Linearisierung - 1 0 6 off = linear; 1 ... 5 = Kennlinie,
6 = angepasst
C1.03 Verstarkung A VIV [0.01 0.00 2.00 -
C1.04 Verstérkung B VIV 0.01 0.00 2.00 -
C1.05 Sollwert-Vorzeichen und -Faktor -—- 0.01 -4.00 [4.00 ---
C1.06 Sollwert-Offset V 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 | 3| Sensortyp *1 1 1 12 1=0..20mA
2=4..20mA
*1’Achtung: 3=12mA+£8 mA
Kein negativer Reglerausgang mdglich, 4=0..10V
wenn 10, 11, 12, 23 oder 26 5=0..£10V
ausgewahlt ist! 6=6V+25V
7=75V+25V
8=6V+4V
9=75V+25V
10=0... 20 mA, nur pos.
11 =4 ... 20 mA, nur pos.
12=0...10V, nur pos.
14=5V+30V
21 = Bipolare Spannung
22 = Unipolare Spannung
23 = Unipolare Spannung, nur pos.
24 = Bipolarer Strom
25 = Unipolarer Strom
26 = Unipolarer Strom, nur pos.
28=5V+26V
C1.10 | 3| Istwert-Verstarkung VIV 0.01 0.00 4.00
C1.11 | 3| Istwert-Offset \Y 0.001 |-9.999 | +9.999 | -
C1.12 | 3| Istwert-Vorzeichen -—- - -1 +1 - 1 = negativ, off = aus, + 1 = positiv
C1.13 | 3| P-Anteil Kp, V/V |0.01 0.00 4.00
C1.14 | 3| T-Anteil fir PT1 (bis C1.16) S 0.001 |0.000 |10.00 |--
C1.15 | 3| Schwellwert (C1.13, C1.16) V 0.001 | 0.000 |+9.999 | ---
C1.16 | 3| P-Anteil Kp, V/V 10.001 |0.000 |4.00
C1.17 | 3] I-Anteil V/s |0.001 |0.000 |4.00
C1.18 | 3| D-Anteil Vs 0.001 | 0.000 |4.00
C1.19 | 3| T-Anteil fir DT1 S 0.001 |0.000 |10.00 |---
C1.20 | 3| Verstarkung (C1.13 und C1.16) VIV |1 1 32 -
C1.21 | 3| Komparator oberer Schwellwert V 0.001 |-9.999 |+9.999 | ---
C1.22 | 3| Komparator unterer Schwellwert V 0.001 |-9.999 |+9.999 | ---
C1.23 | 3| Komparator-Verzdgerung ins Fenster | S 0.001 | 0.000 |+99.99 |---
C1.24 | 3| Komparator-Verzogerung aus dem S 0.001 |0.000 |+99.99 | ---
Fenster
C1.25 | 3| Komparator-Auswahl - |1 0 3 off = aus, 1 = Sollwert
2 = |Istwert, 3 = Schleppfehler
C1.26 | 3| Drahtbrucherkennung Rickfihrsignal | --- - off 1 off = aus; 1 = aktiv
C1.27 Sollwertsignal-Hysterese V 0.001 |-9.999 |+9.999 | ---
C1.33 | 3| I-Anteil Ausgangswertbegrenzung V 0.001 |0.000 |+9.999 | ---
C1.36 | 3| Sensorsignal-Korrekturfaktor fir Werte | V/V | 0.01 -1.00 | +1.00
< 0 (bezogen auf C1.10)
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Reglerparameter:
C1.37 | 3| Zusatzliche \Y 0.001 |0.000 |+9.999
Uberdeckungskompensation
negativ
C1.38 | 3| Zusatzliche \Y 0.001 |0.000 |+9.999
Uberdeckungskompensation
positiv
C1.39 | 3| Halbautomatische Sensorkalibrierung | --- — — — Kalibrierung starten
C1.40 | 3| Letzte Kalibrierung Sensor --- - --- -—- Zuletzt gespeicherter Sensor
L1 Tabelle fiir Linearisierung - - - - Einstellung von 8 einzelnen Punkten
Erweiterte Parameter: Grundeinstellungen
# Funktion Einh. | Schrittw. | Min Max. Code
EOO0 1| Betriebsmodus --- - 1 1 1 = Modus 1 - offener Regelkreis
EOO 3| Betriebsmodus --- - 3 4 3 = Modus 3 > Positionsriickfihrung
Ventil
4 = Modus 4 > Prozessrickfiihrung
EOO 3| Betriebsmodus - - 4 5 4 = Modus 4 - Prozessrickfiihrung
5 = Modus 5 = Schieberpositions-
Ruckfiihrung HPR-Ventil
EO1 Y Analogausgang - 1 Off 11 Off = aus
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 aus
1 = Push-Pull-Funktion aktiv
4 = Push-Pull-Funktion aus mit Erkenn.
5 = Push-Pull-Funktion aktiv, mit Erkenn.
EO3 --- 0.80 3,500 |[1=08A
2=11A
3=13A
4=16A
5=24A
6=27A
7=35A
E1.03 | 2| Magnet Nennstrom-Auswahl - -—- 0.80 3.500 [1=0.8A
E2.03 SW Version V71.xx*, V72.xx*, V74 .xx* 2=11A
3=13A
4=16A
5=24A
6=27A
7=35A
E04 P-Anteil Stromregler Erregung -—- 1 0000 9999 |---
E1.04 | 2| P-Anteil Stromregler Erregung - 1 0000 9999 |--
E2.04
E05 I-Anteil Stromregler Erregung --- 1 0000 9999 | ---
E1.05 | 2| I-Anteil Stromregler Erregung - 1 0000 9999 |---
E2.05
E06 P-Anteil Stromregler Entregung -—- 1 0000 9999 |---
E1.06 | 2| P-Anteil Stromregler Entregung - 1 0000 9999 |---
E2.06
EQ7 I-Anteil Stromregler Entregung - 1 0000 9999 |---
E1.07 | 2| I-Anteil Stromregler Entregung - 1 0000 9999 |---
E2.07
E08 Rampenauswabhl -—- 1 0 2 0 = digitale Sollwerte (Zeitkonstante)
1 = alle Sollwerte (Steigung konstant)
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
E1.10 | 2| Magnetstrom-Anpassung - 0.001 |0.050 |01.10 | Variable Anpassung des max. Stroms
E2.10
E11 Vorstrom Magnet A V 0.001 |0.000 |+9.999 | 3,000V = 30 % des max. Nennstroms
E12 Vorstrom Magnet B \Y 0.001 | 0.000 |+9.999 | 3,000 V = 30 % des max. Nennstroms
E13 Dither-Amplitude \Y 0.001 | 0.000 |+3.000 | 3,000V =30 % des max. Nennstroms
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Erweiterte Parameter: Grundeinstellungen

E1.13 | 2| Dither-Amplitude \ 0.001 |0.000 |+3.000 | 3,000V =30 % des max. Nennstroms
E2.13
E14 Dither-Frequenz Hz 1 1 300 -
E1.14 | 2| Dither-Frequenz Hz 1 1 300 ---
E2.14
E15 Auswahl Sollwerteingang S1.06 - 1 off, 1 |11 off = deaktiviert
= -10V..+10V
= 0..10V
3= 5V+-5V
4= 5V +-45Vohne
Signaluberwachung
5= 5V+-45Vmit
Signaluberwachung
6= 0...20 mAohne
Drahtbrucherkennung
7= 10 +- 10 mA ohne
Drahtbrucherkennung
8= 4...20 mAohne
Drahtbrucherkennung
9= 4 ..20 mAmit
Drahtbrucherkennung
10 = 12 +- 8 mA ohne
Drahtbrucherkennung
11= 12 +- 8 mA mit
Drahtbrucherkennung
E16 | 2| Auswahl Sollwerteingang S1.05 - 1 Ooff,1 |11 off = deaktiviert
1= -10V..+10V
2= 0..10V
3= 5V+-5V
4= 5V +-45Vohne
Signaliiberwachung
5= 5V +-45V mit
Signaliberwachung
6= 0...20 mAohne
Drahtbrucherkennung
7= 10 +- 10 mA ohne
Drahtbrucherkennung
8= 4...20 mAohne
Drahtbrucherkennung
9= 4 ..20 mA mit
Drahtbrucherkennung
10 = 12 +- 8 mA ohne
Drahtbrucherkennung
11= 12 +- 8 mA mit
Drahtbrucherkennung
E17 Sollwert-Aktivierungsmodus --- 1 off, 1 3 off = 2 digitale, 1 analoger aktiv
2 = nur 2 digitale aktiv
E18 2| Auswahl Ausgang Error / Komparator | --- 1 off, 1 2 off = nur ,error“-Signal relevant
1 = Komparator positive Logik
2 = Komparator negative Logik
E19 Ausgangsfaktor fur den analogen --- 0.01 -2.00 |+2.00 |---
Spannungsausgang
E22 Bus-Slave-Adresse --- 1 Off 12 Weitere Informationen siehe die
E23 Bus-Timeout s 0.001 | 0.000f | 9.999 |separate Dokumentation
E26 Bus-Timeout-Fehlerbehandlung --- 1 Off 1
E33 Offset fiir den analogen \% 0.001 |-9.999 | +9.999 | ---
Spannungsausgang
Tabelle 33: Parameterliste
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14 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 Ausflihrung sowie in der von
uns in den Verkehr gebrachten Version den einschlagigen Anforderungen der Richtlinie entspricht.
Diese Erklarung verliert ihre Gultigkeit bei einer Anderung des Produkts ohne unsere schriftliche

Zustimmung.

Produkt:

Bestimmungsgemaler Einsatz

Modul:

Nennspannung:

Nennleistung:

Schutzklasse:

Schutzart:

Einschlagige EU-Richtlinie:

Anwendbare EU-Normen:
Ausstrahlung:

Storfestigkeit:

Datum / Unterschrift des
Herstellers

01.01.2026
Angaben zum Unterzeichner:

Digitales Verstarker- und Steuermodul
Automatisierungssysteme (industrielle Anwendungen)
DMA-22(A)-x

24 V DC; SELV, PELV

max. 100 VA

1

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)

Bild 27 : Konformitatserklarung
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