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ServoController-Karte mit CAN-Interface UVE 8112
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ServoController-Karte UVE 8112

Die Controllerkarte dient zur Steuerung eines DC-Motors mit Inkrementalgeber.

Auf einer Europlatine sind eine komplett digitale Motorsteuerung mit CAN-Interface, Ein-/Ausgénge sowie eine
leistungsfahige, kurzschlussfeste Endstufe realisiert. Alle Funktionsblocke der Karte sind galvanisch getrennt.
Die Baugruppe ist als Einschub in ein 19“- oder Tischgehéuse vorgesehen. Daher sind alle Anschliisse,
auBer RS232, auf einen riickseitigen Steckverbinder gefiihrt.

Die Baugruppe kann durch verschiedene Betriebsarten an unterschiedlichste Anwendungen angepasst werden.
Im einfachsten Fall wird ein Sollwert am Analogeingang (+ 10 V) als Strom- oder Drehzahlvorgabe ausgewertet.
In der Betriebsart CAN arbeitet das Modul als CanOpen Slave und kann hier wiederum in den GanOpen-
Betriebsarten Profile-Velocity-Mode, Profile-Position-Mode, Interpolated-Position-Mode und Homing-Mode
benutzt werden.
Im Positioniermodus kénnen Fahrauftrage mit einstellbarer Beschleunigung, Anfangs-, Endgeschwindigkeit
und Zielposition tiber CAN (oder RS232) gesendet werden.
Im Interpolationsmodus kann in jedem Intervall eines einstellbaren Zeitrasters (1 ms — 50 ms) ein neuer
Positionswert fiir eine Bahnkurve gesendet werden.
Analog zum GanOpen-Protokoll kann die Controllerkarte auch tiber die serielle Schnittstelle RS232 gesteuert werden. Ei
Ausbau der Funktionalitat durch zukiinftige Erweiterungen wie z.B. eine Stand-Alone-Betriebsart ist durch ein
einfaches Update iiber die serielle Schnittstelle maglich.

Zum Lieferumfang der Karte gehort ein komfortables Einstellprogramm (Win9x, NT) fiir die Inbetriebnahme und
zur Verwaltung von Parametern (siehe Riickseite fiir ScreenShots dieses Programms).

Die ServoController-Karte UVE 8112 ist sowohl als einzelne Baugruppe (mit Riickwandplatine) oder eingebaut im
Controller-Gehduse verfiigbar. Dieses Contoller-Gehduse beinhaltet zusétzlich zu den max. 4 UVE 8112 auch das
passende Netzteil, die Uberwachung von Endlagenschalter und Not-Aus-Schalter sowie Anschlussklemmen zum

einfachen Anschluss der Motoren. Treibersoftware fiir komplette Mehrachssteuerung iiber CAN ist in Vorbereitung.
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ScreenShots des DC-Setup-Programms
bei der Parametrierung:

— N Shot 1.

Schrittweise Inbetriebnahme liber
einen Wizard. Hier die Einstellung
des Lagereglers mit der Moglichkeit
die Regelparameter sofort zu testen.
Anzeige der Ist-Geschwindigkeit beim
Test der Regelparameter.

Aktueller Betriebszustand (gemal3
CanOpen-Spezifikation).

Shot 2.

Zugriff auf alle Variablen (bzw.
CanOpen-0Objekte) des Antrieb-
modauls ber eine Baumstruktur.
Ubersichtliche Einstelldialoge fiir alle
wichtigen Objekt-Variablen.
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Shot 3.

Alle Einstelldialoge sind neben der
schrittweisen Abfolge auch als
Registerkarten in einem gemeinsamen
Dialogfeld zugénglich.

Alle Einstellungen der aktuellen Achse
kénnen zusétzlich als Parametersatz
in einer DCF-Datei gespeichert
werden.
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