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1. Systemvoraussetzungen

Zum Betrieb der Software PSCS ist folgende Mindestausstattung des Rechners erforderlich:
Betriebssystem: Windows 98, Windows 2000 oder Windows XP, Windows 7, Windows 8, Windows 10.
Prozessor: Pentium ab 300 MHz

Speicherplatz: ca. 10 MB

Schnittstellen: USB

2. Lizenzvereinbarung

In Laufe der Installation der Software erscheint der Text einer Lizenzvereinbarung. Bitte lesen Sie diese sorgfaltig und
bestatigen Sie sie, wenn Sie in allen Punkten zustimmen.

3. Installation

3.1. Software PSCS

Die Software und alle Hilfsdateien sind in einer Anwendung der Form ,Setup_PSCS___.exe“ enthalten. Die aktuelle
Version finden Sie auf unserer Homepage www.ps-automation.com unter ,,Downloads” - ,,Software” - ,Software
PSCS 3“. Speichern Sie diese Datei auf einem Ihrer Laufwerke und starten Sie die Anwendung. Ein , Install Shield”
fahrt Sie durch die Installation.

4. Funktion

Die Software PSCS dient zu Einstellung, Inbetriebnahme und Diagnoseauslesung bei intelligenten Antrieben der Bau-
arten PS-AMS 11/12/13 von PS Automation.

5. Meniistruktur

5.1. Statusfenster

Im rechten Teil des Einstiegsfensters erscheinen, je nachdem, von wo der Datensatz geladen wurde, entweder (nach
Laden vom Datentréger) der Dateiname (1) des aktuell geladenen Datensatzes, oder (nach Laden vom Antrieb) die
Firmware-Version (2) und Seriennummer (3) des Antriebs und der Betriebszustand im Klartext (4).
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5.2. Shortcuts

ladt einen Datensatz des Typs *.am1 (fur Antriebe PS-AMS 11/12/13) von einem Datentrager

— I speichert den aktuell bearbeiteten Datensatz als Datei vom Typ *.am1 auf einen Datentrager

ladt aus einem angeschlossenen betriebsbereiten Antrieb den aktuellen Datensatz

offnet das Fenster ,Parametrierung” (wie unter ,Bedienen” - ,,Parametrierung”)

Ubertragt den aktuell angezeigten bzw. zuletzt bearbeiteten Datensatz zum Antrieb

5.3. Datei
[ = PSCS o o

Datei | Kommunikation Bedienen Hilfe

P5 Antrieb auswidhlen oy AMSIT S AMSL2 F AMSLS

Offnen

Y Speichern
Speichern unter
Zugriffsberechtigung

Schnittstelle

Sprache/Language [

Exit Alt+X

Dieses Meni erlaubt die folgenden Aktionen:

e Auswahl des PS-AMS-Antriebstyps

Dateiverwaltung mit ,,Offnen”, , Speichern®, ,Speichern unter”

e Eine Zugriffsberechtigung ist zum normalen Betrieb nicht erforderlich; sie dient lediglich dem Servicepersonal
von PS Automation.

e Die Auswahl der verwendeten Schnittstelle (COM-Port) Gber USB anhand eines Auswahlfensters. Sie wird im PC
dauerhaft gespeichert, und muss nur neu vorgenommen werden, wenn die Schnittstellenbelegung des PC veran-
dert oder die Software neu installiert wird. Eine Routine zur automatischen Auswabhl ist verfiigbar, wozu ein PS-
AMS-Antrieb angeschlossen und eingeschaltet sein muss. Diese Routine kann zum Absturz des Betriebssystems
fiihren, falls eine gréBere Anzahl von COM-Ports am Rechner schon belegt ist. Es hilft dann das Abbrechen tber
den Task-Manager, und die Reduzierung der Anzahl der verwendeten COM-Ports fiir die Dauer der Durchfiihrung
der Auswahlroutine.

Aulerdem ist eine manuelle Auswahl des COM-Ports moglich.
e Auswahl der Menii-Sprache (Deutsch oder Englisch)



5.4. Kommunikation

-
= PSCS

Datei fKommun'rk,a‘tion] Bedienen Hilfe

Vom Antrieb laden
_ﬁ Zum Antrieb senden

Dieses Meni erlaubt die folgenden Aktionen:

ILESERVER'\Datens

d\A_PSLAMS-MOD4PSL20zZ

e Laden des aktuell im Antrieb vorhandenen Datensatzes in die PSCS Kommunikations-Software
e Senden des angezeigten oder aktuell in der PSCS bearbeiteten Datensatzes zum Antrieb. Vor jedem Senden
muss ein Datensatz neu geladen werden, entweder vom Antrieb oder vom Datentrager.

5.5. Bedienen

-

&= PSCS

Datei  Kemmunikation [Eedienen] Hilfe

Parametrierung

Inbetriebnahme

Diagnose

Monitor

'\Datensatz\AMS\Standard\A_PSLAMS-MODAPSL20zZ
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5.5.1. Parametrierung

Anderungen unter Parametrierung in der PSCS werden im Antrieb erst aktiv nach Senden des Datensatzes zum An-
trieb. Anderungen auf einer oder mehreren Seiten miissen vorher durch Verlassen der Seite(n) mit ,OK“ in den tem-

pordren Speicher des Rechners (ibertragen werden.

5.5.1.1. Soll- & Istwert-Signale

PSL202-204AMS511_Mod4 201211.aml

Soll- & Istwert-Signale ]Uentiladaminn ] Sicherheit & Stéirmeldung Kennlinienkurrekturi

Sollwert ;Strum

Sollwert ZU 34 [mA]

Sollwert AUF 120 [mA]

- Sollwert-Mittelung [4 +] [fach]
Totband 110 [%a]

[~ Digitaler Sollwert 10 [%a]

Istwert iStrum

Istwert ZU 34 [mA]
Istwert AUF ]EU [mA]

Tn [25  [sec]




Unter Sollwert muss die Ansteuerung des Antriebs gewahlt werden: iber kontinuierliches Sollwertsignal (als
Strom- oder als Spannungseingang) oder im 3-Punkt-Betrieb (Fahren , Auf-Stop-Zu“ im Tastbetrieb). Die Wer-
tebereiche sind fiir das Stromsignal 0 mA bis 20 mA bzw. fiir das Spannungssignal 0 V bis 10 V, wobei die oberen
und unteren Grenzwerte je nach Prozessanforderung frei gewahlt werden kénnen, auch invertiert.

3-Punkt-Fahrbefehle haben immer Prioritat vor kontinuierlichem und digitalem Sollwert. Verfahren tber Auf-
und Zu-Phase ist also auch moglich, wenn die Ansteuerung per Sollwertsignal gewahlt ist. Der Antrieb verfahrt
entsprechend der angelegten Auf- oder Zu-Phase in die jeweilige Richtung solange diese anliegt, und kehrt nach
Trennen der Phase auf die dem anliegenden/eingestellten Sollwert entsprechende Position zurtick bzw. fahrt die
gewadhlte Position fir ,,Sollwert-Fehler” an.

Sollwert-Mitteilung: Alle 12,5 ms wird das anliegende kontinuierliche Sollwertsignal durch die AMS-Elektronik
gemessen und die Regelabweichung zur momentanen Position festgestellt. Das Ansprechverhalten des Antriebs
auf diese Abweichung ist einstellbar durch Festlegen der Anzahl der Messpunkte (maximal 32 Stiick), liber die
eine Mittelung erfolgen soll. Eine geringe Anzahl von Messpunkten ergibt ein schnelles Ansprechen auf Sollwert-
Anderungen; werkseitig voreingestellt ist 4-fache Mitteilung.

Totband erlaubt die Einstellung einer Ansprechschwelle in Promille vom maximal zuldssigen Endwert des Soll-
wertbereichs (20 mA bzw. 10 V) im Bereich 5%o bis 50%.. Werksseitig voreingestellt sind 10%e..

Digitaler Sollwert ist ein fest eingestellter Sollwert in Prozent vom eingestellten Verfahrweg. Dieser ist aktiv,
wenn der Aktivierungshaken gesetzt ist und hat dann Prioritat vor dem kontinuierlichen Sollwertsignal. Er dient
zum Aufbau einer Festwert-Regelung. Die Endwerte fir den kontinuierlichen Sollwert kdnnen nur eingestellt wer-
den, wenn der digitale Sollwert nicht aktiviert ist.

Der digitale Sollwert muss aktiviert sein, wenn der Antrieb lber eine optional erhéltliche Busschnittstelle ange-
steuert werden soll!

Unter Istwert kann die aktive Positions-Riickmeldung gewahlt werden als kontinuierliches Strom- oder Span-
nungssignal. Die Wertebereiche sind fiir das Stromsignal 0 mA bis 20 mA bzw. fiir das Spannungssignal 0 V bis 10
V, wobei die oberen und unteren Grenzwerte je nach Prozessanforderung frei gewahlt werden kénnen.

Prozessregler: Ein im Antrieb integrierter Pl-Prozessregler PSIC mit einem Signaleingang und einem Versorgungs-
ausgang fur einen Sensor ist als Option erhéltlich. Wenn dieser werkseitig installiert ist, dann kann er durch den
Aktivierungshaken in diesem Meni angewahlt werden. Nachstellzeit Tn und Verstarkung Kp missen zur Anpas-
sung des Reglerverhaltens an die Regelstrecke angepasst werden. Die Wertebereiche sind 50 msec bis 100 sec fiir
Tn, und 0,05 bis 100 fiur Kp. Als Hilfsmittel dient die Funktion ,5.5.4. Monitor”.



5.5.1.2. Ventiladaption
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Soll- & Istwert-Signale Ventiladaption lSicherheit & Stirmeldung l Kennlinienkorrektur

: : - - rZwischenpositionen
Schliessrichtung |Vent|lspmde| einfahrend lJ

Verfahnweg [20  [mm]  max-52[mm] Position 1 [%]
Abschaltung Ventil AUF |Weg -l Pt 2 [%]
Abschaltung Ventil ZU |Drehm0mem lJ Puosition 3 [%a]

Position 4 [%]
Momenterhéhung |0 [%] Dauer |0 [*100ms] P (%]

Max. Kraft / Moment [100 [%]

Max. Geschwindigkeit [100 [%] NotFahrt [100 [%]

o OK xAbbru-:n| ? Hife |

SchlieBrichtung legt in Bezug auf die Armatur fest, in welche Richtung der Antrieb die Armatur schlieRen soll.
Beim Laden erscheint je nach Bewegungsart des Antriebs ,Ventilspindel einfahrend / ausfahrend” (bei Linearan-
trieben PS-AMS PSL) bzw. rechtsdrehend im Uhrzeigersinn / linksdrehend gegen den Uhrzeigersinn“ (in der Sicht
von oben auf die Armatur, bei Schwenkantrieben PS-AMS PSQ). Daraus ergibt sich die Zuordnung von ,,Auf” und
»Zu“ bei den Signalen von Soll- und Istwert, etc.

Bitte beachten: beim PSQ2003-3003AMS mit Zusatzgetriebe die ist die SchlieRrichtung umgekehrt.

e Ventilhub legt den Verfahrweg der Armatur fest, in mm bei Linearantrieben PS-AMS PSL und in ° (Grad) bei

Schwenkantrieben PS-AMS PSQ.

e Die Abschaltung in jeder Endlage muss entsprechend der Armaturenbauart gewahlt werden als wegabhan-

gig oder wegabhingig automatisch oder kraft-/drehmomentabhingig. Falls mindestens eine Endlagenab-
schaltung per ,,Weg automatisch” oder , Kraft/Drehmoment” gewéhlt ist, erfolgt die Einstellung des Antriebs
auf die Armatur selbsttatig (automatische Inbetriebnahme).

e Die Momenterh6hung dient zum Losbrechen einer geschlossenen Armatur aus dem Sitz. Eine Erhhung um

maximal 50% der Nennkraft/des Nennmoments fir maximal 2,5 sec kann eingestellt werden.

e Max. Kraft/Moment erlaubt eine Reduzierung von Abschaltkraft/Abschaltmoment auf minimal 50% des an-

triebsspezifischen Nennwerts.

e Max. Geschwindigkeit erlaubt eine Reduzierung der Stellgeschwindigkeit auf minimal 50% (bei PS-AMS PSL)

bzw. eine Verlangerung der Stellzeit auf maximal 200% (bei PS-AMS PSQ) des antriebsspezifischen Nenn-
werts.

e Notfahrt erlaubt die Einstellung einer individuellen Geschwindigkeit fiir die Notfahrt (in Verbindung mit

Netzausfallsicherung PSCP oder Eingang fir Notfahrbefehl FSP). Sie kann zwischen 50% und 100% der maxi-
malen Geschwindigkeit frei eingestellt werden.

e Unter Zwischenpositionen kdnnen bis zu 5 Antriebsstellungen definiert werden, die im Falle von Fehlfunktio-

nen des Antriebs angefahren werden sollen (siehe ,5.5.1.3. Sicherheit Stormeldung”).



5.5.1.3. Sicherheit & Stormeldung

Soll- & Istwert—SignaIe] Ventiladaption Sicherheit & Stormeldung IKennIinienkorrektur]

Sicherheitsfunktion Stormeldung

Sollwert-Fehler |Antrieb Stop j —I
Drehmoment-Fehler |Antrieb Stop j — [
Netzausfall |Ventil Zu | —r
kritische Temperatur |5U% Geschwindigkeij —I

maximale Temperatur |Antrieb Stop j —I L
Sollwert-Fehler Prozel2sensor |Antrieb Stop j —I
Antrieb nicht auf Armatur abgeglichen [
Mechanischer Schaden r
Elektronik-Fehler [
Verschleiffgrenze erreicht N
Position dberfahren [

Position nicht erreicht ——1"
Antrieb nicht im AUTO-Modus I

xAtmruch| ?  Hife

o Alle hier aufgefiihrten Sicherheitsfunktionen und Zustande werden durch zwei LEDs im Anschlussraum des An-
triebs in einer jeweils spezifischen Leuchtsequenz angezeigt. Uber das optional erhiltliche potentialfreie Stérmel-
derelais FIR kdnnen sie auch durch Anwahlen per Aktivierungshaken als (Sammelstér-)Meldung binar signalisiert
werden.

e Ein Sollwert-Fehler liegt vor, wenn ein Sollwert kleiner als 50% des parametrierten Minimalwerts am Antrieb an-
liegt. Fir diesen Fall kann der Antrieb in eine frei wahlbare Position gefahren oder sofort gestoppt werden.

e Ein Drehmoment-Fehler liegt vor, wenn der Antrieb beim Verfahren auBerhalb der gespeicherten Endlagen die
volle eingestellte Kraft / das volle eingestellte Drehmoment aufbringen muss, z.B. bei blockiertem Drosselkorper
in der Armatur. Der Antrieb kann dann entweder sofort gestoppt werden (,,Antrieb Stop“), oder kurz zurick (d.h.
vom aufgetretenen Widerstand weg) und dann wieder in die urspriinglich gewiinschte Richtung weiter verfahren
(,erneuter Versuch”) - bis zu dreimal, dann wird der Abtrieb gestoppt. Nach Abschalten an der Widerstandsstelle
kann der Antrieb elektrisch dann nur in die Gegenrichtung der blockierten Verfahrrichtung verfahren.
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Soll- & Istwert-Signale | Ventiladaption Sicherheit & Stormeldung |Kenn|inienkorrektur

Sicherheitsfunktion Stormeldung

Sollwert-Fehler [Antrieb Stop | —F

Drehmoment-Fehler v|—

Netzausfall |Ventil Zu Ll —_—

kritische Temperatur IVentiI Zu Z] —_—v

! maximale Temperatur |Antrieb Stop j ——i
I Sollwert-Fehler ProzeRsensor IAntrieb Stop ZJ — i
| Antrieb nicht auf Armatur abgeglichen ——[— |
1 Mechanischer Schaden =——[" i

Elektronik-Fehler =——|"

VerschleiRgrenze erreicht ——[—

Position tiberfahren —— [

Position nicht erreicht ——1"

Antrieb nicht im AUTO-Modus ——1"

v oK X Abbruch | ? Hife [

e Die Sicherheitsfunktion Netzausfall ist nutzbar zum Anfahren einer frei wahlbaren Sicherheitsstellung (siehe "Zwi-
schenpositionen" unter ,,5.5.1.2. Ventiladaption®), sofern eine der beiden nachfolgenden Optionen im Antrieb
installiert ist:

- Netzausfallsicherung PSCP: In Verbindung mit der optional erhéltlichen Netzausfallsicherung PSCP verfahrt
der Antrieb in die gewahlte Sicherheitsstellung, wenn ein Ausfall der Versorgungsspannung am Antrieb er-
kannt wird.

- Eingang fiir Notfahrbefehl FSP: Falls keine Netzausfallsicherung PSCP installiert ist, kann das Anfahren der
Sicherheitsstellung durch Anlegen einer Spannung am Eingang fir den Notfahrtbefehl FSP des Antriebs veran-
lasst werden.

e Wenn die kritische Temperatur im Antrieb gemessen wird, weist das auf eine thermische Uberlastung hin durch
sehr hohe Umgebungstemperatur oder eine sehr hohe Anzahl von Betéatigungen. Als GegenmalRnahme kann der
Antrieb in einer parametrierbaren Position gestoppt, oder mit 50% der eingestellten Geschwindigkeit betrieben
werden, um eine Abkiihlung des Antriebs zu ermdglichen. Bei bestimmungsgemaRem Gebrauch des Antriebs,
unter Einhaltung von zuldssiger Umgebungstemperatur und Betriebsart gemal Datenblatt, wird die kritische
Temperatur nicht erreicht.

e Bei Erreichen der maximal zuldssigen Temperatur muss der Antrieb in einer frei parametrierbaren Position (siehe
"Zwischenpositionen" unter ,5.5.1.2. Ventiladaption“) gestoppt werden, um eine Schadigung durch Warmeerzeu-
gung im weiteren Betrieb zu verhindern. Die maximal zuldssige Temperatur kann nur erreicht werden, wenn die
auf die kritische Temperatur hin eingeleitete Aktion erfolglos war. Die Ursachen fiir diesen schadlichen Tempera-
turanstieg missen auf jeden Fall beseitigt werden, um auf Dauer eine schwere Beschadigung des Antriebs und
eine weitergehende Storung des Prozesses zu vermeiden.

o Ein Sollwert-Fehler Prozess-Sensor (nur in Verbindung mit dem optionalen Prozessregler PSIC) liegt vor, wenn
das Eingangssignal vom Prozess-Sensor zum Antrieb kleiner als 50% des parametrierten Minimalwerts am Antrieb
ist. FUr diesen Fall kann der Antrieb in eine frei wahlbare Position (siehe "Zwischenpositionen" unter ,5.5.1.2.
Ventiladaption“) gefahren oder sofort gestoppt werden.

o Antrieb nicht auf Armatur abgeglichen zeigt an, dass mit diesem Antrieb noch kein Abgleich auf ein Ventil erfolgt
ist. Dieser muss nach der mechanischen Montage auf jeden Fall vorgenommen werden und erfolgt je nach Ein-
stellung der Endlagenabschaltung liber ,Bedienen” - , Inbetriebnahme” entweder automatisch oder manuell
(siehe ,,5.5.2.Inbetriebnahme®).



e Ein mechanischer Schaden wird gemeldet, wenn der Motor im Antrieb langer als 120 sec dreht, ohne dass eine
Anderung der Stellung des Abtriebs erkannt wird. Der Antrieb ist dann nicht funktionsfihig und bedarf der War-
tung.

o Elektronik-Fehler meldet eine Inkonsistenz in den Daten des antriebsinternen Speichers. Der Antrieb ist dann
nicht funktionsfahig und bedarf der Wartung. Die Uberpriifung der Datenkonsistenz wird bei jedem Anlaufen der
Elektronik nach Neueinschalten der Versorgungsspannung vorgenommen.

o VerschleiBgrenze erreicht: Diese Funktion ist noch nicht implementiert.

e Position liberfahren oder Position nicht erreicht meldet, dass die erreichte Position des Abtriebs nach dem Ver-
fahren um mehr als 1,5% von der errechneten Sollposition abweicht, je nach Richtung der Abweichung. Diese
dient nur zur Information und beeintrachtigt nicht die Betriebsbereitschaft des Antriebs.

e Antrieb nicht im AUTO-Modus (nur in Verbindung mit der optionalen Ortsteuerung PSC.2) meldet, dass der
Wabhlschalter der optionalen Ortsteuerung PSC.2 nicht auf Automatik-Betrieb steht. Siehe separate Betriebsanlei-
tung PSC.2.

5.5.1.4. Kennlinienkorrektur

PSL202-204AM511_Mod4 201211.am1 23
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Der Verfahrweg des Antriebs in Abhangigkeit von der FlihrungsgroRe kann durch die Antriebselektronik korrigiert
werden. Die lineare (LIN) und die gleichprozentige (LOG) Kennlinie sind liber Schaltflachen vordefiniert. Es besteht
auBerdem die Moglichkeit, eine Kennlinie mit bis zu 16 Wertpaaren frei zu definieren. Die jeweils zusammengehori-
gen Werte fir FihrungsgroRe und Antriebsstellung missen dazu in die Felder ,Wertepaar” eingegeben und mit dem
Knopf ,Neu” bestitigt werden. Danach werden sie in die Tabelle oberhalb und in die Grafik ibernommen. Uber die
mit ,,x“ markierten Knépfe kénnen einzelne Wertepaare aktiviert und deaktiviert werden.
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5.5.2. Inbetriebnahme

Die Inbetriebnahme ist erforderlich, um nach der Montage auf die Armatur die Endlagen des Antriebs den Arma-
turenendlagen anzupassen.

5.5.2.1. Automatische Inbetriebnahme

Sie erfolgt automatisch, wenn wenigstens eine Endlage als kraft-/drehmomentabhingig oder wegabhingig auto-
matisch gewahlt ist. Nach Betatigen von ,,Bedienen” -, Inbetriebnahme” fahrt der Antrieb nach Bestatigen des ange-
zeigten Fensters beide Endlagen der Armatur an und speichert die dabei gemessenen Werte unverlierbar.

hI[_ll‘ialuzng - ﬁw

ACHTUNG!

Nach Bestitigung dieser Meldung wird der Antrieb
auf ein Ventil initialisiert.

Zur korrekten Inbetriebnahme miissen der gewiinschte
Verfahrweg und mindestens eine kraftabhangige Endlage
eingestellt sein.

Bitte priifen Sie ob der Antrieb korrekt auf ein Ventil i
aufgebaut ist! i
| |

X Abbruch
= =)

5.5.2.2. Manuelle Inbetriebnahme

Wenn beide Endlagen als wegabhangig gewahlt sind, dann muss die Inbetriebnahme per Software PSCS manuell
erfolgen.

Mansetup

WVentil

- AUF

[ D

Achtung: Bei der manuellen Inbetriebnahme muss der korrekte Sollwert fiir die Zu-Position bzw.
das binare Stellsignal flr das Zu-Fahren dauerhaft angelegt sein. Siehe auch ,Betriebsanleitung
PS-AMS11“ - ,,Manuelle Inbetriebnahme*.
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Es erscheint ein Fenster mit einem Schiebebalken. Der Pfeil an der Basis (1 - Nullpunkt) kennzeichnet die momentan
im Antrieb gespeicherte Geschlossen-Stellung der Armatur. Gleichzeitig wird diese Stellung daneben (2) in Prozent
vom moglichen Verfahrweg des Antriebs angezeigt. Der vertikale farbige Balken (3 - Hubanzeiger) Gber dem Pfeil
stellt den aktuell eingestellten Verfahrweg dar (siehe "5.5.1.2. Ventiladaption"). Daran ist sichtbar, wie weit der Null-
punkt verschoben werden kann, bevor eine automatische Verfahrweg-Reduzierung wegen Uberschreiten des mogli-
chen Verfahrwegs des Antriebs erfolgt (wenn der Hubanzeiger am oberen Ende des moglichen Verfahrwegs anstoft
und dariber hinaus verschoben werden misste).

Achtung: Die Anzeige erfolgt unabhangig vom eingestellten Wirksinn des Ventils.

Durch Verschieben des Nullpunkts und Bestatigen mit ,,Senden” fahrt der Antrieb in die angewdahlte Position. Auf
diese Weise muss die Armatur durch den Antrieb in die Geschlossen-Stellung gefahren werden. Ist diese nach Sicht-
kontrolle an der Armatur erreicht, dann erfolgt nach Bestitigen mit ,,0K” die Ubernahme des gefundenen Werts in
den Antriebsspeicher.

5.5.3. Diagnose

Die Anwendung der Diagnosefunktionen ist abhdngig von der PSCS Firmware sowie der Antriebssoftware.

Standard-Diagnose: PSCS-Firmware bis Version 3.27, Antriebsfirmware bis Version 1.125.
Erweiterte Diagnose: PSCS-Firmware ab Version 3.28, Antriebsfirmware ab Version 1.160.

5.5.3.1. Standard-Diagnose

Mit der PSCS Firmware bis Version 3.27 und die Antriebsfirmware bis Version 1.125 ist eine Standard-Diagnose mog-
lich.

Diese Funktion ist nur verfiigbar bei Verbindung mit einem eingeschalteten Antrieb. Es werden verschiedene Kenn-
groflen Giber den momentanen Zustand des Antriebs ausgelesen und dargestellt.

Zihlende Werte

Fiir jeden Anlauf des Antriebs werden summiert und in Blocken angezeigt:
e Anzahl der Anlaufe
e Anzahl der Anlaufe bei kritischer Temperatur
e Betriebszeit des Antriebs, in Stunden
e Laufzeit des Motors, in Minuten
e Laufzeit des Motors bei kritischer Temperatur, in Sekunden



FW V1.21 AMS 1x | Ser-Mr.: 201250

Gesamtzahl der Einschaltvorgange ITEU

Einschaltvorgange bei kntischer Temperatur IU

Gesamtbetriebszeit I4U [h]
Laufzeit des Motors |3U [min]
Laufzeit des Motor bei kntischer Temperatur IU [5]

|¢ OK I |Drucken I

Laufende Werte
Flr jeden Anlauf des Antriebs werden die Werte fir
e angelegten Sollwert,
e erreichten Istwert,
e aufgebrachtes Drehmoment,
e Temperatur im Antriebsinnenraum

gemessen und in einem sequentiellen Speicher mit 11 Datensatzen gespeichert. Die Darstellung ist als Tabelle oder
Graph moglich.

Zahlende Werte | Chart I

Sollwert {33 [39 [100 |39 |33 fo jo o o 39 [33 [%]

istwert |39 (39 [100 [33 |33 Jo fo |5 Jo |39 |39 (%]

Motormoment |33.2|5.4 [29.828.8|4.4 |55,6(55,6(55,6 (55,6 [29,3[234 [%]

Fehlerlr. |594 |594 |594 |sa4 |594 |594 |594 |594 |594 IU |n

Gehausetemperatur [25.2 [25.2{32.2{32.2{32,2[32,6[33.9[33.9[33.9[30.4 31.1 pC]

|¢ OK I |Drucken I




L]

Action

|J 0K | |Drucken |

5.5.3.2. Erweiterte Diagnose

Voraussetzungen fir die erweiterte Diagnose sind die PSCS Firmware ab Version 3.28 und die Antriebsfirmware ab
Version 1.160.

Die erweiterte Diagnose wird wie bisher Gber -> Bedienen -> Diagnose gestartet.

#c PSCS = X

Datei Kommunikation Bedienen Hilfe

q-l ! B eiilflee) « L. ‘%
ll 1 Inbetriebnahme <
I [ 8 Y PERELT e | Y P R T B
Diagnose
Moenitor

Ab einer Antriebsfirmware >= 1.160 6ffnet sich die erweiterte Diagnose. Andernfalls wird die bisherige Diagnose ge-
laden.



Hauptansicht der erweiterten Diagnose

X

== AMS1x Erweiterte Diagnose 3.28 = ]
Log auslesen Log importieren C5V exportieren Drucken
Hist
100% —— Reaktion 100% Ventilposition Zahhwerte:
Gesamtbetriebszeit 0s
80% = 80% Motor Laufzeit c0s
= bei krtischer Temp 0s
50% - 1 60% 2 | Antrieb eingeschaltet : Ox
E % Motorstarts [}
G g o @ | zurickgelegte Distanz : Omm
o o o durchschn. Belastung : 0%
0%+ 0% — — —— — . —— 1
£ E ST B @05 8 B d WEANOE
3 -~ -
# 0§ R & # # & % 3% 8
T
me Log 77— Speicherverbrauch 0%
100%  ~ Ansicht
1024 — —
e * Sollwert
B * |stwert
= Motorstrom
* Temperatur
768 * Position
512
45'C
256
- time base
0 1s
e -6mind0s -Emin -3min20s -1min40s 0s
ke Speicherverbrauch 0%
. m ME_!M:&:" Event Info Solwert  Istwert Motorstrom  Temperatur  Position

Uber -> Log auslesen werden alle Logging-Daten aus dem Antrieb ausgelesen.
Dies kann etwas Zeit in Anspruch nehmen und zu jeder Zeit abgebrochen werden.

Event Log von AMS1x auslesen (COM4)

Frame 119

Nach dem erfolgreichen Auslesen werden die Daten dargestellt.

/156
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mz AMS1x Erweiterte Diagnose 3.28 = m] X
Log auslesen Log exportieren Log importieren C5V exportieren Drucken a
Histogramm : _ =
{00%—— Reaktion 100% ——— | Ventilposition ~ Zahhwerte: .
| | Gesamtbetriebszeit - 1h 13min ...
80% 80% { Motor Laufzeit 9min 12s
!: bei kntischer Temp. - 3s
0% S |E | Antrieb eingeschaltet - 3x
o :% Motorstarts - 153x
o |# | zuriickgelegte Distanz : 356mm
20% 20% | I ' durchschn. Belastung : 11%
o o M2 2 o m . .
LS -8 &0 5 8 B o3 NBNE
r3 -~ -
203 ¢ 0§ ¢ 8 ¢ 8§ % 8
Tege 29 Zoom Speicherverbrauch 80%
wwn || o —

o

@ 1* Position
Loifeditbnl

1024 — ‘V_W ------ o S ——
P v * Sollwert
20C ] : : ® [stwert
7 . : 1 * Motorstrom
] : : |® Temperatur

—

" q J‘ l l {ll t

= _ \” | I.."II II:‘I II |: [|I'| }|:
O Ifhil

™ (B | ]

i
SUCTUIUVTV Y TR AU LY I e
A SAWAWAVADAWAWAL L AT AVADAL Wl . s
c -83min4ss -53min20s -82min55s -52min30s -52minSs -51mind0s -51min15s -50min50s -B0min25s
Event Log Speicherverbrauch 4%
“'EF'“‘"W"M ZHE MI:"' Event Info Solwert  lIstwert Motorstrom Temperatur  Postion
[-18s | 40min 145 Fehlercode 0 | Nomnaler Betrich ' : ' '
~min 4s 39min 28s Fehlercode & Dreh fahler |52% 40% 100%, |63C | 736
~1min 5s 35min 27s Fehlercode 0 Nommaler Betrieb . . - -
_-1|||'l122u _3&!&11& _l' hlercode 8 _"" h e Te emeicht 550‘4 _50‘:‘. _0'!.; _741: _720
-2min 5s 38min 27s Fehlercode 4 Drehmomentfehler 52% 40% 100%;, |31C 736
-22min 585 17min 34s Fehlercode 0 | Nomaler Betrieb | | _ |
-23min 125 17min 20s Fehlercode 11 | Unterspannung der Versorgung 50% 50% 0%+ nc 720
-38min 375 1min 555 Fehlercode 0 Nomaler Betrieb . . . . |-
-3%min 17s min 158 Fehlercode 4 Drehmomentfehier 16% 8% 100% 4 nc 800
-40min 278 S Fehlercode 0 Normaler Betrieh
Die erweiterte Diagnose ist in drei Bereiche unterteilt:
Histogramm und Z3hlwerte
Reaktion 100% Ventilposition Zahlwerte:
Gesamtbetriebszeit - 36min 43s
= 80% — Motor Laufzeit . 4min 36s
= | bei krtischer Temp. : 2s
60% =) .
g | Antrieb eingeschaltet : 3x
o % Motorstarts - 153x
18 @ | zurickgelegte Distanz : 356mm
Z .
20% durchschn. Belastung : 11%
1 o) 2 2 1 2 2
g g e S 8 8 = 3 3 3 8 8
3 A1 28 3 § § 8 &8 ¢ § 3

Das Reaktionshistogramm zeigt die prozentuale Verteilung von Motorbetrieb im Verhaltnis zur Gesamtbetriebszeit.
Ist GUberwiegend eine Schwingung vorhanden, muss ggf. die Einstellung der Regelung optimiert werden.

-
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Das Positionshistogramm zeigt die prozentuale Verteilung der angefahrenen Position im Verhéltnis zu den Einschalt-
vorgangen. Regelt der Antrieb immer nur nahe den Endlagen und wird nur ein kleiner Teil des Stellwegs (iber die Ein-
schaltvorgdnge verwendet, muss ggf. die Ventil-Auslegung bzw. der Regelbereich optimiert werden.

Zahlwerte:
Gesamtbetriebszeit Dauer der Spannungsversorgung des Antriebs
Motor Laufzeit Dauer, (iber die der Motor lief
Bei kritischer Temperatur Dauer der Motorlaufzeit bei kritischer Temperatur
Motorstarts Anzahl der Motorstarts
Zuriickgelegte Distanz Bisher verfahrener Hub bzw. verfahrene Umdrehungen
Durchschnittliche Belastung Durchschnittliche Belastung des Motors wahrend des Fahrens
Time-Log:
T 29 Zoom Speicherverbrauch 80%
400% - Ansicht
- 1 s : H * |stwert
517 : : | Motorstrom
768 L ! ) ! ; ! . e ;::.g::'mr
wa% ..... |
512 -““ - \ M'/_,/_’J‘ ___ ! _ | 1 1
— 1 —_ _
| : time base
: ]. \ 1 15
[ | I W A N WY S W, H - . L _—L i L SN W ¥ - - 1 — =
e -53mind&s -53min20s -52min55s -52min30s -52min5s -51min40s -5imin15s -50min50s -50min25s

Folgende Werte werden dargestellt:
| |

. . eep— V L r‘& . 3
e  Vergangene Einschaltzeit | 1;’?;?,:’:5{:‘“ & r_
e  Sollwert in Digits it ® Sollwert 192
e Istwert in Digits o Ihs&g;ce::;lram ES&N
e  Motorstromin A e Temperatur 29°C |
e Temperatur in °C o Posiion 672 |
e  Position in Digits g::?;or:;g;;m I
e  Fehlercode und Beschreibung |
Zoom Durch einen Klick in die Grafik kann diese verschoben und durch Scrollen der Maus
400% v [ Ansicht ] gezoomt werden.
@ Sollwert —=
Istwert Der aktuelle Zoom-Grad wird oben angezeigt.
& Motorstrom
Temperatur . ) i )
| Position — Uber Ansicht kénnen Werte ein- bzw. ausgeblendet werden
M V@evens [
|
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Jeder im Event-Log aufgezeichnete Fehler wird im Time-Log grafisch mit der Fehlernummer dargestellt:

B

e i e i
__..._.....-——--'h-‘

[l

|
J_. /
-52minss

Der blaue Punkt liber der Zeitachse zeigt an, dass der Fehler aus dem Event-Log angesprungen wurde (siehe Event-
Log).

Der Speicherverbrauch des Time-Logs wird in % angezeigt:
Speicherverbrauch 99%

Gespeichert wird im 1s Takt, wenn sich mindestens ein Wert dndert. Es kénnen ca. 15 min bei sich standig andern-
den Werten aufgezeichnet werden. Somit hdngt die Anzeigeldange des Time-Logs vom Verhalten (z.B. der Bewegung)
des Antriebs ab.

Bei vollem Speicher werden die dltesten Werte geldscht und die Anzeige rolliert.

Anzeige Uber einen langeren Zeitraum mit sich sporadisch andernden Werten:

X441 L

&
0

pua Bo
(awesy jsamapn) peys b

(passed sgz ulw /| yj)

u:

il
-1h20min

|Fi
f"_‘“‘"i"

e : - .
-1h&min40s -53min20s -40min -26min40s -13min20s Os



Event-Log

Event Log Speicherverbrauch 4%
\é?s;‘fnﬁ; ?xﬂd;" Event Info Sollwert  Istwert Motorstrom Temperatur  Postion
Smin 50s | 56min 11s |Fetlercode 0 | Nomnaler Betrieb 0% 100% 0% 3C 800
§min 18s | 55min 43 | Fehlercode 14 | Antrieb nicht im AUTO-Modus low  100% ox [31c 800
35min 55 | 26min 565 |Fetlercode 0 | Nomnaler Betrieb oz |ow [o% [a1c |304
-35min 54s | 26min 7 |Fehlercode 14 | Antrieb nicht im AUTO-Modus low o [0% [arc 1320
| -40min | 22min 18 |Feblercode 0 | Nomnaler Betreb oz [e% [o% |29 |352
y .
41min 25 20min 36s Fehlercode 0 | Nomaler Betrieb 0% 8%  |o% 29¢C 736
h26s [1min 35 |Fehlercode 14 | Antrieb richt im AUTO-Modus o 0% 0 26°C |304
1h Tmin 565 |5 |Fehlercode 3 | Solwertfehler 0% 0% 0% |24 304
Lth 2min 1 0s |Fehlercode 20 | Enceschabet o 0 o [2ec 2n |

Das Event-Log zeigt alle vergangenen Ereignisse die einen Fehlercode im Antrieb ausldsen.
Zu jedem Event werden folgende Werte gespeichert:

Vergangene Einschaltzeit Dauer, Uber die der Antrieb bei Eintreten des Events insgesamt mit
Strom versorgt wurde

Zeit seit dem Einschalten Vergangene Zeit seit dem letzten Einschalten bei Eintreten des Events

Event Entsprechender Fehlercode

Info Bedeutung des Fehlercodes

Sollwert Sollwert zu diesem Zeitpunkt in %

Istwert Istwert zu diesem Zeitpunkt in %

Motorstrom Motorstrom zu diesem Zeitpunkt in %

Temperatur Temperatur zu diesem Zeitpunkt in °C

Position Antriebsposition zu diesem Zeitpunkt in Digits

Mit einem Klick auf ein Event wird dieses (falls verfiigbar) im Time-Log angesprungen.

Es kdnnen ca. 500 Events gespeichert werden.
Bei vollem Speicher werden die dltesten Werte geldscht und die Anzeige rolliert.

Import / Export

Log exportieren ( Log importieren ] CSV exportieren Drucken

Uber die Schaltfliche , Log exportieren” kénnen alle aus dem Antrieb geladenen Daten gespeichert werden.

Es wird ein Dateiname bestehend aus der Seriennummer, dem Datum und der Uhrzeit generiert:

DEGLE =R RAMS1x_SN123456 03112023 110503.10g

Dateityp: (*.log)

Uber die Schaltfliche , Log importieren” kann eine gespeicherte Datei importiert und angezeigt werden. Hierfiir
muss kein Antrieb angeschlossen sein.

Die gespeicherten *.log Dateien sind stark komprimiert und eignen sich zum Verschicken zwecks Ferndiagnose.
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Uber die Schaltfliche ,,CSV exportieren” kdnnen alle Logs im *.csv Format exportiert werden.
Mit einem Rechtsklick auf ,,CSV exportieren” kann das Trennzeichen fiir die CSV-Dateien angegeben werden:

CSVexportieren Drucken
' Werte trennen mit

n

Uber die Schaltfliche Drucken erscheint die Druckerauswahl und danach eine Vorschau:

0% = =
Drucken >
0% .
Drucker

Mame: hpdaserentwicklung (HP LaserJet M506) -~  Eigenschaften...

Status: Bereit

Typ:

Standort:

Kommentar: (] Ausgabe in Datei

Druckbereich Exemplare

4k

O Ales Arzahl Exemplare: 1

Seiten

Markierung _1|H _2)3 _3)3 Sortieren B
Abbrechen

= R L L [ |




Gedruckt wird immer die aktuelle Ansicht der erweiterten Diagnhose:

I AUTOMATION Erweiterte Diagnose 3.28 L
AMS1x SN 123456, FW V1.146 T
Zahlwerte:
Gesamtbetriebszeit  : 36min 43s zuruckgelegte Distanz : 356mm
Motor Laufzeit : 4min 36s durchschn. Belastung : 11%
bei kritischer Temp.
Antrieb eingeschaltet
Motorstarts
Histogramm
100% — Reaktion Ventilposition
80%
80% —+
0% —+
o I
W o . e ok |
P § 838 8 3
Time Log
- 7 Y s St
s * lstwent
me Matarsion
3 * Tempershu
™— 4 ~+ Paaiten
§12 - g‘ 5
o E :
r S I8 r ]
SELI Sme base
) & ’ ek - Cl
o -Rmn 26aindls 1 3mnd0s
Event Log
m 2‘5 ﬂldn Bt ke Schwet  Ipwee  Motowom Tempeats  Poston
h A 1 |Febocade 0 Nomale Betred _ _ | |
A ds Yo 2 Febiocoded  Dmbmonartiehier ;e e ee ™
nn 5 B s |Febiercode ) Nomaer Betved . .
on 23 Bmn 1 Feocoded  iotnch g T ot fm o m wc ™
s Yoo 1 feetomd Detruretene ;o we aie ™
2n S Vi 34 Feborcode 0 Nomaler Beed 5 I 5 - g
_-Zhﬂh 1o 20 _Fomu Urtenparrung der enomung _‘.\O‘. _!!T‘. n _3'!‘: br
B Ih |1 S50 (Feblercode 0 Nomule Betned 5 . - - -
Yomn 1Ty nn 1% fetlocode 4 Debmamerticher " R WL ac 80
A 2R 2 Seblercode 0 Mormalee Betewd

21



22

5.5.4. Monitor

Diese Funktion ist nur verfiigbar bei Verbindung mit einem eingeschalteten Antrieb. Sie dient zur Online-Uberwa-
chung von Funktion und Regelverhalten des Antriebs und zum Optimieren des optional installierten Prozessreglers.

Il o

PS-AMS Monitor

Sollwert 1024
53 v

Istwert

527 W
[_Mot 768
| 0 [
Temp.

o

Puosition
285 v

Digt
E
Pa

U Mot

0 -
Proz_Sens
0 -

MD Sens

0 r 0

256

201250

I ErrorCode n [ zec. | Time |05z - - Fug 4121

Digitaler Sollwert Binary Prozesz Regler

- Open M FS
0 % Send M Op kpl02 (25 Send
Clear [l B Cloze F " [s=c]

o LogFile I

Die Anzeige der folgenden GroRRen erfolgt als nicht genormte Rohdaten; so ergibt z.B. ein Wert von 4 mA bei einem
Bereich von 20 mA (= 1023 Digits) eine Darstellung von 205 Digits. Die Anzeige der jeweiligen GréRe kann per Haken
im Kontrollfeld aktiviert werden. Der Graph kann liber ,,Clear” geldscht werden. ,Stop“ halt die momentan sichtbare
Kurve fest. ,,Quit” schlieRt den Monitor.

e Sollwert: aktuell angelegter Sollwert

o Istwert: aktuell aus der Antriebsposition errechneter und an den Klemmen abgreifbarer Positions-Istwert

e |_Mot: von der Elektronik an den Motor gelieferter Strom. Dieser ist ndherungsweise proportional zum resultie-
renden Motor-Abtriebsmoment.

o Temp: Temperatur im Antriebsinnenraum

e Position: momentane Stellung des Antriebs

e U_Mot: von der Elektronik an den Motor gelieferte Spannung. Diese ist ndherungsweise proportional zur resul-
tierenden Motor-Drehzahl.

e Proz. Sens: Vom Prozess-Sensor zuriickgelieferter Istwert (fiir den optional im Antrieb integriert erhaltlichen Pro-
zessregler).

e ErrorCode meldet den Zustand des Antriebs mit Fehler-Nummern gemaR der folgenden Tabelle:



Error Code Nr.

Zustandsbeschreibung

Betriebszustande

0 Normaler Betriebszustand

1 Antrieb im Inbetriebnahmelauf
2 Antrieb nicht initialisiert

14 Antrieb nicht im AUTO-Modus

(in Verbindung mit Ortsteuerung PSC.2)

Fehler im Umfeld des Antriebs

3 Sollwertfehler

4 Drehmomentfehler

5 Failsafe-Fahrt ist ausgelost

6 Sollwertfehler des Prozess-Sensors

12 Position Gberfahren

13 Position nicht erreicht

11 Unterspannung der Versorgung
Fehler im Antrieb

7 mechanischer Fehler / Positionierung

8 kritische/maximale Temperatur erreicht

9 Elektronik-Fehler / CRC

10 VerschleiRgrenze erreicht

[mm/sec.] bei PS-AMS PSL bzw. [°/sec.] bei PS-AMS PSQ zeigt die aktuelle Verfahrgeschwindigkeit.

Digitaler Sollwert: Wenn unter ,Soll- und Istwert-Signale” der Punkt ,,Digitaler Sollwert” aktiviert ist, dann kann
hier ein gedanderter Wert gesendet werden. Dieser wird nur verwendet, solange der Monitor getffnet ist, und
nicht dauerhaft im Antrieb gespeichert!

Binary (Binadreingang) zeigt durch ein griines Feld das Anliegen eines Signals flr Fahren in Auf (Open)- oder Zu
(Close)-Richtung sowie fiir eine Failsafe-Fahrt (FS) an.

Prozessregler: Wenn der optionale Prozessregler PSIC im Antrieb aktiviert ist (erfordert werksseitige Installa-
tion), dann kdnnen hier die Integral- und Proportional-Beiwerte (Tn und Kp) eingestellt und angepasst werden.
»Send” schreibt die eingegebenen Werte zum Antrieb. Dabei stellt Tn die Nachstellzeit und Kp den proportiona-
len Verstarkungsfaktor dar.

Time: Einstellen der Intervallzeit des Monitors

Unten am rechten Rand erscheinen auBerdem Firmware-Version und Seriennummer des Antriebs.

5.5.4.1 Monitor Logging

Flr das Logging am Monitor wie folgt vorgehen:

e Button ,LogFile” anklicken, ein Logfile anlegen und unter einem beliebigen Pfad abspeichern
e Haken im Kontrollfeld bei , Logging” setzen -> Logging startet

Achtung! Wenn der Monitor geschlossen wird, wird das Logging abgebrochen.
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PS-AMS Monitor

Set Value 1024

204 v
Act Value
1 v
|_Mot

[

Temp.

0 =
Pasition

a [

768 §

312

Digit

256 3
Proc_ Sens

o r

MD Sens
0 [ 0

0 ErrarCode |

N (roec)|

Digital zet value Binany
B Open @ FS|

: i QSEW:I W Close
LogFile

Time

256457
Pl W22

‘05 [ EEE

Process Controller

kp |02 Tn |25 [zec] Send

e LogFile ermoglicht die Ausgabe der angezeigten Kurven als Wertesatze in einer unformatierten log-Datei. Dri-
cken von , LogFile” fordert auf zum Anlegen einer Datei <dateiname>.log in einem beliebigen Verzeichnis. Akti-
vieren des Feldes vor , Logging” schreibt die Wertesatze alle 500 ms in der nachfolgend dargestellten Form so-
lange in die gewahlte Datei, bis das Feld , Logging” deaktiviert oder der Monitor geschlossen wird. Diese Daten
sind gedacht als Rohdaten fiir weitere Auswertungen, zum Beispiel in einem Tabellenverarbeitungs-Programm.

PS Automation GmbH AMS1x LogFile ID 166571, FW V1.15; 16:30:12; 22.02.2007
Zeit;Sollwert;Istwert;|_Mot, Temp;Pos;U_Mot;PR_Ist;MD_Sens;ErrNr.

16:30:17,367;234,4,632,64,340,;0;621,0
16:30:17,367;234,4,632,64,341,0;621,0
16:30:18;367;234,4,632,64,340,;0;621,0
16:30:18;367;234,4,632,64,339,0;621,0
16:30:19;367;234,4,631,64,340,;0;620,0
16:30:19;367;234,4,632,64,339,0;621,0

5.6. Hilfe

Zeigt die Version und das Ausgabedatum der verwendeten Software PSCS.

6. Fehlersuche

Bitte prifen, falls keine Kommunikation mit dem Antrieb moglich ist:

e Die Spannungsversorgung des Antriebs muss eingeschaltet sein.

e Die Stecker des Kommunikationskabels miissen am Computer und am Antrieb fest in den Buchsen sitzen.

e Die korrekte COM-Schnittstelle muss Gber die Software PSCS angewahlt werden und am Rechner auch unbe-
legt sein. Bei Laptop-Computern wird COM 1 haufig intern fir das Touch- Pad benutzt. AuBerdem kann in-
stallierte Software verschiedene Schnittstellen blockieren. Siehe ,,Schnittstelle” unter ,,5.3 Datei”.
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