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Lesen Sie dieses Handbuch sorgféltig durch, bevor Sie mit der Installation und Inbetrieb-
nahme von MOVIDRIVE® Antriebsumrichtern mit DIP11A beginnen.

Vorliegendes Handbuch setzt das Vorhandensein und die Kenntnis der Dokumentation des
MOVIDRIVE®-Systems, inshesondere des Systemhandbuchs und des Handbuchs ,Positio-
nierung und Ablaufsteuerung IPOSPUS®« voraus.

Sicherheitshinweise:
Beachten Sie unbedingt die im Handbuch enthaltenen Warn- und Sicherheitshinweise!
Sicherheitshinweise sind mit folgenden Zeichen gekennzeichnet:

Elektrische Gefahr, z. B. bei Arbeiten unter Spannung

Mechanische Gefahr, z. B. bei Arbeiten an Hubwerken

O

Wichtige Anweisung fiir sicheren und storungsfreien Betrieb der Arbeitsma-
schine / Anlage, z. B. Voreinstellungen vor der Inbetriebnahme

Allgemeine Sicherheitshinweise zu IPOSP!US®:

Sie verfiigen mit IPOSPUS® {iher eine Positioniersteueurng, die es ermdglicht, in weiten
Grenzen den Antriebsumrichter MOVIDRIVE® an Anlagengegebenheiten anzupassen. Wie
bei allen Positioniersystemen besteht aber die Gefahr einer Fehlprogrammierung, die zu
unerwartetem (nicht unkontrolliertem) Systemverhalten fiihrt.

Jedes Gerat wird unter Beachtung der bei SEW-EURODRIVE giiltigen technischen Unterla-
gen hergestellt und gepriift.

Anderungen der technischen Daten und Konstruktionen, die dem technischen Fortschritt
dienen, bleiben vorbehalten.

Die Beachtung dieser Information ist die Voraussetzung flir stérungsfreien Betrieb und die
Erflllung eventueller Garantieanspriiche.

Anderungen gegeniiber der Ausgabe 11/98 sind durch einen grauen Balken am Rand markiert.

MOVIDRIVE® DIP11A
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Systembeschreibung

Absolutwertgeberkarte Typ DIP11A
Sachnummer 822 777 2

Die Absolutwertgeberkarte erweitert das MOVIDRIVE®-System um eine SSI-Anbindung fiir Abso-
lutwertgeber. Somit sind mit IPOSP!US® positionierungen realisierbar, die folgende Maglichkeiten
bieten:

Keine Referenzfahrt bei Anlagenstart oder Netzausfall notig.

Positionierung wahlweise direkt mit dem Absolutwertgeber oder mit dem Inkrementalgeber/
Resolver am Motor (in Verbindung mit MDV oder MDS).

Ersatz von Positionsschaltern an der Verfahrstrecke auch ohne Geberriickfiihrung (in Verbin-
dung mit MDF).

Freie Verarbeitung der Absolutposition im IPOSPUS®-Programm.

Es kénnen sowohl Synchron- als auch Asynchronmotoren in allen MOVIDRIVE®-Betriebsarten
(P700/ P701) verwendet werden.

Anbau des Absolutwertgebers sowohl am Motor (insbesondere DY-Motor) als auch an der
Strecke (z. B. Hochregallager).

Verwendbare Absolutwertgeber

An die Absolutwertgeberkarte konnen zurzeit folgende Geber angeschlossen werden (siehe auch
»1echnische Daten® Kapitel 2):

HEIDENHAIN ROQ 424 (AV1Y)
T&R CE65,CE100 MSSI

(Drehgeber, nicht programmierbar)
(Drehgeber, programmierbar)

T&R LE100 SSI (Laser-Distanzmessgerat)

T&R LAGGK-SSI (Linearer Wegsensor)

STEGMANN AG100 MSSI (Drehgeber, nicht programmierbar)
SICK DME-3000-111 (Laser-Distanzmessgerat)

STAHL WCS2-LS311 (MaBverkdrperung durch Metalllineal)
VISOLUX EDM (Laser-Distanzmessgerat)

MOVIDRIVE® DIP11A



DIP11A und Verarbeitung in IPOSPIUS®

Systembeschreibung -

Direkte Lageregelung mit Absolutwertgeber (Fall 1)

Absolutwert-

Vmax amax

Profil-
generator,

n-Regler [—> D

regler

01886ADE

Es erfolgt in IPOSPS®eine direkte Lageregelung mit
dem iiber DIP11A angeschlossenen Absolutwertgeber.

Am Motor ist auf jeden Fall ein Inkrementalgeber /
Resolver (X15) zur Drehzahlriickfiihrung notwendig.

Es erfolgt automatisch ein Ausgleich eines Schlupfes
zwischen Inkrementalgeber / Resolver des Motors und
dem Absolutwertgeber.

In IPOSPUs®yyerden Positionierbefehle z. B. ,GOA ..."
mit Bezug auf die Quelle Istposition (hier: Absolutgeb.
(DIP)) ausgefiihrt.

Die erzielbare Regeldynamik hdngt von den Eigenschaf-
ten und der mechanischen Anbringung des Absolut-
wertgebers sowie der Wegauflésung ab.

Lageregelung mit inkrementellem Geber am Motor,

Verarbeitung der Absolutwertgeberposition im IPOSP'S®-programm (Fall 2)

Absolutwert-
geber .
System- m 1
variable Vinax. 3max |1HI1I

Profil- |+
generator,

Lage- |+
regler @n-ReglerHD .

IPOSP!SC-
Programm

01887ADE

Es erfolgt in IPOSP"S®eine Lageregelung mit dem an
X15 angeschlossenen Motorgeber.

Am Motor ist auf jeden Fall ein Inkrementalgeber /
Resolver zur Drehzahlriickfiihrung notwendig.

Die hohe Regeldynamik des Umrichters kann direkt fiir
die Positionierung genutzt werden.

Die Lageinformation des Absolutwertgebers wird auto-
matisch auf einer IPOSPUS®.Variablen abgebildet und
kann programmgesteuert verarbeitet werden.

Diese Verwendung der DIP11A dient der Vermeidung
der Referenzfahrt.

Verarbeitung der Absolutwertgeberposition im IPOSP'S®.Programm (Fall 3)

Absolute
encoder
System
variable m ﬂm ‘

—

Nsetp.

W

01888ADE

Die Lageinformation des Absolutwertgebers wird auto-
matisch auf einer IPOSPUS®.Variablen abgebildet und
kann programmgesteuert verarbeitet werden.

Diese Verwendung der DIP11A kann insbesondere zum
Ersatz von Applikationen verwendet werden, bei denen
sonst iber mehrere Initiatoren mit Eilgang-Schleich-
gang positioniert wird.

Am Motor ist kein Inkrementalgeber / Resolver zur
Drehzahlriickfiinrung notwendig, es kann ein Standard-
Asynchronmotor verwendet werden.

MOVIDRIVE® DIP11A
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Gebererfassung

« Uberwachung des Positionssprungs bei Uberschreiten des Verfahrbereichs.

» Der Verfahrbereich der Anlage kann iiber Parameter in den Erfassungsbereich des Gebers ver-
schoben werden. Der Geber kann daher in beliebiger Lage angebaut und danach so eingestellt
werden, dass kein Positionssprung im Verfahrbereich auftritt.

e Zéhlrichtung einstellbar iiber Parameter.

« Bei Tausch eines Gebers kann eine erneute Inbetriebnahme iiber MOVITOOLS®erfolgen. Ein-
zelne Parameter kdnnen auch iiber Bediengerat DBG11A oder MX_SHELL verdndert werden.

Geberiiberwachung

Die DIP11A verfiigt iiber folgende Uberwachungs- und Korrekturmechanismen, die notwendig
sind, da die SSI-Schnittstelle keine eigene Protokollsicherung kennt:

e Auswertung eines Powerfail- bzw. Errorbits

* Plausibilitatsprifung der vom Geber gemeldeten Istposition

» Kompensation von Totzeiten aufgrund von Lesezyklen des Gebers (refresh time)

Steuerungsfunktionen

¢ Touch-Probe-Funktion
Touch-Probe ermdglicht iiber einen Bindreingang die aktuelle Position des Absolutwertgebers
mit geringster zeitlicher Verzégerung zu erfassen. Hierdurch kénnen z. B. iiber Initiatorsignale
Positionen sehr prézise erfasst und im Programm verarbeitet werden.

e (Qverride
Bei direkter Lageregelung auf den angeschlossenen Absolutwertgeber wirkt der aktivierte Over-
ride direkt auch auf die programmierten Verfahrparameter.

MOVIDRIVE® DIP11A
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2  Technische Daten
Option Absolutwertgeberkarte Typ DIP11A
Sachnummer 8227772
Bindreingdnge X60:1 ... 8| Potenzialfrei iber Optokoppler Ri=3.0kQ Abtastzeit: 5 ms
DI10...DI17|(EN 61131-2) [e=10mA SPS-kompatibel
Signalpegel +13V..+30V =17 geman
-3V..+5V =“0” EN 61131-2
Steuerfunktionen - Menii P60_
Bezugsklemme X60:9 Bezug fiir Bindreingénge
DCOM X60: DI1@...DI17
Bezugsklemme X60:10 Bezugspotenzial fiir Bindrsignale,
DGND nur zur Potenzialbindung (DCOM-DGND) der externen Befehlsschalter
Bindrausgange X61:1...8 SPS-kompatibel
D010 ... D=17 Ansprechzeit: 5 ms
Signalpegel “0=0V “17=24V Achtung: Keine Fremdspannung anlegen!
Steuerfunktionen — Menii P62_, I yax = 50 mA (kurzschlussfest)
Bezugsklemme X61:9 e e
DGND Bezugspotenzial fiir Bindrsignale
Geberanschluss X62:1 Daten +
X62:3 Takt +
X62:5 DGND
X62:6 Daten -
X62:8 Takt —
X62:9 24 V-Ausgang / Geberversorgung (max. 500 mA)")

Masse

0.2 kg (0.4 Ib)

1) Eine externe 24 V-Versorgung des Umrichters ist in der Regel erforderlich (- Kap. 3.4 und Systemhand-
buch MOVIDRIVE®, Kap. 4.16).

2.1 Unterstiitzte Geber

Hersteller Typ Hinweis

VISOLUX Elektronik GmbH VISOLUX EDM Laser-Entfernungsmesssystem
10969 Berlin

TR-Electronic GmbH T&R CE65, CE100-MSSI Standard-Geber

78647 Trossingen T&R LE100 SSI Laser-Entfernungsmesssystem

T&R LAGGK-SSI

Linearer Wegsensor

Dr. Johannes Heidenhain GmbH
83301 Traunreut

Heidenhain ROQ 424

Drehgeber, nicht programmierbar

Max Stegmann GmbH
78166 Donaueschingen

STEGMANN AG100 MSSI

Standard-Geber fiir SEW DY-Motoren

Sick AG
79177 Waldkirch

SICK DME 3000-111

Laser-Entfernungsmesssystem

R. Stahl Férdertechnik GmbH
74653 Kiinzelsau

STAHL WCS2-LS311

Metallisches Lineal als MaBverkdrperung

1) Genaue Spezifikation siehe Kap. 3.5

MOVIDRIVE® DIP11A
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3  Projektierung

3.1 Geberauswahl

Um ein optimales Fahrverhalten und eine gute Dynamik der Anlage zu erreichen, missen bei der
Auswahl des Absolutwertgebers folgende Punkte beachtet werden:

* Die Wegmessung muss schlupffrei erfolgen. D. h. Drehgeber sind formschliissig tiber Zahn-
riemen anzutreiben. Reibradverbindungen miissen vermieden werden.

* Die Wegmessung muss steif erfolgen. D. h. Elastizitdt und Spiel sind zu vermeiden.

* Die Wegmessung muss moglichst hochauflésend sein. Je mehr Inkremente des Gebers pro
Wegeinheit gezahlt werden, desto exakter kann die Zielposition angefahren werden. Desto stei-
fer kann auch der Regelkreis eingestellt werden.

* Die ,Refresh Time“ (Zeit in welcher der Absolutwertgeber eine neue Istposition ermitteln kann)
sollte mdglichst klein sein. Idealerweise kleiner als 1 ms. Dieser Wert bestimmt in maBgebli-
cher Weise das dynamische Verhalten des Antriebs.

* Die vom Absolutwertgeber ausgegebene Istposition sollte nicht gemittelt oder gefiltert wer-
den, da sonst die Dynamik des Antriebs stark reduziert wird.

Die zum Betrieb mit der Absolutwertgeberkarte DIP11A verwendbaren Geber unterscheiden sich in
drei Kategorien.

Dies sind:

1. Multiturndrehgeber, wie z. B. T&R-CE100M SSI, CE65M SSI, Stegmann AG100
2. Laser-Distanzmessgerdte, wie z. B. VISOLUX EDM, Sick DME3000-111

3. Lineare Wegmesssysteme, wie z. B. Stahltronik WCS2-LS311, T&R LA66K

Multiturndrehgeber

e Der ideale Anwendungsfall fiir Multiturndrehgeber ist gegeben, wenn die Kraftiibertragung von
der Motorwelle zur Last formschliissig ist.
In diesem Fall kann der Absolutwertgeber auf die Motorwelle des Antriebs montiert werden.
Somit sind die Anbaukosten sehr gering und die Wegauflésung aufgrund der Getriebeiiberset-
zung in der Regel sehr hoch.

* Erfolgt die Wegmessung tber einen extern angebauten Drehgeber (Streckengeber), so ist auf
eine ausreichende Ubersetzung zwischen Geber und Zahnriemen zu achten. Das Verhéltnis der
Wegauflésung zwischen Motorgeber und Streckengeber sollte den Faktor 8 nicht (iberschreiten.

Beispiel: Fahrantrieb mit folgenden Daten

Motor: R97 DV160L4 BM IG11, i = 25.03
Durchmesser Antriebsrad: 150 mm

Durchmesser Geberritzel: 65 mm

Geber T&R CE65MSSI mit: 4096 x 4096 Inkrementen

Wegauflosung bei Montage auf Motorwelle:

Wegauflssun = i (%096 —1— = 217Inc
g Inotor 150 mm mm

Wegauflésung bei Montage an der Strecke:

Wegauflésun = 4096 —1— = 2plnc
’ Istrecks 65 mm mm

Das Verhéltnis der Wegauflosung Motor/Strecke ist 10.9 (groBer 8). Der Durchmesser des
Geberritzels misste reduziert werden.

MOVIDRIVE® DIP11A



Laser-Distanzmessgerate

Die Distanzmessung der Lasersysteme basiert auf einer Laufzeitmessung gepulster Infrarotstrah-
len. Um mit diesem Verfahren einen genauen Positionswert ermitteln zu kdnnen ist eine Verarbei-
tung mehrerer Messwerte im Geber erforderlich. Dadurch ergibt sich bei diesen Systemen eine
Totzeit der Positionsmessung von bis zu 50 ms.

Diese Totzeit wirkt sich negativ auf Dynamik und Positioniergenauigkeit des Antriebs aus.

Deshalb ist bei der Verwendung und Projektierung von Laser-Distanzmessgeréten Folgendes zu
beachten:

Bei der Montage des Messsystems ist auf schlupffreien Aufbau zu achten, z. B. bei Fahrantrie-
ben flir Regalbediengerdte unten montieren, da sich ansonsten Pendelbewegungen des Turms
negativ auswirken.

Die maximale Beschleunigung des Antriebs sollte 0.8 m/s? nicht tberschreiten.

Die Gebereigenschaften fiihren in der Regel dazu, dass eine Positioniergenauigkeit von + 3 mm
nicht unterschritten werden kann.

Bedingt durch die hohe Totzeit muss die Geschwindigkeitsvorsteuerung unter Umstdnden stark
reduziert werden.

Bedingt durch die hohe Totzeit kann die Verstarkung des Lagereglers nur auf kleine Werte (0.1
... 0.4) eingestellt werden. Eine hohe Dynamik kann somit nicht erreicht werden.

Es ergibt sich ein geschwindigkeitsabhdngiger Schleppfehler, durch den sich der Antrieb
schlechter (iberwachen lasst (verzogerte Abschaltung im Fehlerfall).

MaBverkdrperung durch Metalllineal

Die Arbeitsweise dieses Systems entspricht der des Multiturndrehgebers. Es findet keine Mittel-
wertbildung statt, deshalb besitzt dieses System keine Totzeit der Positionsmessung.

Lineare Wegmesssysteme weisen folgende Vorteile auf:

Keine Reduzierung der Dynamik.
Geschwindigkeitsvorsteuerung von 100 % mdglich, somit kein geschwindigkeitsabhangiger
Schleppfehler.

« Uberwachungsfunktionen voll wirksam, kleines Schleppfehler-Fenster maglich.
Allerdings haben diese auch Nachteile:

Wegauflosung von 0.8 mm. Die geforderte Positioniergenauigkeit sollte + 2 mm nicht unter-
schreiten.
Erheblicher Aufwand an mechanischer Installation durch die Verlegung des Metalllineals.

MOVIDRIVE® DIP11A
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n Projektierung

3.2 Parametrierung

Hinweis zur Projektierung des absoluten Wegmesssystems

Der Messbereich des gewahlten Messsystems muss gréBer sein als die abzudeckende Weg-
strecke. Das heiBt, der Erfassungsbereich muss groBer sein als der benétigte Arbeitsbereich.

—» Arbeitsbereich 4—

2Geberauflosung -4
ACTPOS. ABS
0 | | 1 : W . >
o Erfassungsbereich « eg x (inc.)
02008ADE
Bild 1: Projektierung des Erfassungsbereiches
3.3 Optionskombination
Siehe auch Kap. 7.17 im Systemhandbuch MOVIDRIVE®,
MOVIDRIVE® MD_ F/V/S|F/V/S|F/V/S|F/V/S|F/V/S|F/V/S| V/S | V/S | V/S |[F/V/S| V/S
—|DIP11A|DFP11A| DFI11A |DFC11A(DFD11A| DIO11A|DRS11A(DPA11A| DPI11A keine
! 2. Option
Absolutgeberkarte DIP11A - RIL|RIL|RIL|RIL|RIL|RIL - - R
PROFIBUS DFP11A LIR - - - - LIR|LIR - - L
INTERBUS DFI11A LIR - - - - LIR| LIR - - L
CAN DFC11A LIR - - - - LIR|LIR - - L
DeviceNet DFD11A LIR - - - - LIR|LIR - - L
E/A-Karte DIO11A LIR| RIL|RIL|RIL]|RIL - RIL | RIL | RIL R
Synchronlauf DRS11A LIR | RIL | RIL|RIL|RIL|LIR - - - R
Pos.-Steuer. DPA11A - - - - - LIR - - -
Pos.-Steuer. DPI11A - - - - - LIR - - - L
- = nicht gemeinsam maglich
LIR = Karte in der linken Spalte (1) auf Steckplatz OPTIONT,
Karte in der Kopfzeile (- ) auf Steckplatz OPTION2.
RIL = Karte in der linken Spalte (1) auf Steckplatz OPTION2,

Karte in der Kopfzeile (- ) auf Steckplatz OPTION1.

EURODRIVE
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3.4 Projektierung der externen 24 Vpc-Spannungsversorgung

Siehe auch Kap. 4.16 im Systemhandbuch MOVIDRIVE®

Die interne 24 Vpc-Versorgung des MOVIDRIVE® hat eine maximale Leistung von 29 W. Wird
durch eingebaute Optionen auf der 24 Vpc-Ebene eine hohere Leistung bendtigt, muss an Kl. X10:9
(VI24) ein externes 24 Vpc-Netzgerat angeschlossen werden. Dieses Netzgerdt tibenimmt dann
komplett die 24 Vpg-Versorgung des MOVIDRIVE®. Die folgenden Tabellen geben an, wann ein
externes 24 Vp- Netzgerat notwendig ist und welche Ausgangsleistung dieses Netzgerat bereitstel-
len muss. MOVIDRIVE® ohne Optionen bendtigt generell keine externe 24 Vpc-Versorgung.

Bei den Angaben fiir den Leistungsbedarf der Optionen wird zwischen typischem und maximalem
Wert unterschieden.

Der typische Leistungshedarf setzt voraus:

* Die Bindrausgdnge werden an eine SPS angeschlossen und mit | = 20 mA belastet.
* Die 24 Vpc-Ausgénge (V024) werden nicht belastet.

* Die Master- und Streckengeber der DRS11A werden extern versorgt.

24 Vyc-Leistungsbhedarf von MOVIDRIVE® Typ MDF:

BaugrdBe - D};’11A_ DIP11A %l)nd DI_011A DIP1_1A :1;1(1 Fe!dhus
ypisch'//maximal typisch’//maximal typisch’//maximal
1/2 29/43* W 37*/61* W 31%/45* W
30*/44* W 38%/62* W 32*/46* W
32*/46* W 40%/64* W 34*/48* W
37 /51 W 45%/69* W 39%/53* W

1) Abhéngig von der Geberversorgung

* Externes 24 Vpg-Netzgerat mit mindestens dieser Leistung notwendig.

24 Vyc-Leistungsbhedarf von MOVIDRIVE® Typ MDV:

BaugréBe - D}I)’11A_ DIP11A:1)nd DI_011A DIP1_1A ﬁu)nd Fe!dhus DIP1_1A 111;1d DR_S11A
ypisch'//maximal typisch’//maximal typisch’//maximal typisch’//maximal
1/2 35%/49* W 43*/67* W 37*/51* W 45*/69* W
36%/50* W 44*/68* W 38%/52* W 46*/70* W
4 38*/52* W 46*/70* W 40%/54* W 48*/72* W
42156 W 50%/74* W 44*/58* W 52*/76* W

1) Abhéngig von der Geberversorgung

* Externes 24 Vpg-Netzgerat mit mindestens dieser Leistung notwendig.

24 Vpc-Leistungsbedarf von MOVIDRIVE® Typ MDS:

Baugrife - D}I)’11A _ DIP11A :1)nd DI_011A DIP1_1A gu)nd Fe!dhus DIP1_1A 111;1d DR_S11A
ypisch'//maximal typisch’//maximal typisch'//maximal typisch’//maximal

1/2 31*/45* W 39*/63* W 33*/47* W 41*/65* W

3 32*/46* W 40*/64* W 34*/48* W 42*/66* W

4 34*/48* W 42*/66* W 36*/50* W 44*/68* W

1) Abhéngig von der Geberversorgung

* Externes 24 Vpg-Netzgerat mit mindestens dieser Leistung notwendig.

MOVIDRIVE® DIP11A
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3.5 Parametrierung der Geber
Bei der Ausfiihrung und Parametrierung der Geber sind folgende Hinweise zu beachten:

HEIDENHAIN ROQ 424 (AV1Y)
Die Typenbezeichnung legt alle notwendigen Bedingungen fest.

T&R CE 65, CE 100 MSSI, LE 100 SSI, LA 66K-SSI

e Es miissen 24 Datenbits eingestellt werden und die Datenbits miissen auf logisch 0 program-
miert werden. Im 25. Bit kann entweder 0 oder ein Error- bzw. Powerfailbit vorhanden sein.
Weitere Sonderbits nach der Position werden nicht ausgewertet. Die 25-Bit-Version wird nicht
unterstitzt.

e Der Ausgabecode muss auf Gray programmiert sein.

e Der Ausgabemode muss ,Direkt“ sein.

* Die Schnittstelle muss auf SSI eingestellt werden.

STEGMANN AG100 MSSI
Es wird nur die 24-Bit-Version unterstiitzt.

SICK DME-3000-111
e Der Ausgabecode muss auf Gray programmiert werden.

STAHL WCS2-LS311
Die Typenbezeichnung legt alle notwendigen Bedingungen fest. Die Leitungslange zum Geber
betrdgt maximal 10 m.

VISOLUX EDM
Typen: EDM 30/120/240 - 2347/2440

Alle Modi werden unterstiitzt. Empfehlung: Mode 0 (DIP-Schalter 3 und 4 auf ON) oder Mode 3
(DIP-Schalter 3 und 4 auf OFF) und Messung auf Tripelreflektor (DIP-Schalter 2 auf OFF).

12 MOVIDRIVE® DIP11A
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4 Installation

4.1 Unterstiitzte Gerédtetypen

Die Absolutwertgeberkarte DIP11A kann mit den Antriebsumrichtern MD..60A der Familie MOVI-
DRIVE® betrieben werden. Die Auswertung der Position erfolgt (iber die integrierte Positionier-
steuerung IPOSPIUS®

4.2 Einbau der Optionskarte

Bevor Sie beginnen:

* Entladen Sie sich vor dem Beriihren der Optionskarte durch geeignete MaBnahmen (Ableitband,
leitfahige Schuhe etc.).

¢ Optionskarte in Originalverpackung aufbewahren und erst vor dem Einbau entnehmen.

» QOptionskarte nicht unndtig oft und nur am Platinenrand anfassen. Keine Bauelemente beriihren.

Einbau der Optionskarte:

Den Umrichter spannungsfrei schalten. Netz und ggf. 24V-Versorgung abschalten.

Untere Abdeckhaube vom Steuerkopf abnehmen.

Elektronik-Schirmklemme abschrauben.

Schwarzes Abdeckblech abnehmen.

Optionskarte in die Fithrungsschienen des Steckplatzes OPTION2 einsetzen und einschieben.
Mit méBigem Druck auf die Steckerfront die Optionskarte aufdriicken. Die Optionskarte ist rich-
tig eingerastet, wenn sie mit der Steuerkarte biindig abschlieft.

Elektronik-Schirmklemme wieder anschrauben.

Optionskarte anschlieBen.

Abdeckhaube des Steuerkopfes wieder aufsetzen.

Je nach verwendetem Sub-D-Stecker ist die Montage der Abdeckhaube nicht mdglich. Die
Schutzart des Gerétes wird dadurch jedoch nicht beeintréachtigt.

* Die Optionskarte DIP11A ist nun komplett montiert.

SEVV

EURGDRIVE
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n Installation

4.3 Klemmenbelegung und Geberverdrahtung

* max. Leitungsldnge (DIP11A — Absolutwertgeber):
100 m (330 ft) bei einem Kabelkapazitdtsbelag < 120 nF/km (193 nF/mile).

» (Geschirmte Leitung mit paarig verdrillten Adern verwenden und Schirm beidseitig auflegen
(am Gehduse des Sub-D-Steckers und am Gebergehduse).

DIP
Klemme Funktion
X60: 1@); DI1@ Bindreingdnge  X60:1 ... X60:8 |DI10 ... DI17
29 bt X60:9 | DCOM
39| b2
M| 49! | bi13 X60:10 | DGND
| 591 | pi14 Bindrausginge  X61:1..X61:8/D010 ... D017 < 50 mA (kurzschlussfest)
| 61| | DI15
| 719/ | bite X61:9 | DGND
% sg\ DI17 Geberanschluss X62:1|Daten +
99| | bcom _
100! | penp X62:3 |Takt +
X61: 157 | D010 X62:5 [Encoder ground
' % 20|| | pot1 X62:6 | Daten —
39/ | pot2 X62:8 | Takt -
| 49| | po13
10| 5/9|| | D014 X62:9|24 V out <500 mA
M 69| | D015
7/9|| | po16
89|/ | DO17
41901 | beno Interne 24Vpc-Versorgung
DIP11A
X62: Absolutwertgeber max. 100 m (330 ft) ~
28] | |Anschluss = Daten + 1
ga|l| | Absolutwert- @\, L. ~———Daten- 6
2e) | | geber . w b Takt+ 3
L b Takt- 8
: “GND 5
24V out 9
Externe 24V -Versorgung
DIP11A
Absolutwertgebfr max. 100 m (330 ft) -
~=— Daten + 1
@\;p ] ‘— Daten- 6
. o — Takt+ 3
i ; : — Takt- 8
24V,
01892ADE 01893BDE

EURODRIVE
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4.4 Schirmung und Verlegung der Geberkabel

Eine fachgerechte Schirmung der Kabel ddmpft die elektrischen Einstreuungen, die in industrieller
Umgebung auftreten konnen. Mit den folgenden MaBnahmen erreichen Sie die besten Schirmungs-
eigenschaften:

Ziehen Sie Befestigungsschrauben von Steckern, Modulen und Potenzialausgleichsleitungen
handfest an

Verwenden Sie ausschlieBlich Stecker mit Metallgehduse bzw. metallisiertem Gehduse
SchlieBen Sie die Schirmung im Stecker groBfldchig an

Legen Sie die Schirmung der Geberleitung beidseitig auf

Verlegen Sie die Geberkabel nicht parallel zu Leistungskabeln (Motorleitungen), sondern mdg-
lichst in getrennten Kabelkanélen

Verwenden Sie in industrieller Umgebung metallische, geerdete Kabelpritschen

Flihren Sie Signalkabel und den zugehdrigen Potenzialausgleich kurz und mit geringem Abstand
Vermeiden Sie die Verldngerung von Geberleitungen iber Steckverbinder

Fiihren Sie die Geberkabel eng an vorhandenen Masseflachen entlang

ACHTUNG!

Bei Erdpotenzialschwankungen kann iiber den evtl. beidseitig angeschlossenen und mit dem Erdpo-
tenzial (PE) verbundenen Schirm ein Ausgleichsstrom flieBen. Sorgen Sie in diesem Fall fiir einen
ausreichenden Potenzialausgleich gemaB den einschldgigen VDE-Bestimmungen.

MOVIDRIVE® DIP11A
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5 Inbetriebhnahme

5.1 Aligemeine Hinweise zur Inbetriebnahme

Der Antrieb muss in Verbindung mit dem I\/IOVIDRIVE®Ant_(iebsumrichter wie im Systemhandbuch
MOVIDRIVE® beschrieben in Betrieb genommen werden. Uber eine geeignete Sollwert- und Steu-
erquelle muss es maglich sein, den Antrieb zu verfahren.

Weiterhin ist sicherzustellen, dass:

* die Installation der DIP11A

* die Verdrahtung

* die Klemmenbelegung und

» die Sicherheitsabschaltungen

korrekt und der Anwendung entsprechend ausgefihrt sind.

Die Ausfiihrung der Werkseinstellung ist nicht notwendig. Wird eine Werkseinstellung aufgerufen,
so werden die Parameter des MOVIDRIVE® auf eine Grundeinstellung zuriickgestellt. Davon ist
auch die Klemmenbelegung betroffen und muss ggf. auf die gewiinschten Einstellungen gebracht
werden.

Mit MOVITOOLS® ist eine geflihrte Inbetriebnahme mdoglich. Sie werden dort iiber Dialoge zu den
notwendigen Eingaben und Aktionen aufgefordert. Starten Sie dazu den MOVITOOLS®-Manager
und stellen Sie eine Verbindung zum Umrichter durch Auswahl der Schnittstelle und Geradteadresse
her. Fiihren Sie dann das Programm SHELL aus und starten Sie die Inbetriebnahme (iber das Menii
[Inbetriebnahme] / [Inbetriebnahme fiir / DIP]. Alles Weitere wird lhnen in den Dialogfenstern
erlautert.

Nach der Inbetriebnahme mit MOVITOOLS® muss nur noch die “Quelle Istposition” (- Seite 18)
angegeben werden.

Alternativ kann die Inbetriebnahme der Option DIP11A schrittweise wie nachfolgend beschrieben
durchgeflinrt werden. Sollte bei der Inbetriebnahme die Fehlermeldung F92 “DIP-Erfassungsber.”
auftreten, quittieren sie diese durch ein Reset und fiihren sie die Inbetriebnahme fort. Nach erfolg-
reich durchgefiihrter Inbetriebnahme darf diese Meldung nicht mehr auftreten.

Gebertyp P950
Mit (P950) Gebertyp wird der benutzte Geber ausgewdhlt. Folgende Gebersysteme werden
unterstitzt:

VISOLUX EDM Laser-Distanzmessgerat
T&R CE65, CE100 MSSI Drehgeber

T&R LE100 SSI Laser-Distanzmessgerat
T&R LAG6K-SSI Linearer Wegsensor
HEIDENHAIN ROQ 424 (AV1Y) Drehgeber

STEGMANN AG100 MSSI Drehgeber

SICK DME-3000-111 Laser-Distanzmessgerat
STAHL WCS2-LS311 Metall-LinearmaBstab

Der angeschlossene Typ wird aus der Liste der mdglichen Geber ausgewdhlt. Andere Geber
missen auf ihre Einsetzbarkeit gepriift und von SEW-EURODRIVE freigegeben werden.

MOVIDRIVE® DIP11A



Inbetriebnahme n
Motordrehsinn P35_

Verfahren Sie den Antrieb mit geringer Drehzahl in positive Bewegungsrichtung. Zéhlt die Istpo-
sition PO03 aufwérts, dann kann der Parameter P350 “Drehrichtungsumkehr” unveréndert blei-
ben (Anzeige der Istposition mit MX_SHELL oder DBG11A). Zéhlt die Istposition abwarts, so
muss P350 umgestellt werden.

Zahlrichtung P951
Verfahren Sie den Antrieb mit geringer Drehzahl in positive Bewegungsrichtung. Zahlt die Absolut-
wertgeberposition (H509 ACTPOS. ABS) aufwdrts, dann kann der Parameter P951 “Zahlrichtung”
unverdndert bleiben. Zahlt die Absolutwertgeberposition abwdrts, so muss P951 umgestellt werden.

Geberskalierung P955
Ist kein Motorgeber vorhanden (keine Drehzahlregelung), so ist der Parameter auf ,1“ zu stel-
len. Mit dem eingestellten Wert wird die Positionsinformation des Absolutwertgebers multipli-
ziert. Der Parameter wird so eingestellt, dass das Verhdltnis der Weginformationen zwischen
dem Motorgeber und dem Absolutwertgeber maglichst nahe "1" ist.

Zur Messung stellen Sie den Parameter zundchst auf 1. Notieren Sie sich die Werte der Varia-
blen H509 (ACTPOS. ABS) und H511 (ACTPOS. MOT). Verfahren Sie den Antrieb um ca. 1
Motorumdrehung. Ermitteln Sie die Differenz zwischen den notierten und den aktuellen Werten
der Variablen und bilden den Quotienten.

H5098|t ............... - Hsogneu ................. = H509D|ﬁerenz ...................
H511a|t ............... - H511neu ................. = H511D|ﬁerenz ...................
H511 ittorany cee ene eee
Quotient Q......... Differenz
HsogDifferenZ ---------

Den Parameter GEBERSKALIERUNG (P955) stellen Sie auf den Wert ein, der dem ermittelten
Quotienten Q am ndchsten kommt, vorzugsweise den kleineren Wert.

Positionsoffset P953

Der Positionsoffset (P953) muss nur bei Drehgebern eingestellt werden, bei anderen Gebern
sollte er auf 0 gestellt werden.

Der Positionssprung des Absolutwertgebers wird mit diesem Parameter an eine Stelle auBerhalb
des Arbeitsbereichs gelegt. Verfahren Sie den Antrieb ungeféhr in die Mitte des Arbeitsbereichs.
Sollte hierbei die Fehlermeldung F92 “DIP-Erfassungsber.” auftreten, quittieren sie diese durch
ein Reset und fiihren sie die Inbetriebnahme fort. Lesen Sie den Wert der Variablen H509 (ACT.
POS. ABS) aus und tragen Sie in Parameter “Positionsoffset” (P953) folgenden Wert ein:

P953 = (Variable H509) — 0.5 x Erfassungsbereich

Nullpunktoffset P954
Mit dem Nullpunktoffset wird einer bestimmten Position ein gewiinschter Wert zugeordnet. Der
Wertebereich kann positive und negative Positionswerte annehmen. Zu beachten ist die maxi-
mal giiltige GroBe. Die Begrenzung wird durch den Wertebereich des Zahlers (£ 237) und den
Wertebereich des Absolutwertgebers bestimmt.

Verfahren Sie den Antrieb auf eine bekannte Position. Lesen Sie den Wert der Variablen H509
(ACTPOS. ABS) aus und tragen Sie in Parameter Nullpunktoffset (P954) folgenden Wert ein:

P954 = (Variable H509) — gewiinschter Wert
Der gewiinschte Wert ist der Anzeigewert an der aktuellen Position.

EURGODRIVE!
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Geberfaktoren P942 und P943
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Die Parameter werden zur internen Anpassung der Drehzahlregelung und fiir Uberwachungs-
funktionen in der DIP11A herangezogen.

1. Notieren Sie sich die Werte der Variablen H509 (ACTPOS. ABS) und H511 (ACTPOS. MOT).
2. Verfahren Sie den Antrieb um ca. 30 000 Inkremente (H511)
3. Bilden Sie die Differenz zwischen den notierten und den neuen Werten der Variablen.

H509y ¢ oo — H509gyeevrrrreeee = H509iffergnze-eerseeerere-
H511 g oo — H51Tpgy ceererreen = H511 piffgrnze-eerseeereree

4. Die Differenzen diirfen nicht gréBer als 32 767 sein (215— 1). Bei groBeren Werten dividieren
Sie beide Differenzen durch die gleiche Zahl, so dass Sie entsprechend kleinere Werte erhalten
oder wiederholen Sie den Vorgang mit einer geringeren Verfahrstrecke.

5. Tragen Sie das Ergebnis (H511pjtreren;) in den Parameter GEBERFAKTOR ZAHLER (P942)
und (H509pjfterenz) in den Parameter GEBERFAKTOR NENNER (P943) ein.

Ist kein Motorgeber vorhanden (keine Drehzahlregelung durch das I\/IOVIDRIVE®), wird zumin-

dest eine Abschétzung des Verhaltnisses von Geberauflosung und Motorumdrehung empfohlen.

Der Wert fiir den Motorgeber ist dabei mit 4096 Inkrementen pro Motorumdrehung anzusetzen.

Verfahren Sie zur Ermittlung des Wertes fiir GEBERFAKTOR NENNER (P943) wie oben beschrie-
ben. Setzen fiir P942 den Wert ,,4096 x Anzahl der verfahrenen Motorumdrehungen® ein.

Die Genauigkeit der Geberfaktoren ist in diesem Fall (keine Drehzahlregelung) mit niederer
Wichtigkeit zu sehen. Die Werte dienen lediglich zur untergeordneten Priifung der Absolutwerte
in der DIP11A.

Quelle Istposition P941

Der Parameter bestimmt, welcher Positionsgeber zur Lageregelung benutzt wird, sofern eine
Betriebsart "... & IPOS" in Parameter 700 "Betriebsart" eingestellt ist.

IPOSPUS® verfiigt iiber Positionierbefehle zum Steuern des am MOVIDRIVE® angeschlossenen
Motors. Soll die Positionierung des Motors auf den Absolutwertgeber erfolgen, ist die "Quelle
Istposition" auf "Absolutgeb. DIP" zu stellen.

Achtung: Die Kreisverstarkung fiir die Lageregelung der IPOSPUS® parameter 910 "Verstarkung
X-Regler", wurde bei der Inbetriebnahme des Drehzahlregelkreises voreingestellt. Die Vorein-
stellung setzt die Lageregelung auf den Motorgeber voraus. Der Unterschied der Geberauflo-
sung oder das Zeitverhalten des Absolutwertgebers (z. B. Laserentfernungsmesser) konnen
einen geringeren Einstellwert erfordern.

Stellen Sie den halben Wert der berechneten Voreinstellung ein. Starten Sie ein IPOSPUS®-prg-
gramm mit einer Positionierung zwischen zwei gilltigen Punkten mit maBiger Geschwindigkeit.
Verringern oder ern6hen Sie den Parameter 910 "Verstirkung X-Regler" schrittweise, bis das
beste Fahr- und Positionierverhalten eingestellt ist.

Der vom Absolutwertgeber gelieferte Positionswert steht in der Variablen H509 (ACTPOS. ABS)
zur Verfiigung. Der Positionswert kann mit der internen Steuerung IPOSPUS® auch ohne direkte
Positionierung verarbeitet werden.

MOVIDRIVE® DIP11A



6 Geratefunktionen

6.1 Geberauswertung

Alle angeschlossenen Geber werden unabhangig von der Betriebsart (P700) immer ausgewertet.
Betriebsarten mit Positionierbetrieb (VFC-n-Reg. & IPOS, CFC & IPOS, SERVO & IPOS) erfordern
immer einen Motorgeber an X15. Die Istpositionen konnen mit der Touchprobe-Funktion ausge-

Geratefunktionen n

wertet werden.

Absolutwertgeber an
DIP11A

Inkrementalgeber-
nachbildung

Inkrementalgeber /
Resolver

Gebertyp P941: Absolutwertgeber |P941: Externer Geber P941: Motorgeber (X15)
(DIP) (X14)
Anschluss X62 /DIP11A X14 / Grundgerat X15/ Grundgerat
Istwert auf Variable H509 / ACTPOS. ABS H510/ ACTPOS. EXT H511 / ACTPOS. MOT
Auflosung Absolutposition nach Tats@chliche Geberstrich- Immer 4096 Inc./Motorum-
Umrechnung mit: zahl (mit 4fach-Auswertung) |drehung, unabhangig von der
Nullpunktoffset (P954), tatséchlichen Geberauflésung
Positionsoffset (P953),
Zéhlrichtung (P951)
Flanke an D102 H503 / TP. POS1ABS H506 / TP. POST1EXT H507 / TP. POSTMOT
Touchprobe  Flanke an DI0O3 H502 / TP. POS2ABS H504 / TP. POS2EXT H505 / TP. POS2MOT
max. Verzigerungszeit |1 ms <100 ps <100 ps
6.2 Fiir Absolutwertgeber relevante Funktionen

Die nachfolgend aufgefiihrten Uberwachungsfunktionen sind von dem Einsatz der DIP11A unab-
hangig. Die Kenntnis {iber die Funktionalitat ist aber flir den optimalen Einsatz wichtig.

Drehzahliiberwachung:

Die Drehzahliiberwachung Gberpriift die StellgrBe des n-Reglers und im M-Regelbetrieb den
Istdrehzahlbereich. Da fir das Drehzahlsignal immer der Motorgeber verwendet wird, wird der
,DIP11A-Geber“ nicht bzw. nur indirekt mit der Drehzahliiberwachung P50_ ,(iberpriift®.

Schleppfehleriiberwachung:

Die aktivierte Schleppfehleriiberwachung Gberpriift die Differenz zwischen augenblicklicher
Sollposition und der Istposition. Der maximal zulassige Betrag wird dber P923 (Schleppfehler-
fenster) eingestellt. Diese Uberwachung ist nur wirksam, wenn sich der Antrieb im Zustand
Positionierung befindet. Die Auflosung ist immer ,Geberinkremente“ (Ausnahme: Parameter
941 = Motorgeber (X15), dann unabhangig von der Geberstrichzahl: 4096Inkr./Motorumdr.).

Achse-in-Positions-Meldung:

Auch diese Funktion arbeitet mit der Auflésung Geberinkremente des (iber Parameter 941 ein-
gestellten Gebers (Ausnahme: Parameter 941 = Motorgeber (X15), dann unabhdngig von der
Geberstrichzahl: 4096 Inkr./Motorumdr.).

Falls iber Parameter 700 kein Positionierbetrieb eingestellt ist oder der Antrieb im Referenz-
fahrtzustand ist, liefert die Funktion immer “Achse-In-Position = 0”.

MOVIDRIVE® DIP11A
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Referenzfahrt:
Die Referenzfahrt und alle damit verbundenen Parameter 900...903 sowie die Referenz-
fahrthefehle beziehen sich auf die Motorposition (X15) und damit auf den Motorgeber.

Die Meldung ,,Achse referenziert” (A-Klemmenfkt.) bezieht sich auf eine durchgefiihrte Referen-
zierung der Motorposition.

LACTPOS. EXT* (X14) H510 kann z. B. gezielt durch IPOSP"s®eingestellt werden.

Die DIP11A-Position ,ACTPOS. ABS“ auf Variable H509 ist der aufbereitete Positionswert. Er
wird gebildet mit dem vom Geber gelieferten Absolutwert unter Berlicksichtigung der DIP11A-
Parameter 952 Zahlrichtung, 953 Positionsoffset und 954 Nullpunktoffset.

Software-Endschalter:
Die Funktion der Software-Endschalter iiberwacht (falls eingeschaltet) die aktuelle Zielposition
(TARGETPOSITION H492) auf den giiltigen Bereich. Die Funktion ist dann aktiv, falls der Antrieb
referenziert ist oder der Parameter 941 = Absolutwertgeber (DIP) eingestellt ist und der Antrieb
sich im Positionierzustand befindet. Wird auf ,,Externer Geber (X14)“ positioniert und werden
die Endschalter benétigt, so muss eine Referenzierung erfolgen.

Fiir Absolutwertgeber relevante Systemvariablen:

Systemvariablen: Erkldrung:

H503: ,TP.POS1ABS® Touchprobeposition DIP11A-Geber

H502: ,TP.POS2ABS* Touchprobeposition DIP11A-Geber

H509: ,ACTPQOS. ABS” Absolutposition nach Umrechnung mit Nullpunktoffset,

Positionsoffset, Zahlrichtung, Geberskalierung

6.3 Anzeigewerte

Die Bediensoftware MX_SHELL und die OPTION Bediengerdt DBG 11 A zeigen in der Parameter-
gruppe P00_ "Anzeigewerte / Prozesswerte" die Positionsinformation des Motorgebers an. Das
gleiche gilt fiir die Feldbusinformation der PE-Daten "IST-Position LOW und HIGH".

Die Systemvariable H509 (ACTPOS. ABS) enthalt den aufbereiteten Positionswert des Absolutwert-
gebers. Der Wert kann mit MX_SHELL und DBG 11 A eingesehen werden. Die Ubertragung mit
dem Feldbus wird durch Einstellung der PE-Datenbelegung P873/4/5 auf "IPOS PE-DATA" und das
Beschreiben der PE-Daten mit dem SetSys-Befehl im IPOSPUS®-Programm realisiert.

Das Schreiben von PE-Daten mit dem SetSys-Befehl kann auch benutzt werden, wenn eine Istposi-
tion (gleich welcher Geber) skaliert (ibertragen werden soll.

MOVIDRIVE® DIP11A



IPOSPIUs®.parameter

7 IPOSP!US®.parameter

Die Werkseinstellung ist durch Unterstreichung hervorgehoben.

P941 Quelle Istposition
Mit diesem Parameter wird festgelegt, auf welchen Geber IPOSPUS® positioniert:
Motorgeber (X19)
Ext. Geber (X14)
Absolutgeb. (DIP)

P942 Geberfaktor Zahler

P943 Geberfaktor Nenner

Der Quotient der zwei Parameter beschreibt das Verhdltnis der Positionswerte von Motorgeber zu

Absolutwertgeber (Positionsinformation des Absolutwertgebers ist immer mit Parameter 955 mul-

tipliziert).

Die Einstellung ist erforderlich, um:

* die Plausibilitatspriifung der zwei Positionswerte zueinander zu realisieren (Fehlermeldung F95,
Plausibilitatsfehler)

» die Positionierrampen und die Positioniergeschwindigkeit auf den Absolutwertgeber richtig
anzupassen (die Ableitung der Absolutwertgeberinformation wird als Motoristdrehzahl berech-
net)

* die Inbetriebnahmewerte (z. B.: n-Vorsteuerung, M-Vorsteuerung, Filter, P-Anteil) richtig zu
bewerten.

Eine ungenaue Einstellung fuhrt zur Abweichung der Positionierrampen und der Positionierge-

schwindigkeit. Dies kann auch Fehlermeldung F95, Plausibilitatstehler hervorrufen.

Die Berechnung von P942 und P943 erfolgt bei der Inbetriebnahme der DIP11A.
Einstellbereich: 1 ... 32767

P950 Gebertyp
Der an der DIP11A an X62 angeschlossene Absolutwertgeber wird ausgewéhlt. Es sind nur
Geber aus der Auswahlliste zuldssig.

Taktfrequenz [kHz]:

min. nom. max. einstellbar
mit P952

KEIN GEBER

VISOLUX EDM 125 300 1000 600
T&R CE65, CE100 MSSI 80 300 1000 600
T&R LE100 SSI 80 300 820 600
T&R LA66K-SSI 80 300 1000 600
HEIDENHAIN ROQ 424 (AV1Y) 90 300 1100 600
STEGMANN AG100 MSSI 70 250 500 500
SICK DME-3000-111 70 300 1000 600
STAHL WCS2-LS311 100 250 500 500

S

EURGODRIVE!
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IPOSPUs®.parameter

P951 Zahlrichtung
Der Parameter legt die Zahlrichtung des Absolutwertgebers fest. Die Zdhlrichtung ist so einzu-
stellen, dass bei positiver Motordrehzahl die Absolutwertgeberposition groBer wird (ggf. Dreh-
richtungsumkehr P350 / P351 anpassen).

A normal
= — = invertiert
26eberauﬂosung_1 N
\
RN
| \
I \
| \
ACTPOS. ABS | N
\ I \
\ | \
\ \
\ ! \
\ | \
(N \
\ I \
0 ‘ N
< Erfassungsbereich————> Weg x (inc.)

01822ADE
Bild 2: Zahlrichtung

Einstellung: NORMAL / INVERTIERT

P952 Taktfrequenz
Mit diesem Parameter kann die Taktfrequenz, mit welcher die DIP11A die Absolutinformation
aus dem Absolutwertgeber ausliest, bestimmt werden.

100% Taktfrequenz entspricht dabei der Nominalfrequenz. Die Nominalfrequenz bezieht sich
auf die Geberherstellerangabe bei 100 m Leitungslange.

Bei Verringerung der Leitungslange kann die Taktfrequenz angehoben werden. Das schnellere
Auslesen der Positionswerte verbessert die regelungstechnischen Eigenschaften. Eine Anhe-
bung (iber die maximale Gebertaktfrequenz ist nicht mdglich.

Bei Verlangerung der Leitung muss die Taktfrequenz evtl. reduziert werden, um keine fehlerhaf-
ten Daten zu erhalten. Eine Verringerung der Taktfrequenz unter die minimale Gebertaktfre-
quenz ist nicht méglich.

Einstellbereich: 1... 200 %

EURODRIVE

22 MOVIDRIVE® DIP11A



P953 Positionsoffset

IPOSPIUs®.parameter

Nach der Montage des Gebers stimmt vor der ersten Inbetriebnahme der Arbeitsbereich der
Anlage meist nicht mit dem Erfassungsbereich des Gebers iiberein. Zur Anpassung des Geber-
erfassungsbereichs an den Arbeitsbereich muss der Parameter P953 eingestellt werden.

Beispiel:

Die Anlage soll so eingestellt werden, dass die Mitte des Erfassungsbereichs mit der Mitte des
Arbeitsbereiches ibereinstimmt. Dazu wird der Antrieb auf die Mitte des Arbeitsbereichs posi-
tioniert. Als Wert fiir den Parameter P953 ist einzugeben:
Eingabewert (P953) = Istwert des Gebers — 0.5 x Gebererfassungsbereich.

A

: Arbeitsbereich
2Geberauflésung_1 rrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrr
Positions-
/ Sprung
ACTPOS. ABS
ohne ﬁ
Positions-
offset
’ Weg x (inc.) g
. P953—» «— '
2Geberauﬂosung_1 e
ACTPOS. ABS
mit
Positions-
0 offset
Weg x (inc.)
01823ADE

Bild 3: Positionsoffset

Einstellbereich: - (231-1) ... 0 ... + 2311

MOVIDRIVE® DIP11A
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IPOSPUs®.parameter

P954 Nullpunktoffset
Mit dem Nullpunktoffset wird der Nullpunkt der Geberanzeige festgelegt.

Beispiel:
Der Geber zeigt bei der aktuellen Position den Wert P an. Gewiinscht ist die Positionsanzeige P’.
Eingabewert (P954) =P — P’

A
Arbeitsbereich 1
ohne 3 _
) Nullpunkt- g o
2Geberauﬂosung -1 offset ) . - : :
P e R A .
’ /i L 71 /1
7 ‘ 70 71
B VRS Po54| , . /
Pl O YR L M 2 I ’ !
. ( | : Vs Pl V; |
L / I / Pl / i
ACTPOS. ABS K / i / i ’ I
: / il / | ’
/ I / il / I
’ | I ’ - 4 !
’ ; I / LE % I
7 m“ I / | 7/ '
’ Nullpunkt- =/ 0L
/ 4 P
, offset 1/ v
O 2 L/ >
Weg x (inc.)
01824ADE

Bild 4: Nullpunktoffset
Einstellbereich: - (281-1) ... 0 ... + 2811

P955 Geberskalierung
Ist kein Motorgeber vorhanden, so ist der Parameter nicht relevant. Er ist in diesem Fall auf
»X 1% zu stellen.

Der Parameter wird so eingestellt, dass das Verhéltnis der Weginformation zwischen dem
Motorgeber und dem Absolutwertgeber moglichst nahe 1" ist.

@ Achtung:
Die Geberskalierung hat direkten Einfluss auf die Parameter 953 "Arbeitsbereich®, 954 "Null-
punktoffset', 942 und 943 Geberfaktoren "Zahler" und "Nenner" und auf die Parametergruppe

92_ "IPOS-Uberwachung". Bei jeder Anderung der Geberskalierung muss die Einstellung aller
aufgeflihrten Parameter nachgefihrt werden!

Einstellbereich: x1/x2/x4/x8/x16/x32/x 64

EURODRIVE
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Kombination mit anderen Optionen

Kombination mit anderen
Optionen

Die DIP11A kann sich sowohl auf Optionssteckplatz 1 als auch auf Optionssteckplatz 2 befinden.
Mit dem DBG kdnnen alle fiir die DIP relevanten Parameter eingestellt werden.

Unter den zuldssigen Kombinationsmdglichkeiten ist bei der Verwendung der "Klemmenerweite-
rung" DIO 11 A oder einer Feldbusoption die Funktion und Einteilung der Klemmenbelegung zu
beachten:

Klemmenbelegung

Das Betriebssystem des MOVIDRIVE erlaubt die Belegung von acht bindren Eingangs- und acht
bindren Ausgangsklemmen auf einer Optionskarte. Wird die DIP11A zusammen mit einer
DIO11A "Ein-/Ausgabekarte" oder einer Feldbuskarte verwendet, dann ist folgende Einteilung zu

beachten:
Eingangsklemmen Ausgangsklemmen
Funktionen
DIO11A DIP11A DIO11A DIP11A
Variable H483 H482
Klemmen . Bit DIP11A mit DIO11A 6..13 14.. 21 3..10 11..18
Setzen/Lesen mit DIP11A mit Feldbus - 6..13 - 3..10
Klemme DI10...DI17 | DI10 ... D17 |DO10 ... DO17 | DO10 ... DO17
Parameter 61.. und 63.. DIP11A mit DIO11A wirksam - wirksam -
und JMP HILLO I... DIP11A mit Feldbus - wirksam - wirksam

Das Setzen und Lesen von Klemmen mit Variablen ist immer mdglich, unabhangig davon, wel-
che weitere Option zusammen mit der DIP11A eingesetzt wird.
Wird die DIP11A zusammen mit einer Feldbuskarte eingesetzt, so sind die virtuellen Feldbus-
klemmen nur in IPOSPUS®{iher das Lesen der Prozessausgangsdaten (GETSYS Hxxx PO-DATA)

verfiigbar.

Die Synchronlauf-Option mit DRS11A ist in Verbindung mit der DIP11A unverédndert einsetzbar.
Die Méglichkeit, tiber IPOSPS® zwischen Positionierung und Synchronlauf umzuschalten, ist wei-
terhin gegeben.

MOVIDRIVE® DIP11A
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Applikationsheispiel
n Eegalhediengerﬁt

9  Applikationsheispiel Regalbediengerat

Einleitung

Ein Regalbediengerat besteht aus Fahrwerk, Hubwerk und Teleskop. Als Antrieb des Teleskops
wird ein vierpoliger Drehstromgetriebemotor verwendet. Die Antriebe fiir Hub- und Fahrachse sind
permanenterregte Servogetriebemotoren, die mittels Antriebsumrichter MOVIDRIVE®MDS gere-
gelt werden. Der Drehstrommotor wird am Antriebsumrichter MOVIDRIVE®MDF betrieben.

Fiir Hub- und Fahrachse werden Absolutwertgeber zur Wegerfassung verwendet, die Steuerung
der Antriebe erfolgt iilber 24 V-Signale

Die verwendeten Absolutwertgeber haben eine SSI-Schnittstelle und werden von der DIP11A aus-
gelesen.

Fiir die geforderten Werte fiir Maximalgeschwindigkeit und Beschleunigung ergeben sich nach der
Projektierung die folgenden Komponenten:

Einheit Motor Umrichter / Typ
Fahrwerk KA87 DY112 LB MDS60A-0370-503-4-00
35 Nm; 400 V; i=36.52 DIP11A Absolutwertgeberkarte
Hubwerk KA87 DY112 LB MDS60A-0370-503-4-00
35Nm; 400 V;i=286.34 DIP11A Absolutwertgeberkarte
Teleskop FA47 DT80N4 BM MDF60A-0008-503-4-00
i=16.36
Absolutwertgeber Hubwerk T&R CE65M SSI
absoluter Drehgeber
Absolutwertgeber Fahrwerk VISOLUX EDM120
Laserdistanzmessgerdt

EURODRIVE
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Vorgabe der Zielposition

Der Lagerverwaltungsrechner iibergibt die Fachkoordinate des anzufahrenden Zielfachs an die auf
dem Regalbediengerat mitfahrende Kleinsteuerung. Es werden insgesamt 16 Positionen angefah-
ren, deren Zielposition innerhalb der IPOSPUS®-Steuerungen des Fahrwerks und des Hubwerks
gespeichert sind. Die Sollposition wird bindr kodiert angewéhlt. Der Absolutwert liegt in der Varia-
blen H509 vor.

Eigenschaften:

. bindrcodierte Anwahl von 16 Tabellenpositionen

. bindrcodierte Ausgabe der aktuell angewéhlten Tabellenposition

. eindeutige Meldung bei Erreichen der angewahlten Tabellenposition
. automatisches Herausfahren aus Hardware-Endschalter

Ablauf:

. Mit den ersten 4 Eingangsklemmen der Optionskarte DIP11A kénnen 16 Tabellenpositionen
(Verfahrvariablen H000 - HO15) binédrcodiert angewahlt werden.

. Eine angewahlte Verfahrvariablen-Nr. (Tabellenzeiger) wird immer bindrcodiert an den
ersten 4 Ausgangsklemmen der DIP11A gespiegelt.

. Mit dem Eingang DI17 “Start - Positionierung” wird der Verfahrauftrag auf die Tabellenposi-
tion freigegeben bzw. unterbrochen (bei "Reglersperre’ und "Freigabe" = 1-Signal). Es ist rat-
sam, bei der Anwahl einer neuen Tabellenposition den Eingang DI17 solange auf "low" zu
setzen, bis ein sicheres Setzen aller Bits des Tabellenzeigers gewahrleistet ist!

J Ein 1-Signal am Ausgang DO15 “Tabellenposition giiltig” zeigt das Erreichen der angewahl-
ten Tabellenposition an. Bei Anwahl einer neuen Tabellenposition wird dieser Ausgang sofort
zuriickgesetzt. Durch zusétzliches Auswerten des Ausganges DO16 “IPOS in Position” kann
auch bei deaktiviertem Regler (“Reglersperre” = 0) ein Verlassen der angewahlten Tabellen-
position sicher erkannt werden.

J Aus einem angefahrenen Hardwareendschalter wird durch ein 1-Signal am “RESET” Eingang
(D102) herausgefahren.

Einstellungen:
Die detaillierte Konfiguration der Ein-/Ausgange (s. ndchste Seite) sowie der im Programm verwen-
deten Variablen ist im Kommentarteil des Programm-Quellcodes dokumentiert

Die Tabellenpositionen sind entweder mit der MX_SHELL PC-Bedienoberflache, dem Handbedien-
gerét oder Uber ein Bus-System in die Variablen (HO00 -HO015) zu schreiben. Die Variablen sind
somit spannungsausfallsicher gespeichert.

MOVIDRIVE® DIP11A
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Eingangsklemmenmaske

00000000

000000

=

Ausgangsklemmenmaske

00000

000000

=

IPOSP!US®_programm
Das folgende Programm zeigt ein Beispiel, wie das IPOSp'“S®-Programm des Fahrwerks des
Regalbediengerates aussehen konnte.
Da in der Regel jede Anlage Unterschiede mit sich bringt, wird nicht auf Feinheiten wie Teach In
oder Feirgrgositionierung eingegangen. Vielmehr zeigt das Programmbeispiel das Grundgeriist eines

|PQSPlus

D100
DIO1
D102
DI03
DI04
DI05
DI10
DI11
D2
D13
D14
DI15
DI16
D17

DBO0O0 MDx

D001 MDx

D002 MDx

DO10 DIO11A
DO11 DIO11A
D012 DIO11A
DO13 DIO11A
D014 DIO11A
DO15 DIO11A
DO16 DIO11A
DO17 DIO11A

Notwendige Parameter-Einstellungen

Klemmenfunktion

/Reglersperre
Freigabe

Reset

keine Funktion
/Endschalter Rechts
/Endschalter Links
IPOS Eingang
IPOS Eingang
IPOS Eingang
IPOS Eingang
IPOS Eingang
IPOS Eingang
IPOS Eingang
IPOS Eingang

Klemmenfunktion

/Bremse

Betriebsbereit
/Storung

IPOS Ausgang
IPOS Ausgang
IPOS Ausgang
IPOS Ausgang
IPOS Ausgang
IPOS Ausgang
IPOS Ausgang
IPOS Ausgang

Bedeutung

Zu-/Abschalten des Leistungsteils
geregelter Stillstand
Reset nach Fehler (ES-Freifahren)

Begrenzungsschalter zum Stillsetzen (+)
Begrenzungsschalter zum Stillsetzen ()
Variablenzeigerbit 2’0

Variablenzeigerbit 2’1

Variablenzeigerbit 2'2
Variablenzeigerbit 2’3

Tippen positiv

Tippen negativ

Start Positionierung

Bedeutung

Ansteuerung der Bremse iber Hilfsrelais
Controller aktiv, Elektronikvers. OK

Kein Fehler vorhanden
Variablenzeigerbit 2'0

Variablenzeigerbit 2'1

Variablenzeigerbit 2'2

Variablenzeigerbit 2'3

Tabellenposition erreicht

Antrieb befindet sich im Positionsfenster

Programms, um es mit externem Geber betreiben zu konnen.

Parameter Bezeichnung eingestellter Wert
100 Sollwertquelle Klemmen

200-204 Reglerparameter nach Inbetriebnahme
700 Betriebsart SERVO & IPOS

917 Quelle Istposition Absolutgeb. (DIP)
950 Gebertyp Visolux EDM 120

MOVIDRIVE® DIP11A
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Ablaufdiagramm

Start IPOS+ Programm
nach Netz-Ein.

v

Initialisierung
Vorbesetzen von
Drehzahl und Rampe.

v

Interrupt Routine
fir Endschalter
Verarbeitung starten.

Tippen rechts ?
DI14 =1

Tippen links ?

DI5 = 1 nein
ja j.’l\ Programmierung von
L Drehzahl und Rampe.
Programmierung von Programmierung von *
Drehzahl und Rampe. Drehzahl und Rampe. Einlesen des
Tabellenzeigers.

¢ ¢ :

Positionierfahrt Positionierfahrt
rechts links Tabellenzeiger zur SPS

spiegeln.

Start
Positionierung ?
D17 =1 ]
nein

Positionierfahrt Antrieb Stop !

v |

02079ADE

EURGODRIVE!
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Programm zum Betrieb von IPOSP!"S® am Absolutwertgeber VISOLUX EDM120

Programm-Quellcode (mit Kommentaren)

ZAHLER: 1 NENNER: 1
EINHEIT: 1inc

*hkkkkhkkkhkkhkkkkhkkhkhkhkkhkhkhkkhkhkhkhkkhhkhhkhkhhkhkhkkkkrhhkkikx

Programm: Tabellenpositionierung

-mit den ersten 4 Eingdngen der Option
DIP11A werden bindrcodiert die Positionen
in den entspr. Variablen #-15 angewdhlt
-Mit dem Eingang DI1l7 (X22:17) wird der
angewdhlte Verfahrbefehl freigegeben

Datei: Tab 108.mdx
Ersteller: SEW/AWT
Datum: 71.06.98
Gedndert: ©1.06.98

Klemmenbelegung Eingdnge:-----------------
X13:1 "Reglersperre"

X13:2 "Freigabe"

X13:4 "Fehler-Reset" (ES-Freifahren)

X13:5 "Endschalter rechts”
X13:6 "Endschalter 1inks"

X60:1;DI1@ Variablenzeigerbit 2
X60:2;DI11 2'
X60:3;DI12 2
X60:4;DI13 2
X60:5;DI14 (Tippen rechts)
X60:6;DI15 (Tippen 1inks)

X60:8;DI17 Start Positionierung

Klemmenbelegung Ausgdnge------------------
X10:3;DB2@ Bremse

X10:4;D001 Betriebsbereit
X61:1;D01@ Variablenzeigerbit 2'
X61:2;D011 "
X61:3;D012 "
X61:4;D013 "
X61:5;D014 - - -
X61:6;D015 Tabellenposition erreicht
X61:7;D016 "IPOS in Position"

2'0
2'1
2'2
2'3

Verwendete Variablen:--------------------

H38@ = Verfahrdrehzahl-rechts (1/18 Upm)
H3081 = " -Tinks "
H3@2 = Beschleunig-Rampe rechts (ms)

H303 = Verzégerungs-Rampe 1inks (linear) "
H328 - H324 Hilfsvariablen

Programmheader

Kommentar zur groben Funktionsbeschreibung

Hardware-Einstellungen

Speicherbelegung

MOVIDRIVE® DIP11A



Programm-Anfang

Initialisierung

SET H300 = 15000
SET H301 = 15000
SET H302 = 1000
SET H303 = 1000

Programm-Sprungverteiler

SETINT ERROR  M10
M1@@:CALL M51

M1@1:JMP LO 10000010000000000, M182
CALL M3

M1@2:JMP LO 10000100000000000, M183
CALL M4g

M1@3:JMP UNCONDITIONED , M1@@d

Unterprogramm Reset/Fahren aus Endschalter

M1@ :JMP HI 10000000003110008, M1
M3 :JMP HI 10000000000110000, M2
ASTOP IPOS ENABLE
JMP UNCONDITIONED , M3
M2 :ASTOP  TARGET POSITION
M1 :RET

(Unterprogramm Tipp-Betrieb)

M3@ :RET
M4@ :RET

Hauptprogramm Tabellenpositionierung

M51 :SETSYS POS.SPEED C(C)W = H300
SETSYS POS. RAMP = H3@2

SET H320 = H483
ASHR H320 >> 6
AND H320 & F hex

JMP H322 == H3208, M54
BCLR H488.5 =0
M54 :SET H322 = H320

MOVIDRIVE® DIP11A
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Geschwindigkeits- und Beschleunigungswerte fiir die
Tabellenpositionierung setzen (siehe Variablenbe-
schreibung im Kommentar des Programm-Quelicode)

Programm-Sprungverteiler
Interruptroutine aktivieren fiir Hardware-Endschalter-
Verarbeitung O Reset/Fahren aus Endschalter

(D14 - DI15 = 0) O Hauptprogramm

DI14=1

O Tipp-rechts
DI15=1

O Tipp-links

Reset/Fahren aus Endschalter

wenn kein Endschalter (D104/DI05 ES-rechts/links)
angefahren, dann zurlick Sprungverteiler, wenn ja,
dann Verfahrentriegelung und warten bis Antrieb aus
Endschalter gefahren ist (D102 - Eingangsklemmen-
funktion “Reset”)

Dann Antriebsstop mit Setzen der Zielposition = Aktu-
elle Position

Option: Unterprogramm (z.B. Tipp-Betrieb)

Tipp-rechts
Tipp-links

Hauptprogramm Tabellenpositionierung

Setzen von Verfahrgeschwindigkeit, Beschleuni-
gungs- und Verzégerungsrampe

Tabellenzeiger (Verfahrvariablen-Nr.) bindrcodiert mit
4 Eingdngen (DI10 - DI13) anwdhlen
(siehe Erklarung unten)

wenn der Tabellenzeiger veréndert wurde, dann Aus-
gang “Tab.position giiltig” zuriicksetzen

aktuellen Tabellenzeiger in Vergleichsvariable spei-
chern

SENV

EURGODRIVE

31



o] M

plikationsheispiel

egalbediengerat

SET H323 = H320
SET H324 = H480
AND H324 & FFFFFFF@ hex
OR H323 | H324
SET H480 = H323

M53 :JMP LO 10010000000000008, M52
ASTOP IPOS ENABLE
GOA NOWAIT [H3201]
JMP NOT IN POSITION, M53
BSET H480.5 =1
JMP UNCONDITIONED , M55

M52 :ASTOP ~ HOLD CONTROL
M55 :RET

angewahlten Tabellenzeiger auf Ausgangsklemmen
(DO10 - DO13) schreiben, ohne dass andere Aus-
gange der Ausgangsvariablen (H480) verandert wer-
den

wenn DI17 =1, dann verfahre auf Positionswert der
angewahlten Verfahrvariable, ansonsten Antriebsstop
Meldung “Tabellenpos.-Anwahl giiltig” zuriicksetzen
Verfahrverriegelung aufheben

Verfahren auf Tabellenposition,

solange bis Position erreicht oder DI17 = 0 ist
Meldung “Tabellenpos.-Anwahl giiltig” setzen

Antriebsstop

MOVIDRIVE® DIP11A



10 Fehlermeldungen

Fehlermeldungen n

Fehler-

code Bezeichnung Madgliche Ursache MaBnahme
36 Hardware zu gewdhl- | Es wurde ein Gebertyp eingestellt, der von | Richtigen Gebertyp einstellen.
ter Betriebsart fehlt der eingesteckten DIP-Karte nicht unter-

stiitzt wird.

40 Boot-Synchronisation | Initialisierung der DIP fehlgeschlagen. Die | Die DIP steckt nicht richtig in inrem
Kommunikation zwischen MOVIDRIVE®und Steckplatz.
DIP funktioniert nicht. Bei wiederholtem Auftreten Options-

karte tauschen.

4 Watchdog Option Die DIP konnte nicht innerhalb der erforder- | SEW-Service zu Rate ziehen.
lichen Zeit eine neue Position ermitteln. Die-
ser Fehler deutet auf ein
Kommunikationsproblem zwischen MOVI-
DRIVE®und DIP hin.

92 DIP-Arbeitsber. Der Antrieb ist iiber den zuldssigen Arbeits- | Parameter Positionsoffset iberprii-
bereich des Absolutwertgebers hinausge- fen.
fahren, weil evtl. die Einstellung der DIP-
Parameter Gebertyp und / oder Arbeitsbe-
reich fehlerhaft sind.

93 DIP-Geberfehler Kabelbruch, max. Verfahrgeschwindigkeit Kabel tiberpriifen, Verfahrgeschwin-
bei Lasergebern iiberschritten. digkeit bei Lasergebern (iberpriifen.
Der Geber meldet einen Fehler bzw. Power-
fail. Geber tauschen.
Geber defekt
Magliche Ursachen: Verbindungskabel zwi-
schen Geber und DIP entspricht nicht den
Anforderungen (paarweise verdrillt,
geschirmt). Falscher Gebertyp eingestellt. Richtigen Gebertyp einstellen.
Taktfrequenz fiir die Leitungslange zu hoch. | Taktfrequenz anpassen.
Uberschreitung der fiir den Geber zuldssi-
gen maximalen Geschwindigkeit oder Zahler-/Nennerfaktor einstellen, ggf.
Beschleunigung. Zahler- und Nennerfaktor | Fehlerreaktion mit IPOSPIUS® gyt
(IPOS-Verfahrparameter) falsch eingestellt. |, Keine Reaktion“ programmieren.

95 DIP-Plausibilitdtsfeh- [ Die DIP konnte keine plausible Position

ler

ermitteln.

Magliche Ursachen:

Falscher Gebertyp eingestellt, Taktfrequenz
fiir die Leitungslénge zu hoch.

Zahler- und Nennerfaktor (IPOS-Verfahrpa-
rameter) falsch eingestellt.

Je nach Anwendungsfall kann es auch
gewiinscht sein, dass sich die ermittelte
Position sprungférmig verandert. Der Plau-
sibilitdts-Check ist in diesem Fall nicht aus-
sagekréaftig. Fiir diesen Fall ist die Reaktion
auf Fehler 95 in IPOSP'US® mit dem Befehl
SETFR einstellbar.

Richtigen Gebertyp einstellen.
Taktfrequenz anpassen.

Zahler-/Nennerfaktor einstellen, ggf.
Fehlerreaktion mit IPOSPIUS®ayf
»Keine Reaktion“ programmieren.

MOVIDRIVE® DIP11A
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Wir sind da, wo Sie uns brauchen.

Weltweit.

SEW ist rund um den Globus Ihr kompetenter mit Fertigungs- und Montagewerken in allen
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