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. Allgemeine Hinweise

Diese Zusatzinformation enthdlt alle spezifischen technischen Daten und die Installations- und
Inbetriebnahmeanleitung fiir das Optionspaket ,,Synchronlauf” Typ FRS 31...

Ansonsten gelten die allgemeinen Angaben fiir die Baureihe MOVITRAC® 31..; sie sind der
Betriebsanleitung MOVITRAC® 31.. zu entnehmen.

Jedes Gerat wird unter Beachtung der bei SEW-EURODRIVE giiltigen technischen Unterlagen
hergestellt und gepriift. Anderungen der technischen Daten und Konstruktionen, die dem techni-
schen Fortschritt dienen, bleiben vorbehalten.

Die Einhaltung dieser Anleitung und Hinweise ist die Voraussetzung fiir storungsfreien Betrieb und
die Erflillung eventueller Garantieanspriiche.

Die Anleitungen enthalten auch wichtige Hinweise zum Service, sie sind deshalb in der Néhe des
Geréts aufzubewahren.

o Diese Zusatzinformation ersetzt nicht die ausfiihrliche Betriebsanleitung MOVITRAC®31..!
e Nur durch Elektro-Fachpersonal unter Beachtung der giiltigen Unfallverhiitungsvorschrif-
ten und der Montage- und Inbetriebnahmeanleitung verdrahten!

o Bei gedffnetem Deckel hat das Gerat MOVITRAC® 31.. Schutzart IP 00. An einigen Stellen
treten gefahrliche Spannungen auf. Im Betrieb muBl das Gerat geschlossen sein!
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1
1.1

Einleitung

Beschreibung

Mit der Funktion ,,Synchronlauf kann eine Gruppe von Asynchronmotoren (Master und Slaves)
winkelsynchron zueinander oder in einem einstellbaren Proportionalverhéltnis betrieben werden.

Die Funktion “Synchronlauf” bietet 8 Modes zur Losung unterschiedlicher Aufgaben:

Mode Funktion Anwendungsheispiele

1 Uber KI.102 zeitlich begrenzter Freilauf Synchron laufende Antriebe (Forderbander,
mit abgeschaltetem Slave-Zéhler (P 765) Fahrwerksantriebe, Hubwerksantriebe bei
und abgeschaltetem Differenzzéhler. Mehrséulenhubwerken).

2 Uber KI.102 zeitlich begrenzter Freilauf. ,1“-Signal an | Synchron laufende Antriebe mit zeitweisem
KI.102 bewirkt Freilauf, ,,0“-Signal an KI.102 bewirkt  |Versatz; Freilauf von auBen in allen Phasen
Synchronlauf, wobei die im Freilauf entstandene steuerbar.

Winkeldifferenz vom Slave zum Master wieder auf Null
abgebaut wird, d.h. Synchronlauf des Slave mit der
vorherigen Position zum Master.

3 Uber KI.102 zeitlich begrenzter Freilauf. Fliegende Sége; Freilauf von auBen in allen Phasen
»1%-Signal an KI1.102 bewirkt Freilauf,,,0“-Signal an steuerbar.

KI.102 bewirkt Synchronlauf, wobei der Slave einen
neuen Bezugspunkt zum Master (Wert von P 765 1))
erhilt.

4 Durch den Wert von P 765 begrenzter Freilauf. Wie bei Mode 2, jedoch selbsttétige Riickkehr in
»14-Signal (Impulszeit > 100 ms) bewirkt den Start des |den Synchronlauf.
begrenzten Freilaufs. Erreicht die Winkeldifferenz vom
Slave zum Master den Wert von P 765, wird der Frei-
lauf selbsttétig beendet und die Winkeldifferenz auf
Null abgebaut, d.h. Synchronlauf des Slave mit der
vorherigen Position zum Master.

5 Durch den Wert von P 765 1) begrenzter Freilauf. Wie bei Mode 3, jedoch selbsttétige Riickkehr in
»1%-Signal (Impulszeit > 100 ms) bewirkt den Start des |den Synchronlauf.
begrenzten Freilaufs. Erreicht die Winkeldifferenz vom
Slave zum Master den Wert von P 765 1), wird der Frei-
lauf selbsttétig beendet. Diese Winkeldifferenz wird als
neuer Bezugspunkt vom Slave zum Master beibehalten,

d.h. Synchronlauf des Slave mit neuem Bezugspunkt
(Wert von P 765 1)) zum Master.

6 Synchronlauf mit zeitweisem Winkelversatz. Erzeugung gezielter Unwuchten/Friktionen bei
Winkelversatz iiber Klemmen 103-105 mdglich 2), synchron laufenden Wellen

7 Synchronlauf mit bleibendem Winkelversatz Wie bei Mode 1, jedoch zusétzlich Méglichkeit zum
(Phasentrimmung). schrittweisen Lageabgleich.

Winkelversatz tiber Klemmen 103-105 maglich 2).
8 Uber KI. 102 zeitlich begrenzter Freilauf. Transporteinrichtungen, bei denen das Férdergut

,1-Signal an KI. 102 bewirkt Freilauf.

,0“-Signal an KI. 102 bewirkt Synchronlauf, wobei mit
der,1“ - ,0“-Flanke an KI. 102 der interne Zahler fiir
den Winkelversatz auf Null gesetzt und gleichzeitig ein
neuer Bezugspunkt fiir den Synchonlauf festgelegt
wird. Der Slave erhdlt den Wert von P765 (Slave-Zah-
ler) als neuen Bezugspunkt.

in beliebigen Abstinden zugefiihrt wird und mit
gleichen Abstanden weitertransportiert wird,
z. B. Andockrollenbahnen.

1) Der Wert von P 765 ist durch Meniianwahl oder durch das Verfahren , Teach-In“ verénderbar.
2) Dauersignal (t = 3 s) bewirkt wiederholten Winkelversatz mit 4 Winkeln pro Sekunde

MC 31.. - FRS 31



Grundlage fiir die Funktion Synchronlauf ist der stindige Vergleich der Slave-Motor-Winkellage
zum Master. Die Master- und Slave-Motoren sollten dazu mit Inkrementalgebern (Encodern) mit
der gleichen Impulszahl ausgestattet sein. Als Slave-Antrieb wird MOVITRAC® 31.. mit dem
Optionspaket FRS 31.. verwendet. Das Optionspaket FRS 31.. besteht aus der Optionskarte FEN
31.. ,Drehzahlerfassung® und der Optionskarte FES 31.. ,Synchronlauf®. Fiir den Synchronlauf von
Master und Slave ist es notwendig, den Slave mit einem Bremswiderstand auszuriisten. Fiir den
Master ist je nach Antriebsfall bei generatorischem Betrieb ebenfalls ein Bremswiderstand
erforderlich.

Die Optionskarte FES 31.. ,Synchronlauf wird auf den Steckplatz X20 des MOVITRAC® 31..
gesteckt. Dies schlieBt die Verwendung sonstiger Optionskarten fiir den Steckplatz X20 aus. Fiir die
Synchronlaufregelung steht wie fiir die Drehzahlregelung nur der Parametersatz 1 zur Verfiigung.

Der Master-Antrieb kann mit MOVITRAC®31.. im U/f-Betrieb oder drehzahlgeregelt oder ohne
Frequenzumrichter direkt am Netz betrieben werden. Wird der Master-Antrieb direkt am Netz
betrieben, so muB der Encoder des Master-Antriebes eine externe Spannungsversorgung erhalten.
Wird bei Betrieb mit MOVITRAC®31.. das Signal ,,Drehzahl 0“ in Verbindung mit der Drahtbruch-
iiberwachung verwendet, so muB3 der Master ebenfalls mit der Optionskarte FEN 31.. ,Drehzahl-
erfassung”“ ausgeriistet sein und die Drehzahlregelung eingeschaltet sein.

Hinweis:

Wir empfehlen, daB die Maximalfrequenz (P202) des Slave-Antriebs iiber der des Master-
Antriebs liegt (mind. 10 Hz)

Ein Arbeitszahler im Slave zéhlt die Impulsdifferenz zum Master, d. h. die Abweichung der Winkel-
lage zwischen Master und Slave.

Dieser Zahler wird fur die verschiedenen Betriebs-Modes (P 764) unterschiedlich ausgewertet:

* Im Synchronlauf (= alle Modes 1-8) dient der interne Arbeitszahler der Ausregelung auf Winkel-
versatz Aa = 0.

e Zum Freilauf des Slave wird der interne Arbeitszahler abgestellt (Mode 1).

* Im bhegrenzten Freilaufbetrieb registriert der interne Arbeitszahler die erwiinschte
Impulsdifferenz und verarbeitet sie entsprechend des gewahlten Betriebs-Modes.
bei Mode 2/4:  zeitlich begrenzter Freilauf, danach wieder in der vorherigen Winkelposition

zum Master

bei Mode 3/5/8: zeitlich begrenzter Freilauf, danach mit neuer Winkelposition zum Master

* Im Synchronlauf mit Winkelversatz dient der interne Arbeitszahler der Ausregelung auf einen
einstellbaren Offset-Winkelversatz Aa = Offset-Wert zwischen Master und Slave.

bei Mode 6: zeitlich begrenzter Winkelversatz, danach wieder in der alten Winkelposition
zum Master
bei Mode 7: bleibender Winkelversatz (Phasentrimmung)

MC 31.. - FRS 31
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1.2 Anwendungsheispiele

X5 » X16 X5 L»| X16 X5 L X16 X5
MC 31.. + MC 31.. + MC 31.. + MC 31.. +
FEN 31/ FPI 31 FRS 31 FRS 31 FRS 31
X6 — X6 X17 —» X6 X17 —» X6 X17

I [ I
n1D N n2 D n2 D n2>
Master Slave 1 Slave 2 Slave 3
Abbildung 1:
Gruppenkonfiguration:
Master und mehrere gleichrangige Slaves.
AnschluB von max. 10 Slaves an einen Master
(z.B. fiir Mehrsaulenhubwerk, Fahrantriebe fiir Portalkran, Bandantriebe).
X5 » X16 X5 » X16 X5
MC 31.. + MC 31.. + MC 31.. +
FEN 31/ FPI31 FRS 31 FRS 31
X6 X6 X17 X6 X17
ni D n2 D n3D
Master 2 Master 3
Master 1 Slave 1 Slave 2
Abbildung 2:
Master-Slave-Kette
(z.B. Kalander-Antriebe, Flaschen-Waschmaschinen).
m— > x16IVIC 31 X5 »> 16IVIC 31 X5
Lt Lt
5 vbe FRS 31 FRS 31
X6 X17 X6 X17
n_ID n2 ) n3 )
Master 2 Master 3
Master 1 Slave 1 Slave 2
Abbildung 3:
Master-Slave-Kette,
Encoderversorgung von M 1 extern.
00588ADE

Bild 1: Anwendungsbeispiele
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AnschluBschaltbild n

AnschluBschaltbild
X21: X20:

Drehzahlerfassung FEN 31

A lx

Synchronlaufregler FES 31
*Werkseinstellung

Freilauf
Offset 1
Offset 3

—® 0/1 = Offset 2
——®0/1

Reset*

Bezug 48-51

B
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~a—— 1/0 storungsfrei/Ixt-Warnung*
Iref

-—0/1

&—— +5V (300mA) Geberversorgung

™ +5V Sensor

~—— 0V Geberversorgung
——m FRS NULLPUNKT
= FRS SLAVE START

]
—® 0V Sensor
- 424V
—0/1
4>0/1
—»0/1

lae—— ©
—4

A
GT

81 rt—— >
82 -——— |

Schirm

=<
o

N

Spur C/C nur fiir Ausgabe I

iiber KI. 85/86 erforderlich. Encoder 5V TTL

00587ADE
Bild 2: Anschluf3schaltbild FEN 31
Optionskarte ,Drehzahlerfassung” FEN 31
X5 81|Ausgang: Spur A Sollwertimpulse fiir Slave-Geréte
82 |Ausgang: Spur A
83|Ausgang: Spur B (5V-TTL, RS-422)
84 |Ausgang: Spur B
85 |Ausgang: Spur C wird fiir den/die Slave(s) nicht benétigt
86| Ausgang: Spur C
87 | Bezugspotential fiir KI.
X6 88| Eingang: Spur A AnschluB des Gebers
89 |Eingang: Spur A Die Spurenfolge A — B bedeutet:
90 |Eingang: Spur B Motor-Rechtslauf
91 |Eingang: Spur B (mit Blick auf Motorabtriebswellenende), d. h. Aist
92|Eingang: Spur C voreilend zu B, wenn der Liifter nach links dreht
93 |Eingang: Spur C
94 |Geberversorgung (+5...8 V) flir Spannungsmessung am Encoder (werden die
95| Sensorleitung (+ 5 V) Sensor-Leitungen nicht verlegt, Eingénge KI. 95
96 | Bezugspotential von KI. 95 und KI. 96 offen lassen).
97 |Bezugspotential von KI. 94
Optionskarte ,,Synchronlaufregler FES 31
X18 44|+ 24V ]
48 | Bindreingange (Potentialfrei liber Optokoppler)
49 |Wird ,,1“-Signal auf Klemme 50 gelegt, wird Parametersatz 2 wirksam und somit Synchronlauf ausgeschaltet
50(R; = 3,0 kW ausgeschaltet (DIN 19240) + 13... + 33 V 2 1% = Kontakt geschlossen
51|-3..+ 7V A ,0“ Kontakt offen (frei belegbar; Signalarten — P 60_)
60 | Bezugspotential fiir KI. 48/49/50/51
30| Masse 24 V
63 |Bindrausgange
64|R; =100 kQ
Strombelastbarkeit |, = 50 mA, Treiber fiir max. 5 Binéreingénge (frei belegbar; Signalarten — P 61_)
X16: 98 |Eingang vom Master. Spur A
99 |Eingang vom Master: Spur A
100| Eingang vom Master: Spur B
101 |Eingang vom Master: Spur B
X17:  102],1" = Freilauf (+ 24 V) ,,0“ = Synchronlauf
103],1" = Offset 1 (+ 24 V) ,,0“ = kein Winkelversatz
104|,1“ = Offset 2 (+ 24 V) ,,0“ = kein Winkelversatz
105],1“ = Offset 3 (+ 24 V) ,,0“ = kein Winkelversatz

EURODRIVE!
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3 Inbetriebnahme

3.1 Vorbereitende MaBnahmen

Master- und Slave-Antriebe miissen zundchst als Einzelantriebe im U/f-Betrieb, dann fiir Drehzahl-

regelung und im 3. Schritt fiir den Synchronlauf in Betrieb genommen werden:

1. Inbetriebnahme fiir U/f-Betrieb bei jedem Master- und Slave-Antrieb.

2. Inbetriebnahme als drehzahlgeregelter Antrieb bei jedem Slave-Antrieb;

beim Master-Antrieb, wenn dieser nicht nur im U/f-Betrieb arbeiten soll.

3. Danach konnen die Slave-Antriebe fiir den Synchronlauf-Betrieb eingestellt werden.

Planungshinweise

e Sind im Freilauf identische Drehzahlen zwischen Master und Slave(s) erforderlich, missen
anstelle der externen analogen Sollwerte die internen Festsollwerte (n11/n12/n13/f;,) verwen-
det werden.

* Arbeiten gleichartige Antriebe in Synchronverbund (z.B. Mehrsdulenhubwerk), so ist derjenige
Antrieb als Master zu wahlen, der im Betrieb den hochsten Lastanteil aufweist.

* Bei Gruppenkonfiguration (1 Master und x gleichrangige Slaves) kdnnen bis zu 5 Slave-Gerate
an einen Master-Bindrausgang angeschlossen werden.

3.2 \Verdrahtungshinweise

» Die maximal zuldssigen Leitungslangen betragen:
— zwischen Master-Gerat und dem/den Slave-Geraten (max. 10 Slaves an 1 Master): 8 m
— zwischen Master- oder Slave-Gerdt und dem zugehdérigen Inkrementalgeber: 150 m
 Kabelbruch zwischen Master- oder Slave-Gerdt und dem zugehdrigen Inkrementalgeber wird
vom Gerat selbst iiberwacht, sobald die Funktion , Drehzahlregelung aktiviert ist (P 770 = Dreh-
zahlregelung).Bei Storung wird die Meldung ,,Fehler 11 n-Erfassung”“ erzeugt.
» Kabelbruch zwischen Master und Slave wird mit Funktion ,Drahtbruch Master — Slave“ iiber-
wacht (beim Slave: P 557 = Ja). Hierzu sind notwendig:
— Verbindung Master: Bindrausgang ,,Drehzahl 0“ (P 61x) zum Slave: Bindreing. ,,FRS CTRL" (P 60x).
Bei Master-Slave-Kettenkonfiguration muB8 die Verbindung des Slave-Gerdtes zu demjenigen
Master erfolgen, von dem der Slave seinen Sollwert erhdlt. Bei Unterbrechung des Sollwertes
vom Master zum Slave oder der Verbindung Master — Slave wird die Meldung ,,Fehler 36 Verbin-
dung Master — Slave” erzeugt.
— Verbindung Slave: Bindraus. ,Storung“ (werksm. KI.62) zum Master: Bindreing. ,Ext. Fehler”
(P 60x)
— Verbindung der Elektronik-Bezugspotentiale (KI. 30) von Master und Slave(s) untereinander.
— Master mit Drehzahlerfassung FEN 31 ausgeriistet und ,,Drehzahlregelung® aktiviert (P 770 = Ja).
— Verwendung von Inkrementalgebern mit 512/1024 oder 2048 Impulsen/Umdrehung (P 773).
Fiir Geber mit 256 Impulsen oder weniger ist die Kabelbruch-Uberwachung nicht geeignet.
 Freigabebefehl am Slave-Gerat fiir den Synchronlauf-Betrieb:
KI. 43 = ,1“ (Freigabe) und KI. 41 = ,1“ (Rechtslauf) oder KI. 42 = ,1“ (Linkslauf).
Anmerkung: Die Drehrichtung des Slave wird im Synchronbetrieb durch die Drehrichtungsinfor-
mation der Sollwertimpulse vom Master zum Slave bestimmt.
 Synchronlauf mit stindigem Start und Stop:
Maglichst geringer Winkelversatz des Slave zum Master durch:
Permanente Freigabe des Slave, also KI. 43 = ,1“und KI. 41 = ,1“ oder KI. 42 = ,1“.
Beim Master einen Bindrausgang auf ,Drehfeld Ein“ (P 61x) programmieren.
Verbindung Master: Bindrausgang ,,Drehfeld Ein” zum Slave: Binéreing. ,,FRS Slave Start” (P 60x).
Beim Slave ,Sollwert-Halt-Funktion® aktivieren (P 180 = Ein).
Gleiche Vormagnetisierungszeit (P326) beim Master und Slave einstellen (z.B. 100 ms o.
weniger).

MC 31.. - FRS 31



* Missen Master und Slave-Antrieb mit gleichem Drehsinn arbeiten:

Inbetriehnahme E
Rechtslauf Master = Rechtslauf Slave

AnschluBfolge der Phasen an den Motoren und der Spuren an den Geréten identisch
* Missen Master und Slave mit entgegengesetztem Drehsinn arbeiten (z.B. Abtriebswellen von
Getriebemotoren mit gleicher Getriebestufen-Anzahl stehen sich gegeniiber):
Rechtslauf Master = Linkslauf Slave:
— Sollwert-Spuren vom Master zum Slave tauschen
(KI. 98/99 und KI. 100/101 am Slave paarweise tauschen).

3.3 Verdrahtungsbeispiel

Mastergerét MC 31.. FEN 31/FPI 31 Hinweise:

¢ Abweichungen von der Werksein-
stellung:
KI. 49 umprogrammieren auf
,FRS SLAVE START"
KI. 50 umprogrammieren auf
,KEINE FUNKTION*

Bezug 41-47
+5V(Geber)
+5V(Sensor)
Masse(Sensor)
Masse(Geber)

o
Schirm- <K DOk B

47 ——» /EXT. FEHLER

61 }«—— BREMSE AUF

62 |«—— DREHZAHL 0

30 ——0v24

31 Je—— +10V

60

e

L L ; ¢ Die Klemmen ,EXT. FEHLER",
| .FRS CTRL" und ,STOERUNG*
I 1 sind LOW-aktiv.
Leit- ot ] * Um das Antriebssystem auch vom
sollwert‘ » Slave aus stoppen zu kénnen, muB
s\ b — JL= ein Slave-Bindrausgang
Master- ~OTOERUNG” mit einem Master-
geber Bindreingang ,,.EXT. FEHLER® verbun-
den werden. Bei mehreren Slaves
""""" miissen an die Bindrausgénge die
so1)  \s22 /w 223 Ausgaberelais aller Slaves in Reihe
nevim L geschaltet und mit dem Master-
i | 24 Bindreingang ,EXT. FEHLER* verbun-
SR 525 den werden.
i t ‘ Jse6 o 527 =1 (zu) bewirkt ,NULLPUNKT
P T N SETZEN®, d.h. der interne Arbeits-
HERRRRERER ¢ YekehEnady Rst e e i f ol et
THITTTHRILT | LTS 5
RS A |- J¢ 5§ &5 SEpe
g2 =9 EEAE I E555
O rw P o]
5 © @ g2 T FES 31
Slavegerat MC 31.. 2 *Werkseinstellung
FEN 31 ~5c
eL2 2
2 B84
<(><(m\mowog <\<m\moo++§T§
e o R e e S o

1 J

geber

00589ADE
Bild 3: Verdrahtungsbeispiel Synchronlauf
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4 Parameter

4.1 Verhidltnis von Parameterwerten und Abtriebsdrehzahl

Bei den einstellbaren Parametern (P 550, P 551, P 554, P 535, P 765, P 766/767/768) sind Zahler-
werte einzugeben, die einen Winkelversatz (z. B. als erlaubte Abweichung oder als Offset) zwischen
Master- und Slave-Antrieb betreffen. Sie beziehen sich auf den Wert, den der Umrichter anhand der
Encoder-Impulse ausrechnet. Die Encoder-Impulse werden im Umrichter vervierfacht.

Der Zahlerwert, der bei den Parametern einzugeben ist, wird aus dem Winkelversatz des Motors
nach folgender Formel errechnet; der Winkelversatz des Motors bezieht sich dabei auf Motorum-
drehungen (z.B. 180 ° = 0,5 Motorumdrehungen):

Einzutragender Zahlerwert Z = Motorumdrehungen » 4 e Impulszahl des Encoders

Beispiel:

Soll die Meldung ,,SCHLEPPFEHLER FRS* bei einer Abweichung von 5 Motorumdrehungen und
verwendeten Encodern mit Strichzahl = 1024 Inkremente/Umdrehung zwischen Master und Slave
erzeugt werden, ist als Zahlerwert in P 551 ,SCHLEPPFEHLER FRS* einzutragen:

Einzutragender Zahlerwert Z =5 ¢ 4 » 1024 = 20.480

Dieser Wert kann auch auf die Getriebe-Abtriebswelle bezogen werden:
Motorumdrehungen = Getriebe-Abtriebsumadrehungen  igetriepe

Nach der Motordrehzahl und der Getriebeiibersetzung wirkt auch das Vorgelege auf die effektive
Abtriebsdrehzahl an der Antriebsmaschine ein; dann sind die Motorumdrehungen wie folgt zu
berechnen:

Motorumdrehungen = Abtriebsumdrehungen ® igetriepe ® Ivorgelege

4.2 Meldefunktionen

Folgende Betriebszustande werden gemeldet:

 Optische Anzeige iiber LED V11 (griin) ,,MASTER-SLAVE-DIFFERENZ* (P 555).Mit der LED V11
kann wahrend der Inbetriebnahme die momentan auftretende maximale Differenz zwischen
Master und Slave visualisiert werden:
AN = Winkeldifferenz > Wert von P 555 / AUS = Winkeldifferenz < Wert von P 555

 Optische Anzeige des Betriebs-Modes (iber LED V12 (rot) ,,FREILAUF SLAVE*:
AN = Slave ist im Freilauf / AUS = Slave ist im Synchronlauf

e Zustandsmeldung ,,Drehzahl 0*
— auf einem der programmierbaren Bindrausgange Kl. 62/63/64 (P 610ff)
 Zustandsmeldung ,,SLAVE IN POS“ (P 554)
— auf einem der programmierbaren Bindrausgange KI.62/63/64 (P 610ff)
e Meldung ,VORWARNUNG FRS* (P 550)
— auf einem der programmierbaren Bindrausgange KI.62/63/64 (P 610ff)
* Fehlermeldung ,SCHLEPPFEHLER FRS* (P 551)
— auf einem der programmierbaren Bindrausgange KI.62/63/64 (P 610ff)
— mit wéhlbarer Fehlerreaktion des Antriebs (P 553 — 0/1-Signal / Austrudeln / Halt / Schnellstop)

EURODRIVE
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Folgende zusitzliche Synchronlauf-Parameter weist MOVITRAC® 31.. mit Option FRS 31 zusatzlich
auf. Die Synchronlauf-Parameter miissen nur beim Slave eingestellt werden; der Master arbeitet
im U/f Betrieb oder drehzahgeregelt.

(Parameter des Grundgeréts — Betriebsanleitung MOVITRAC® 31..)

Parameter | Funktion Einstell-Bereich Verdrahtungsbeispiel
Adresse (Werkseinstellung)
55 Synchronlauf-Meldungen
(nur mit FRS 31)
550 Vorwarnung FRS 50...99.999.999
551 Schleppfehler FRS 100...4000...99.999.999
552 Ausblendzeit 1.99s
553 Fehlerreaktion 0/1-Signal / Austrudeln / Halt
Schnellstop
554 Positionstoleranz Slave 10...25...32768
555 LED-Zéhler V11 10...100...32768
556 Zeitkonstante Positionsmeldung |5...10...2000 ms
557 Drahtbruch Master-Slave J/N
600-606 |Bindreingénge flir FRS zusatzlich auswahlbar beim Slave einstellen:
KI. 42/43/47/48/49/50/51 FRS CRTL Kl. 47 — FRS CRTL
FRS Slave Start KI. 48 — FRS NULLPUNKT
FRS Teach in KI. 49 — FRS SLAVE START
FRS Nullpunkt setzen beim Master einstellen:
KI. 47 — Ext. Fehler
610-613 |Bindrausgange Kl. 62/63/64 Drehzahl 0 beim Slave einstellen:
Vorwarnung FRS Kl. 62 — Storung
Schleppfehler FRS beim Master einstellen:
Slave in Position Kl. 62 — Drehzahl 0
76 Synchronlauf
(nur mit FRS 31)
760 Synchronlauf J/N
761 MOVITRAC ist Master / Slave
762 Master-Getriebe-Faktor 1...3.999.999.999
763 Slave-Getriebe-Faktor 1...3.999.999.999
764 MODE-Wahl 1/2/3/4/5/6/7/8
765 Slave Zahler +(10...99999999)
766 Offset 1 +(10...32767)
767 Offset 2 +(10...32767)
768 Offset 3 +(10...32767)
769 Regler KP-Faktor 1...10...200

Folgende Funktionen sind mit FRS 31 nicht aktivierbar:

¢ P 350 Parameterumschaltung
Parameterumschaltung bewirkt Abschaltung von Synchronregelung und Drehzahlregelung

» P 880 Master-Slave-Betrieb (liber KI.67/68), d.h. die frequenzproportionale Master-Slave-Funk-
tion iiber die serielle Schnittstelle RS-485 des Grundgeréts MOVITRAC® 31.. ohne Optionspaket
FRS 31

Es empfiehlt sich, die Einstellung der Parameter zu dokumentieren:
* (iber PC

e oder schriftlich in der ,Parameter-Tabelle“.
(- Betriebsanleitung MOVITRAC® 31.., Parameterliste)

EURODRIVE!
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4.3 Erlauterungen zu den Parametern um den Slave einzustellen

P 55 Synchronlauf Meldungen (nur mit Optionspaket FRS 31)
Hinweis zu P 550, P 551 und P 554:

Die Zahlenwerte fir Positionstoleranz (P 554), Vorwarnung (P 550) und Schleppfehler (P 551)
mussen in aufsteigender Wertigkeit eingestellt werden, d.h.:
Positionstoleranz < Vorwarnung FRS < Schleppfehler FRS

P 550 Vorwarnung FRS Wertebereich = 50...99.999.999

Uberschreitet der Winkelversatz den hier eingetragenen Wert, wird eine Vorwarnmeldung
erzeugt.Dies ist unabhéngig von der Betriebsart des Slave-Antriebes.

Diese Meldung kann z. B. als Positionsmeldung eingesetzt werden; sie kann als Signalausgabe pro-
grammiert werden:

e auf einen der 3 Bindrausgange Kl. 62/63/64 (P 611/612/613)

P 551 Schleppfehler FRS Wertebereich = 100...4000...99.999.999
Uberschreitet der Winkelversatz den hier eingetragenen Wert, wird eine Schlepp-Meldung erzeugt.
Dies ist unabhéngig davon, ob der Slave im Synchron- oder im Freilaufbetrieb arbeitet.

Diese Meldung kann als Signalausgabe (SCHLEPP.FRS) auf einen der 3 Bindrausgange KI. 62/63/64
(P 611/612/613) programmiert werden.

Neben dieser 0/1-Signal-Meldung kann eine Fehlerreaktion des Umrichters (P 553) programmiert
werden. Die Meldungen sind LOW-aktiv. In Mode 3, 5 und 8 liegt der Synchronpunkt ab Betatigung
der Freilaufklemme bereits auf der neuen Schnittposition. Die Meldungen ,Vorwarnung FRS“ und
~Schleppfehler FRS® beziehen sich damit bereits auf diesen Punkt und kdnnen fiir die zeitoptimierte
Positionierung der Sége in der Anwendung ,fliegende Sdge“ verwendet werden. In Mode 6 und 7
liegt der Synchronpunkt ab Betatigung einer Offset-Klemme bereits auf der neuen Winkelposition.
Die Meldungen ,Vorwarnung FRS® und ,Schleppfehler FRS“ beziehen sich damit auf die neue
Position.

P 552 Ausblendzeit Wertebereich =1...99 s

Beim Ubergang vom Freilaufbetrieb in den Synchronbetrieb oder den Offset-Betrieb kann die
Fehlerreaktion (P 553) fiir eine einstellbare Ausblendzeit (P 552) unterdriickt werden (auBer 0/1-

Signal).

P 553 Fehlerreaktion 0/1-Signal, Austrudeln, Halt, Schnellstop
wahlbare Reaktion des Antriebs:

Einstellung:

a) 0/1-Signal ,0“-Signalmeldung auf Bindrausgang (falls iiber P 610-613 programmiert);

Antrieb luft weiter

b) Austrudeln Fehlermeldung ,,Schleppfehler”; Antrieb trudelt aus, Ausgang KI. 61 ,Bremse*
bleibt auf High-Pegel

¢) Halt Fehlermeldung ,Schleppfehler”; Antrieb stoppt mit Integrator t11/12, Ausgang
KI. 61 ,Bremse” geht auf LOW-Pegel

d) Schnellstop Fehlermeldung ,,Schleppfehler”; Antrieb stoppt mit Integrator t13, Ausgang KI.
61 ,Bremse” geht auf LOW-Pegel

EURODRIVE
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P 554 Positionstoleranz Slave Wertebereich = 10...25...32.768
Zur exakten Positionierung des Slaves miissen verschiedene Voraussetzungen erfiillt sein.

Die Bremse des Slave-Antriebes fallt ein, wenn die folgenden Bedingungen alle erfiillt sind:

e aktivierte Sollwert-Halt-Funktion P 180 = ,,JA“

e der Master steht

» der Master stromlos ist (keine Vormagnetisierung, keine Halteregelung, keine Nachmagnetisie-
rung, keine Widerstandsmessung (SxR), keine Schnellstartmagnetisierung, keine Gleichstrom-
bremsung und kein Heizstrom)

* der Slave steht und befindet sich im Positionsfenster
Diese Meldung kann z.B. als Positionsmeldung eingesetzt werden; sie kann als Signalausgabe
programmiert werden :

— auf einen der 3 Binarausgange Kl. 62/63/64 (P 611/612/613)

P 555 LED-Zahler Wertebereich = 10...100...32.768

Uberschreitet der Winkelversatz den hier eingestellten Wert, wird dies an der LED V11 (griin)
»MASTER-SLAVE-DIFFERENZ*“ angezeigt. Damit kann die momentan auftretende maximale Winkel-
differenz zwischen Master und Slave visualisiert werden; dies ist vor allem bei der Inbetriebnahme
hilfreich.

AN = Winkeldifferenz > Wert von P 555 / AUS = Winkeldifferenz < Wert von P 555

P 556 Zeitkonstante Positionsmeldung Wertebereich = 5...10...2.000 ms

Die Bindrausgangs-Meldung ,Slave in Position” wird erst erzeugt, wenn sich Master und Slave fiir
die Dauer der Zeitkonstante P 556 innerhalb der Positionstoleranz P 554 befinden.

P 557 Drahtbruch Master-Slave Ja/ Nein

Die Uberwachung der Sollwertverbindung zwischen Master und Slave benutzt als Referenzsignal
die Verbindung Master Bindrausgang ,,Drehzahl 0“ — Slave Bindreingang ,FRS CTRL®. Ist ,Dreh-
zahl 0“ = ,0“ und die Karte FES 31 erhdlt keine Sollwertvorgabe, erkennt das Gerat Drahtbruch der
Sollwertleitung oder der Leitung ,Drehzahl 0“ — ,FRS CTRL" und erzeugt die Fehlermeldung 36
,verbindung Master-Slave®.
Fiir die Funktion ,,Drahtbruchiiberwachung* ist es notwendig, das MOVITRAC®-Gerit des Masters
mit der Optionskarte FEN 31 ,Drehzahlerfassung“ auszuriisten. Die Drehzahlregelung muB einge-
schaltet sein.
Hinweis: P 557 = ,Nein“ stellen wenn — Master-Motoren ohne Umrichter
—oder Encoder < 512 Inkremente/ Umdrehung (P 773)
(Drahtbruchtberwachung nicht in allen Betriebszustan-
den maglich)

P 600 ... 606 Bindreingange
Die programmierbaren Bindreingange KI.42/43/47/48/49/50/51 konnen fiir Synchronlauf mit vier
zusatzlichen Signalarten belegt werden.

e Mit ,FRS Nullpunkt setzen“ kann der interne Zahler fiir den Winkelversatz auf Null gesetzt
werden.,,1“-Signal = aktueller Winkeldifferenz-Wert wird geléscht.
»1“ = ,0% = neuer Bezugspunkt fiir den Synchronlauf. Wird die Funktion nur bei der Inbetrieb-
nahme benotigt, kann der Binareingang danach wieder umbelegt werden; dies ist dann erforder-
lich wenn Master und Slave zueinander einjustiert werden sollen.

e Die mit ,FRS CTRL" belegte Klemme wird mit dem Bindrausgang ,Drehzahl 0“ des Masters
verbunden. Dies dient der Drahtbruchiiberwachung (P 557).

SENV
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* Die mit ,,FRS Slave Start“ belegte Klemme bewirkt synchronen Start von Master und Slave,
wenn:

— dieser Eingang von Master-Bindrausgang mit der Funktion ,Drehfeld Ein“ ein Signal erhdlt
und

— die Sollwert-/Halt-Funktion (P180) beim Master und beim Slave aktiviert wird.

* Die mit ,FRS Teach In“ belegte Klemme ermdglicht die Eingabe der Schnittlange (P 765) flir die
Anwendung ,fliegende Séage*“, die mit den Modes 3 und 5 realisiert werden kann. Die Eingabe
der Schnittldnge (iber ein Bindrsignal bietet sich an, wenn der Umrichter fiir den Anwender nicht
zuganglich ist.

Zur Eingabe der Schnittlange sind folgende Schritte notwendig:
- mit ,FRS Teach In“ belegter Bindreingang (z.B. KI. 50) muB ,,0“-Signal erhalten

Antrieb iber Klemme 102 in Freilauf schalten

einzugebene Lange wird durch die Referenzpunkte 1 und 2 festgelegt

Referenzpunkt 1 anfahren

KI. 50 ,FRS Teach In“ auf ,1“ schalten-Referenzpunkt 2 anfahren

KI. 50 ,FRS Teach In“ wieder auf ,,0“ schalten

Antrieb (KI. 102 = ,,0“) in Synchronbetrieb schalten

eingegebener Wert fiir P 765 ist nicht mehr gliltig und mit einem Stern gekennzeichnet

Referenzpunkt 1 Schnittlange Referenzpunkt 2

, "1
Freilauf 0-| | |

-
FRS Teach In“0“-| | |

00590ADE
Bild 4: Funktion ,FRS Teach In“

Der Antrieb synchronisiert sich danach auf Referenzpunkt 2 ein.

2 Varianten zum Anfahren der Referenzpunkte:

a) Anfahren der Referenzpunkte durch den Ségeschlitten;
bietet sich an, wenn es sich um kleine Schnittldngen handelt.
Das abzuldngende Material wird stillgesetzt, die Sdge wird um die Schnittldnge verfahren.

b) Anfahren der Referenzpunkte durch das abzuldngende Material;
bietet sich bei Schnittlingen, die groBer sind als der Bereich, in dem der Sdgevorgang stattfin-
det, an. Hierzu den ersten Referenzpunkt nach Ablédngen des Materials auf die aktuelle Schnitt-
position setzen, die Séage stillsetzen, den Materialvorschub einschalten und das abzuldngende
Material um die geforderte Schnittlange verfahren und den zweiten Referenzpunkt setzen.

EURGDRIVE
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P611... 617 Bindrausgéange

Die Bindrausgédnge kdnnen mit folgenden Synchronlauf-Meldungen belegt werden:

» Vorwarnung FRS“ (siehe P 550) LOW-Aktiv

» Schleppfehler FRS® (siehe P 551) LOW-Aktiv

e ,Slave in Pos.” (siehe P 554 und P 556)  HIGH-Aktiv

e Drehzahl 0* HIGH-Aktiv

P 760 Synchronlauf Ja/Nein  (nur mit Optionspaket FRS 31)

Einstellung (bei gesperrtem Gerat):

* beim Slave mit Optionspaket FRS 31:
Synchronlauf = ,JA” einschalten

* beim Master mit Optionskarte FEN 31:
Synchronlauf = ,NEIN® und Betriebsart (P 770) = U/f-Steuerung: normaler U/f-Betrieb
Synchronlauf = ,NEIN“ und Betriebsart (P 770) = Drehzahlregelung: drehzahlgeregelter Betrieb

P 761 MOVITRAC ist Master/Slave

Hiermit wird die regelungstechnische Aufgabe des betreffenden Gerdtes/Antriebes bestimmt. Das
Gerat mit der Einstellung ,,SLAVE® muB an KI. 98...101 Impulse vom Impulsausgang KI1.81...84 des
Masters erhalten. Dabei ist die entsprechende Verdrahtung zu beriicksichtigen (siehe AnschluB-
schaltbild und Anwendungsbeispiele). Die Einstellung als ,SLAVE® bewirkt automatisch das Ein-
schalten der Drehzahlregelung (P 770).

P 762 Master Getriebe-i Wertebereich = 1...3.999.999.999

P 763 Slave Getriebe-i

Mit diesen Parametern wird das Winkelgeschwindigkeitsverhéltnis des Slaves zum Master einge-
stellt.

Bei der Berechnung sind folgende Faktoren bei Master- und Slave-Antrieben zu beriicksichtigen:
* exakte Getriebeiibersetzungen. Im SEW-Katalog nur auf 2 Stellen hinter dem Komma.

¢ \orgelegeiibersetzungen

* Treibdurchmesser (inkl. 2 x Banddicke)

Das Verhdltnis P 763 / P 762 berechnet sich also:

P763  (igetriebe ® vorgelege) Slave ® Treibdurchmesser pjaster

P762 (igetriebe ® Ivorgelege) Master ¢ Treibdurchmessergjaye

» Bei synchron laufenden gleichartigen Antrieben mit identischer Getriebelibersetzung (inkl.
Vorgelege) stehen beide Parameterwerte auf ,1“.

» Bei gleichartigen Antrieben ist mit einem Verhaltnis der Werte von P 762 und P 763 # 1 ein pro-
portionaler Lauf mit entsprechendem Winkelgeschwindigkeitsverhaltnis einstellbar. Beispiele:
P763=101/P762=100 - Slave -Antrieb lduft 1,01 mal so schnell wie der Master-Antrieb.
P763=5/P762=10 - Slave -Antrieb lauft halb so schnell wie der Master-Antrieb.

P 763 = 4444 / P 762 = 2000 — Slave -Antrieb lauft mit 2,222facher Master-Geschwindigkeit.

» Bei verschiedenartigen Antrieben (Beispiel: Hauptantrieb sowie Vorschubantrieb fiir fliegende

Sége) kann das gewiinschte Winkelgeschwindigkeits-Verhdltnis eingestellt werden.

SENV
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P 764 Mode-Wahl Wertebereich 1...8
Die Mode-Wahl bestimmt die Reaktion des Slaves auf ein Freilauf-Signal.

,0“-Signal an KI.102 bzw. KI.103-105, d.h. stdndige Ausregelung des Synchronlaufs bedeutet
Zéhlerwert auf A a = 0, d. h. kein Winkelversatz zwischen Master und Slave.

Im Freilauf (KI. 102 = ,1%) sind der externe Sollwert n2 KI.34/35 bzw. die internen Sollwerte

n11/12/13 wirksam.
Mode | Betriebs-Mode Wirkung Befehl Status |LED
(P765)
Slave- V12
Zéhler |(rot)
Status- | Status
KI. 102 |KI.103-105
1 Freilauf Slave-Zéhler (P 765) abgeschaltet / L1 nicht nicht AN
— unbegrenzt Differenzzéhler abgeschaltet wirksam  |wirksam
2 Freilauf ,1“-Signal bewirkt Freilauf. L1 nicht nicht AN
— zeitlich Gber KI. 102 |Nach Wegnahme des ,,1“-Signals arbeitet der Slave wirksam  |wirksam
begrenzt die Winkeldifferenz wieder auf Null ab, d. h.: Syn-
chronlauf in der vorherigen Position zum Master
3 Freilauf ,1“-Signal bewirkt Freilauf. L1 nicht wirksam |AN
— zeitlich Gber KI. 102 |Nach Wegnahme des ,,1“-Signals lauft der Slave wirksam
begrenzt auf den Wert von P 765. Dadurch erhélt der Slave
— mit neuem Bezugs- |einen neuen Bezugspunkt zum Master
punkt
4 Freilauf “1"-Signal (Impulszeit > 100 ms) bewirkt Start des |,1¢ nicht wirksam | AN
— durch Wert begrenzten Freilaufs. wirksam

(P 765) begrenzt  |Erreichen des Grenzwertes P765 beendet den Frei-
lauf. Danach arbeitet der Slave die Winkeldifferenz
wieder auf Null ab,d. h.: Synchronlauf in der vorhe-
rigen Position zum Master

5 Freilauf »1%-Signal (Impulszeit > 100 ms) bewirkt Start des |,1* nicht wirksam |AN
— durch Wert begrenzten Freilaufs. wirksam
(P 765) begrenzt  |Erreichen des Grenzwerts P765 beendet den Frei-
— mit neuem Bezugs- |lauf. Der Slave geht mit diesem neuen Wert in Syn-
punkt chronlauf, hat also einen neuen Bezugspunkt zum
Master.
Das Vorzeichen von P765 bestimmt, ob der neue
Bezugspunkt in voreilender oder nacheilender Dreh-
richtung, bezogen auf die Masterposition liegt.

6 Synchronlauf Slave lauft mit Offset (Winkelversatz zum Master) |,,1" KI.103= |nicht |AUS
— mit zeitweisem Wert von P 766 1 wirksam
Winkelversatz Slave lduft mit Offset (Winkelversatz zum Master) |,1“  |KI. 104 =
Wert von P 767 1
Slave lduft mit Offset (Winkelversatz zum Master) |,1¢ KI. 105 =
Wert von P 768 1
7 Synchronlauf Slave lauft mit Offset (Winkelversatz zum Master) |,1° K.103= |nicht  |AUS
— mit bleibendem | Wert von P 766 R wirksam
Winkelversatz Slave luft mit Offset (Winkelversatz zum Master) |1 |KI. 104 =
(Phasentrimmung) wert von P 767 L)
Slave lauft mit Offset (Winkelversatz zum Master) |,,1" KI. 105 =
Wert von P 768 RER
8 Freilauf ,14-Signal bewirkt Freilauf. L1 nicht wirksam |AN
— zeitlich Gber KI. 102 |Durch die Wegnahme des ,,1“-Signals wird der wirksam
begrenzt interne Zahler fiir den Winkelversatz auf Null
— mit neuem Bezugs- |gesetzt und gleichzeitig ein neuer Bezugspunkt
punkt festgelegt. Der Wert von P765 (Slave-Zahler) wird

zum neuen Bezugspunkt.
1) Wird die Klemme ldnger als 3 s auf ,,1“ geschaltet, verstellt sich der Slave fortlaufend 4mal pro Sekunde

EURGDRIVE
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P 765 Slave-Zahler (Differenzwert)

Wertebereich = —99.999.999...10...99.999.999
Der Slave-Zahler wird mit Vorzeichen eingegeben. Er ist ein einstellbarer Winkelversatz, der je nach
Mode als Grenzwert fiir den Freilauf dient oder dem Slave einen bleibenden Winkelversatz, d.h.
einen neuen Bezugspunkt zum Master, vorgibt.
In Mode 3 gibt der Parameter ,Slave-Zahler* dem Slave nach Beendigung des Freilaufs einen
neuen Bezugspunkt zum Master vor. Der neue Bezugspunkt liegt bei positivem Vorzeichen des
Slave-Zahlers in positiver Drehrichtung relativ zum Master, bei negativem Vorzeichen in negativer
Drehrichtung relativ zum Master.

In Mode 4 dient der Slave-Zéhler als Grenzwert und wird betragsmaBig ausgewertet. Der Slave
lduft im Freilauf bei Erreichen der eingegebenen Differenz-Impulszahl (Winkeldifferenz) wieder
selbsttatig auf seinen alten Bezugspunkt zum Master zuriick. Dies geschieht unabhangig davon, ob
der Slave dem Master im Freilauf mit gréBerem Sollwert vorauseilt oder kleinerem Sollwert nach-
eilt.

In Mode 5 gibt der Parameter ,Slave-Zéahler” dem Slave wie in Mode 3 einen neuen Bezugspunkt
zum Master vor. Der neue Bezugspunkt liegt bei positivem Vorzeichen des Slave-Zéhlers in positi-
ver Drehrichtung relativ zum Master, bei negativem Vorzeichen in negativer Drehrichtung relativ
zum Master. Der Slave synchronisiert sich bei Erreichen des neuen Bezugspunktes selbsttatig wie-
der auf den Master ein. Dies setzt beim Slave im Freilauf einen geeigneten Sollwert voraus.

In Mode 8 gibt der Parameter ,Slave-Zéhler dem Slave wie in Mode 3 einen neuen Bezugspunkt
zum Master vor. Vor dem Setzen des neuen Bezugspunktes wird der interne Zahler fiir den Winkel-
versatz auf Null gesetzt.

Die Differenzwerte werden mit Vorzeichen eingegeben:
 Displaywert ,,ohne Vorzeichen“: Slave eilt dem Master voraus; der Wert wird zum alten Bezugs-

punkt addiert.
= Versatz in voreilender Drehrichtung
 Displaywert ,—*: Slave folgt dem Master nach; der Wert wird vom alten Bezugs-
punkt subtrahiert.
= Versatz in nacheilender Drehrichtung
P 766 Offset 1 KI.103 Wertebereich = -32.767...10...32.767
P 767 Offset 2 KI.104 (MODE 6 und 7)
P 768 Offset 3 KI.105

Fiir Mode 6:

Sie stellen drei getrennt einstellbare Winkeldifferenzen dar, auf die sich der Slave fiir die Dauer des
»1“-Signals an KI. 103 / 104 /105 einstellt. Die Offset-Werte sind nicht mischbar, d.h., ist ein Offset-
Wert aktiv, sind die anderen gesperrt.

Fiir Mode 7:

Wie bei Mode 6; jedoch wird der Winkelversatz auch nach Wegnahme des Signals beibehalten.
Steht das ,,1“-Signal in Mode 7 langer als 3 s an, verstellt sich der Slave fortlaufend 4mal pro
Sekunde.

Fir Mode 6 und 7: Vorzeichen des Winkelwertes wie bei Mode 5.

P 769 Regler Kp-Faktor Wertebereich = 1...10...200

(Ublicher Wertebereich = 3...70)
Mit dem Faktor Kp ist die Verstérkung des Synchronlauf-Reglers im Slave einstellbar. Er bestimmt
das Regelverhalten des Slaves in Abhdngigkeit von Winkeldifferenzen gegeniiber dem Master. Je
groBer der eingestellte Kp-Wert ist, desto schneller wird eine Winkeldifferenz wieder eingeholt,
desto gréBer ist aber auch die Schwingungsneigung. Dies ist zu vermeiden, da hierdurch auch der
Bremswiderstand unnotig belastet wird.

Kp = (Wert P 769) » 0,022 min”! / 1°

MC 31.. - FRS 31
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n Fehlermeldungen
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Fehlermeldungen

Folgende Fehlermeldungen kdnnen speziell im Synchronlauf auftreten
(komplette Fehlerliste — Betriebsanleitung MOVITRAC® 31..):

Nr. [FEHLERMELDUNG Abschaltung Reset |Ursache
11 |N-ERFASSUNG Sofort-Absch. e |Nur mit aktiver Drehzahlregelung (P770)
— Optionskarte FEN 31 fehlt
—falsche Optionskarte
— Leitungsbruch der Adern an KI. 94 oder KI. 97 zum Geber
35 |VERBINDUNG Sofort-Absch. e |Spannungsversorgung des Inkrementalgebers
ENCODER - FRS — defekt (Schaltnetzteil) / — unterbrochen (Kabelbruch)
36 |VERBINDUNG Sofort-Absch. e | Drahtbrucherkennung der Verbindung Master — Slave (P 557):
MASTER - SLAVE — Sollwertverbindung des Slaves KI.98-101 unterbrochen
— Master ,,Drehzahl 0 » Slave ,FRS CTRL" unterbrochen.
— Kein Eingang des Slaves mit ,,FRS CTRL" belegt.
—Kein Ausgang des Masters mit ,,Drehzahl 0“ belegt.
— Kein Master vorhanden — Encoder < 512 Imp./Umdr.
verwendet.
37 |FEHLER RAM FRS Sofort-Absch. e |Interne Stérung. Bei mehrmaligem Auftreten: SEW-Service
38 |PROZESSDATEN Sofort-Absch. e | Storung der Verbindung zwischen Umrichter und Option FRS:
FEHLER FRS bei mehrmaligem Auftreten SEW-Service zu Rate ziehen.
39 |PARAMETER Schnellstop e |Unerlaubter Wertebereich der FRS 31-Parameter
DATENFEHLER FRS
41 |SCHLEPPFEHLER FRS |progr. (P553) e | Abweichung Master — Slave = Grenzwert Schleppfehler (P 551)

MC 31.. - FRS 31



6 Technische Daten

Technische Daten n

Optionspaket FRS besteht aus FEN 31, FES 31, Montagematerial

Sachnummer 822 172 3

Optionskarte Typ

FEN 31 Drehzahlerfassung

Geber-Spannungsversorgung KI. 94 + /97 (Bezug)

+5V (bis Umax = 8 V/ Imax = 300 mA)

Sensorregelung Eingang KI. 95 + /96 (Bezug)

zur Spannungsmessung und -nachregelung auf 5V am
Encoder

(werden die Sensorleitungen nicht verlegt, Eingdnge KI. 95
und KI. 96 offen lassen).

Impuls-Eingéinge A/A, B/B, C/C KI. 88-93

+ 5V, TTL-Pegel (RS-422)

Impuls-Ausginge A/A, B/B, C/C KI. 81-86

+5V, TTL-Pegel (RS-422)

Geber-Pulszahl pro Spur und Umdrehung (- P773)

128/256/512/1024/2048 (Vorzugs-Pulszahl: 1024)

Grenzfrequenz der Implus-Eingénge  KI. 88-93 Tgrenz = 200 kHz

Grenzdrehzahl, bezogen auf fg,gp, bei 2048 Imp.: 6000 1/min bei 1024.: 12000 1/min
Optionskarte Typ FES 31 Sychronlauf

Sollwert-Impuls-Eingédnge beim KI. 98-101 +5V, TTL-Pegel (RS-422)

Slave (vom Master) A/A, B/B

Grenzfrequenz der Impuls-Eingénge farenz = 200 kHz

Nutzbare Maximalfrequenz (- P773) Tmax = 120 kHz

LED V11 (griin): zur Anzeige der Winkeldifferenz

LED VA2 (rot)

AN = Winkeldifferenz > Wert von P555
AUS = Winkeldifferenz < Wert von P555
AN = Slave im Freilauf AUS = Slave im Synchronlauf

Bindreingdnge
Signalform
KI. 102

KI. 103/104/105
KI. 48/49/50/51

Steuerfunktionen

Potentialfrei iber Optokoppler, R; = 3 kQ, Abtastzeit < 5ms
EN 61131-2) I =10 mA, SPS-kompatibel

(+13...430) V A 1% = Kontakt geschlossen
(-3..45) V A 0% = Kontakt offen

fiir Mode 1/2/3/4/5/6/7/8 ,1“ = Freilauf ,,0“ = Synchronlauf
fiir Mode 6/7 1% = Winkelversatz

,0“ = Synchronlauf
programmierbare Bindreingange (-~ P60_)
Signalarten - Betriebsanleitung MOVITRAC® 31C, Kap. 4.4
z.B. FRS CRTL/FRS Nullpunkt/FRS Slave Start/FRS Teach in

Bindrausgénge
Signalform

Meldefunktionen KI. 63/64

Rj =100 kQ, Ansprechzeit < 5 ms, I = 50 MA
L0920V, 1% A 24V, SPS-kompatibel
Achtung: keine Fremdspannung anlegen!

programmierbare Bindrausgénge (- P61_)
Signalarten — Betriebsanleitung MOVITRAC® 31C

Klemmen

trennbar; Raster = 3,8 mm
geeignet fiir Drahtquerschnitt bis 0,75 mm?

RAM-Batterie Typ

CR 2430 ( 25 x 3 mm)

handelsiibliche Batterie, im Fachhandel erhaltlichkein
Ersatzteildienst durch SEW

> 10 Jahre, verbrauchte Batterien sachgerecht entsorgen

Abmessungen BxH xT

80 x 160 x 20 mm

MC 31.. - FRS 31

EURODRIVE!
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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
Ansprechpartner in Sachen Antriebstechnik wichtigen Industrielandern.

EURODRIVE

SEW-EURODRIVE GmbH & Co - Postfach 30 23 - D-76642 Bruchsal
Tel. (07251)75-0 - Fax (07251)75-19 70 - Telex 7 822 391
http://www.SEW-EURODRIVE.de - sew@sew-eurodrive.de



