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1 Viktiga anvisningar

VAN

Dokumentation

Sakerhets- och
varningsanvis-
ningar

» Denna handbok ersétter inte det utférliga dokumentet Montage- och driftsin-
struktion!

» Far endast installeras och tas i drift av kompetent elinstallatoér som féljer gal-
lande foreskrifter for férebyggande av olycksfall samt Montage- och driftsin-
struktion for MOVIDRIVE®!

» Las noggrant igenom handboken innan du bérjar med installation och idrifttagning av
MOVIDRIVE®-frekvensomformare med denna tilldmpningsmodul.

« Denna handbok forutsatter tillgang till och kunskap om MOVIDRIVE®-dokumentatio-
nen, framfor allt Systemhandbok MOVIDRIVE®.

» Korsreferenser betecknas i denna handbok med "—". Exempelvis betyder (— avsnitt
X.X), att avsnitt X.X i denna handbok ger ytterligare information.

» FOr problemfri drift och for att eventuella garantiansprak skall galla maste instruktio-
nerna och anvisningarna i detta dokument féljas.

Dessa sakerhetsanvisningar maste ovillkorligen foljas!

Elektrisk fara.
Majliga foljder: Olycksfall med dddlig utgang eller svara skador.

Livsfara.
Majliga foljder: Olycksfall med dddlig utgang eller svéra skador.

Farlig situation.
Mojliga foljder: Latta eller obetydliga skador.

Skadlig situation.
MGjliga foljder: Skador pa apparater och omgivning.

Anvéandartips och nyttig information.

OB P
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Anvandningsomraden

2 Systembeskrivning
2.1 Anvandningsomraden

Tillampningsmodulen "Utvidgad busspositionering" [Ampar sig framfor allt for tillamp-
ningar dar godtyckligt antal positioner skall intas med varierande hastigheter och acce-
lerationsramper. Vid positionering med en extern givare, nodvandigt vid friktionslasande
koppling mellan motoraxel och last, kan man antingen vélja en inkrementalgivare eller
en absolutvardesgivare.

Tillampningsmodulen "Utvidgad busspositionering” &r sarskilt lampad fér féljande bran-
scher och tillampningar:

* Transportteknik

— Transportorer
— Lyftanordningar
— Spérbundna fordon

» Logistik

— Hoglagersystem
— Tvartransportanordningar

"Utvidgad busspositionering" utmarks i sammanhanget av féljande fordelar:
» Anvandarvanligt operatérsgranssnitt

» Endast de for "Utvidgad busspositionering” nédvandiga parametrarna behéver an-
ges (utvaxlingar, hastigheter, diametrar).

» Styrd parametersattning i stallet fér omfattande programmering.
» Monitorlaget erbjuder optimal diagnostik.

« Anvéandaren behdver ingen programmeringserfarenhet.

« Stora forflyttningsstrackor méjliga (218 x vagenhet).

» Som extern givare kan antingen inkrementalgivare eller absolutvardesgivare anvan-
das.

» Kort inkérningsperiod.
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Tillampningsexempel

2.2 Tillampningsexempel

Tvartransport-
anordningar

Ett typiskt tillampningsexempel for tillampningsmodulen "Utvidgad Busspositionering"
ar en tvartransportanordning. Foljande bild visar en tvartransportanordning i ett hégla-
ger. Gods som skall ini eller ut ur lagret transporteras mellan lagerkorridorerna och dist-
ributionsbordet. Tvartransportanordningarna maste tillryggalagga langa strackor och ar-
beta med olika hastigheter och accelerationsramper - beroende pa belastningen.

9 '
~ — .
o
- 'h-
—
04823AXX

Bild 1: Tillampningsexempel, tvartransportanordningar
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Programidentitet

2.3 Programidentitet

Det fin%s tva satt att identifiera det tillampningsprogram som senast laddats i MOVI-
DRIVE™.

1. Med PC och MOVITOOLS:

* Koppla samman PC och MOVIDRIVE® via det seriella granssnittet.
e Starta MOVITOOLS.

« Valj "Execute Program/Compiler".

e Valji Compiler "Display/Program Information".

ICITE re boves

04920AEN
Bild 2: Start av funktionen fér programinformation

¢ Fonstret "Program Information” 6ppnas. Har kan man lasa vilken tillampningspro-
gramvara som finns lagrad i MOVIDRIVE®. Aven versionsnumret visas.

Thas progesns shored i e rashe hes the bolosang sthitutss

Progam Siss [EXTES
Dati o Cimilstn Fi[ﬂm
Mol o 5 oricas il kmmﬂlﬂﬂTmmm
Qpen Fie |
[ Dl |

04923AEN
Bild 3: Fonstret "Program information"
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Programidentitet

2. Med Manéverenhet DBG2A behévs ingen PC:

» Valj parameter P940 "Redigera IPOS-variabler".

» Satt parameter P940 = TILL. Mandverenhetens display visar "000V".

« Anvéand tangenten T for att bladdra till hégre varden och tangenten — for att flytta
markdren at hoger. Stall in "128V".

» Manoverenheten visar da innehallet i variabeln H128 i decimal och hexadecimal
form.

128V 0100004100
= 05F5F104 HEX

04924AXX
Bild 4: Variabel H128

» Det decimala vardet pa den forsta raden har féljande betydelse:
0100004100

—‘—‘— Programversion

00001 = Tabellpositionering

00002 = Tabellpositionering med busstyrning
00003 = Busspositionering

00004 = Utvidgad busspositionering
00005 = Absolutvardespositionering
00006 = Reserverad

00007 = Reserverad

00008 = Reserverad

00009 = Reserverad

00010 = Dragspéanningshaspel
00011 = Reserverad

00012 = Reserverad

00100 = Kranstyrning

Positionering
Lindningsteknik

= Avrullningsstyrning
= Fleraxeltillampning
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Forutsattningar:

3 Projektering
3.1 FOrutsattningar:

PC och program-
vara

Omformare,
motorer och
givare

Teknikutférande

Givaraterkoppling

MOVIDRIVE®
MDV/MDS60A

MOVIDRIVE®
compact MCV/
MCS41A

Tillampningsmodulen "Utvidgad busspositionering” &r utférd som ett IPOSPUS®_pro-
gram och &r en del av SEW-programvaran MOVITOOLS. For att kunna anvéanda MOVI-
TOOLS behdvs en PC med operativsystemet Windows® 95, Windows® 98, Windows
NT® 4.0 eller Windows® 2000.

e Omformare

"Utvidgad busspositionering" fungerar endast med MOVIDRIVE®-enheter i teknikut-
forande (...-OT).

Vid "Utvidgad busspositionering" &r det obligatoriskt med givaraterkoppling och funk-
tionen kan darfor realiseras endast med MOVIDRIVE® MDV/MDS eller MOVI-
DRIVE® compact MCV/MCS, inte med MOVIDRIVE® MDF och inte med MOVI-
DRIVE® compact MCF.

"Utvidgad Busspositionering" anvander 6 processdataord. Darfér kan endast falt-
busstyperna "PROFIBUS" och "INTERBUS med fiberoptisk ledare" anvéandas. Bero-
ende pa vilken av dessa busstyper som anvands fordras MOVIDRIVE®-tillvalet
DFP21A, DFP11A eller DFI21A.

Vid tillampningar med friktionslasande koppling mellan motoraxel och last behévs en
extern givare for positionering. Om en absolutvardesgivare anvands som extern gi-
vare fordras dessutom MOVIDRIVE®-tillvalet "Absolutgivarkort typ DIP11A".

"Utvidgad Busspositionering" krdver PROFIBUS-DP-utférandet MCV/MCS41A.

- mojlig med MOVIDRIVE®
Styrning via
compact MCV/MCS41A MDV/MDS60A
. Ja, med tillvalet DFP21A eller
PROFIBUS-DP Ja, utan tillval DEP11A
PROFIBUS-FMS, INTER- Nei Ja, med tillvalet DFP11A eller
BUS med fiberoptisk ledare ! DFI21A

e Motorer

— For drift med MOVIDRIVE® MDV eller MOVIDRIVE® compact MCV: Asynkrona
servomotorer CT/CV (givare installerade som standard) eller vaxelstrémsmotorer
DR/DT/DV/D med tillvalet Pulsgivare.

— For drift med MOVIDRIVE® MDS eller MOVIDRIVE® compact MCS: Synkrona
servomotorer DS/DY, resolver installerad som standard.

MOVIDRIVE®, Utvidgad busspositionering




Forutsattningar:

» Extern givare

Med MOVIDRIVE® compact MCV/MCS41A kan absolutvardesgivare inte
utvarderas. Vid tillampningar med friktionsldsande koppling mellan motoraxel och
last kan darfér endast inkrementalgivare med signaler i enlighet med RS-422 (5 V
TTL) anvandas som extern givare.

— Formlasande (= slirfri) koppling mellan motoraxel och last: Ingen extern givare be-
hovs. Om positionering med extern givare dénskas dven vid formlasande koppling
maste man goéra pa samma satt som vid friktionslasande koppling.

— Friktionslasande (= slirbehéaftad) koppling mellan motoraxel och last: Férutom re-
solver behdvs en extern givare.

— Inkrementalgivare som extern givare — anslutning till grundapparat X14.
— Endast vid MOVIDRIVE® MDV/MDS60A: Absolutvardesgivare som extern
givare — Anslutning till tillval DIP11A X62.

| DIP-urvalslistan (— Systemhandbok MOVIDRIVE® MD_60A, Parameterbeskrivn-
ing P950) listas tillatna absolutvardesgivare.

e Modjliga kombinationer MOVIDRIVE® MDV/MDS60A:

Koppling Formlasande, ingen Torr n .
motoraxel-last extern givare behovs Friktionsl&sande, extern givare behovs.
Typ av extern givare - Inkrementalgivare Absolutvardesgivare
Referenskdrning Ja Ja Nej
Busst Profibus DP (12 MBaud) —» DFP21A
S arsndiat tillval PROFIBUS FMS/DP — DFP11A

9 INTERBUS FO — DFI21A
Ytterligare MOVI- Nei Nei Absolutgivarkort
DRIVE®-tillval behdvs ! ! Typ DIP11A
» Modjliga kombinationer MOVIDRIVE® compact MCV/IMCS41A:
Koppling Formlasande, ingen extern Friktionsldsande, extern givare
Motoraxel-last givare behovs behdvs.
Typ av extern givare - Inkrementalgivare
Referenskdrning Ja Ja

MOVIDRIVE®, Utvidgad busspositionering




Funktionsbeskrivning

3.2  Funktionsbeskrivning

Funktionella
egenskaper

Driftsatt

Tillampningen "Utvidgad Busspositionering" erbjuder féljande funktionella egenskaper:

Godtyckligt antal malposition kan anges via faltbussen.

Stor forflyttningsstracka mojlig. Maximal forflyttningsstracka ar beroende av instélld
vagenhet, exempelvis:

Vagenhet Maximal forflyttningsstracka
1/10 mm 26,2144 m
mm 262,144 m

For positioneringskorning maste hastighet och ramp stallas in via bussen.
Programvarumassiga andlagesgivare kan definieras och utvarderas.

Som extern givare kan antingen inkrementalgivare eller absolutvardesgivare
utvarderas.

Enkel anslutning till dverordnad styrning (PLC).

Funktionerna realiseras med tre driftsatt:

Joggningsdrift:

— ViaBit9eller 10i styrord 2 (PO1) kan drivenheten koras i riktning héger eller van-
ster.
— Hastighet och ramper &r variabla och anges via féltbussen.

Referenskoérningslage

— Med Bit 8 i styrord 2 (PO1) inleds en referenskérning. Med referenskérning fast-
stélls referenspunkten (maskinnollpunkten) for absolut positionering.

— Aven nar en absolutvardesgivare anvands som extern givare kan en referenskor-
ning utféras.

Automatisk drift

— Med Bit 8 i styrord 2 (PO1) inleds positionering i automatisk drift.

— Angivande av malposition via processutgangsdataord PO2 och PO3.

— Cyklisk kvittering av arposition i anvandarenheter via processingangsdataorden
PI2 och PI3.

— Inmatning av borhastighet via processutgangsdataord POA4.

— Cyklisk aterkoppling av arhastighet via processingangsdataord Pl4.

— Inmatning av accelerations- och retardationsramper via processutgangsdataord
PO5 och PO6.

— Cyklisk aterkoppling av den aktiva strommen och apparatbelastningen via
processingangsdataorden PI5 och PI6.

— Bekraftelse av uppnadd malposition via den virtuella digitala utgangen "Malposi-
tion uppnadd".

MOVIDRIVE®, Utvidgad busspositionering
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Begransningar

Funktionsbeskrivning

]

=

_E

-

PO

PO1
PO2
PO3
PO4
PO5

PO
= [por | poz | Pos | poa | pos| pos || T fesel
X .
‘ Bk E@@@@w <::I PI1 PI2 PI3 | PI4 PI5 PI6 <::I
Pl i
04825ASV
Bild 5: Datautbyte via processdata
= Processutgangsdata PI = Processingangsdata
= Styrord 2 PI1 = Statusord
= Malposition High P12 = Arposition High
= Malposition Low PI3 = Arposition Low
= Borhastighet Pl4 = Arhastighet
= Accelerationsramp PI5 = Aktiv strom
= Retardationsramp P16 = Apparatbelastning

PO6

Med processutgangsdataord PO4 anger man borhastigheten for positioneringskorning-
en. Av sakerhetsskal kan man dessutom ange maximalt tilldten hastighet for automatisk
drift och joggning.

Observera att P302 "Maxvarvtal 1" skall vara minst 10 % hogre &n installda begréns-
ningar for automatisk drift och joggning.

Dessutom begransas raknarfaktorn for skalning av strackan till vardet 8192.

MOVIDRIVE®, Utvidgad busspositionering




Skalning av drivsystem

3.3 Skalning av drivsystem

Drivenheter utan
extern givare
(formlasande)

Drivenhet med
extern givare
(friktionslasande)

Styrsystemet maste ha information om antalet givarimpulser (inkrement) per vagenhet
for att kunna rékna ut vaginformationen och positionera drivsystemet korrekt. Dessutom
kan skalningsfunktionen anvandas for att stdlla in en anvandarenhet som passar
tilldmpningen.

Vid drivenheter utan extern givare kan skalningen utféras automatiskt via idrifttagnings-
funktionen for "Utvidgad busspositionering". For andamalet maste foljande data matas
in:

» Diameter for drivhjulet eller spindelstigningen

« Utvaxlingsforhallande vaxlar (i-vaxlar, varvtalsreducerande)

« Utvaxlingsforhallande forvaxlar (i-forvaxlar, varvtalsreducerande)

Idrifttagningsfunktionen beraknar da foljande skalningsfaktorer:

1. Skalningsfaktor pulser/vag [inkr/mm] enligt formeln:
Pulser = 4096 X iyxxel X ifgrvixel
Vag = 1 x dgrivaxel €ller Sgpindelstigning

2. Skalningsfaktor hastighet (téljarvarde i 1/min och ndmnarvarde i mm/s)
Som enhet fér namnarvardet kan man aven fora in m/min eller 1/min.

Det ar aven mojligt att direkt mata in pulser/vag och skalningsfaktorn for hastigheten.
Om man som vagenhet valjer en annan enhet an millimeter [mm] kommer denna enhet
aven att anvandas fér den programvarumassiga andlagesgivarens lage, referensoffset
och busspositioner.

| detta fall maste den externa givaren aktiveras och skalas innan "Utvidgad bussposi-
tionering" satts i drift. Gor féljande installningar i MOVITOOLS/SHELL.:

e Satt P941 "Source actual position" till "EXTERN.ENC (X14)" vid inkrementalgivare
eller ABSOLUTVARDESGIVARE. (DIP). Denna instéllning kan &ven goras i sam-
band med idrifttagning av "Utvidgad busspositionering".

I fd. IPS Gebes Mi=E
941 Qsalle Iscpasition ABSOLUTGER. |DIF) j
343 Gebherfmktor Tabhler HOTORGERAER (E1%)

EXT, LCEHER (X144}
RESOLUTCER.

342 Gehberiaktor HEnner

G444 Jdeberskaliecuny Ewxc. Jebex

02770ADE
Bild 6: Stéll in kalla for &rposition

o Stéll in P942 ... P944, "Encoder factor numerator/denominator (Pulsgivarfaktor, tal-
jare/namnare), liksom "Encoder scaling ext. encoder" (Givarskalning, extern givare).
Denna installning maste goras i MOVITOOLS/SHELL fore idrifttagning av "Utvidgad
busspositionering".

Vid idrifttagning av "Utvidgad busspositionering" ar berakning av skalning spérrad.

Ytterligare information om skalning av extern givare finns i handboken "|POSPIUS® posi-
tioning and Sequence Control System".

MOVIDRIVE®, Utvidgad busspositionering 13
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Skalning av drivsystem

Aktivering av Endast vid MOVIDRIVE® MDV/MDS60A: Om man anvander en absolutvardesgivare
absolutvardes- som extern givare maste denna tas i drift fore idrifttagning av "Utvidgad busspositione-
givare ring". Gor detta pa foljande satt:

» Driftsatt omformaren med "MOVITOOLS/Shell.

(i) Emwwier [omiey Egbar Wedos [Heip
Ll_ll
[y st Do e
T Feaites Monns | —
LO0 Sscpine aourcsE
Pilereyy aifim =
sl aadd b | 11 Gontrol Signal sowEne
Tl ]
Cimren Comind
chrpid poghory
Do il 900 operan iy moede
Ty predeon g v bkl 701 Cpmrat iy moeda I
Tabls: Privimeurnj
: -; TS o
4 il Specetom
TR Fee o e Pt prex
04941AEN
Bild 7: Idrifttagning av omformare
e Valj "Startup / Startup for / DIP",
Startup |
— Startup for
" Motor 1 [parameter zet 1]
 Motar 2 [parameter set 2)
= Speed controller
& thsolute encoder interface
04992AEN

Bild 8: Satt absolutvardesgivaren i drift

 Utfor idrifttagning for absolutvardesgivare DIP.

Ytterligare information om idrifttagning av absolutgivare finns i handboken "Positioning
with Absolute Encoder and Absolute Encoder Interface DIP11A"

MOVIDRIVE®, Utvidgad busspositionering




Andlagesgivare, referensnockar och maskinnollpunkt

3.4 Andlagesgivare, referensnockar och maskinnollpunkt

Programvaru-
massiga andla-
gesgivare

Referensnockar

Maskinnollpunkt

Programvarumassiga andlagesgivare utgor tillkommande sékerhetsfunktioner genom
att definiera granser for forflyttningsstrackan. Beakta foljande:

De programvarumassiga andlagesgivarna maste ligga inom den stracka som be-
gransas av de maskinvarumassiga andlagesgivarna.

Korkommandon vars malposition ligger utanfor en programvarumassig andlagesgi-
vare utfors ej.

Om en malposition anges via faltbussen som ligger utanfér de programvarumassiga
andlagesgivarna ges felmeddelande F78 "IPOS SW-gréns". Detta felmeddelande
maste kvitteras med aterstallning. Darmed raderas den information som skapats
genom referenskdrningen.

Om man positionerar med en absolutvardesgivare forsvinner inte positionsvardet vid
aterstallning. Ange forst en ny malposition inom de programvarumassiga andlages-
givarna och beordra darefter aterstallning. Annars genereras felmeddelandet F78 pa
nytt.

Observera vid fixering av referenspunkt (referensnockens lage) och av programva-
rumassig andlagesgivare att dessa inte éverlappar varandra. | annat fall ges felmed-
delandet F78 "IPOS SW-grans" vid referenskorning.

Om maskinnollpunkten (= referenspunkt for busspositionering) inte ligger vid refer-
enspunkten maste man ange ett varde for referensoffset vid idrifttagning av
"Utvidgad busspositionering".

Foljande formel galler: Maskinnollpunkt = Referenspunkt + Referensoffset

Darmed gar det att &ndra maskinnollpunkt utan att flytta referensnocken.

MOVIDRIVE®, Utvidgad busspositionering
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Processdatatilldelning

3.5 Processdatatilldelning

Det 6verordnade styrsystemet (PLC) skickar 6 processutgangsdataord (PO1 ... POG6) till
omformaren och tar emot 6 processingangsdataord fran omformaren (PI1 ... PI6).

PO
(0] 2| I i
S e . U eme |
TR 4> | Po1 | PO2 | PO3 | PO4 | PO5 | POG | PE
=0l Y.
fi ]|
Bk ERREENR <::I PIL | PI2 | PI3 | PI4 | PI5 | PI6 <,'ZI
Pl i
04825ASV
Bild 9: Datautbyte via processdata
PO = Processutgangsdata PI = Processingangsdata
PO1 = Styrord 2 PI1 = Statusord (IPOS PI-Data)
PO2 = Malposition High P12 = Arposition High (IPOS PI-Data)
PO3 = Malposition Low PI3 = Arposition Low (IPOS PI-Data)
PO4 = Borhastighet (IPOS PO-data) Pl4 = Arhastighet (IPOS PI-Data)
PO5 = Accelerationsramp (IPOS PO-data) PI5 = Aktiv strém (IPOS PI-Data)
PO6 = Retardationsramp (IPOS PO-data) P16 = Apparatbelastning (IPOS PI-Data)
Processutgangs- Processdatautgangsorden har féljande belaggning:
data « PO1: Styrord 2
1514/13/12/11/10 9 8 7 65 4 3 2 1 0
Reserverat— —— Reglersparr/frigivning
Reserverat Frigivning/snabbstopp
Reserverat————— - Frigivning/stopp
Lagesval high————— - /stoppreglering
Lagesval low ———— - Rampomkoppling
Joggning - Parameteromkoppling
Joggning + Felaterstallning
Start Reserverat

» PO2 + PO3: Malposition
PO2 Malposition High PO3 Malposition Low
15 14/13 121110 9 8 7 6 5/4 3 2 1 0 1514/13/12 1110 9 8 7 6 5/4 32 1 0
Malposition [anvandarenhet]

» PO4: Bérhastighet
PO4 Borhastighet

1514 131211 10 9 8 (7 6 5 4 3[/2 1 0
Borhastighet [1/min]

16 MOVIDRIVE®, Utvidgad busspositionering




Processdatatilldelning

* PO5 + POG6: Accelerationsramp och retardationsramp

POS5 Accelerationsramp PO6 Retardationsramp
1514[/13 121110 9 8 (7 6 5/4 3 2 1 0 15 14[/13/12 1110 9 8 7 6 5/4 32 1 0
Ramp [s]
Processingangs- Processdataingangsorden har foljande belaggning:
data + PI1: Statusord

15141311211 10 9 8 76 5 4 3 2 1 0
Omformarstatus/felkod ‘

Motorn roterar (n = 0)
Frekvensomformare driftklar
IPOS-referens (= Drivenhet referenserad)

Malposition uppnadd

Broms lyft

Stérning/varning

Andlagesgivare hoger

Andlagesgivare vanster

» PI2 + PI3: Arposition
P12 Arposition High P13 Arposition Low
15 14[/13 121110 9 8 |7 6 5/4 3 2 1 0 15 14[/13/12 1110 9 8 7 6 5/4 32 1 0
Arposition [anvandarenhet]

+ Pl4: Arhastighet
Pl4 Arhastighet
1514 131211 10 9 8 |7 6 5 4 3[2 1 0
Arhastighet [1/min]

* PI5: Aktiv strom
PI5 AKTIV STROM
15 14 13/12/11 10/ 9 '8 7 6 5 4 3 2 1/0 1 0
Aktiv strom [% Nom. apparatstrom]

» PI6: Apparatbelastning
P16 Apparatbelastning
1514 13/12/11 10/ 9 '8 7 6 5 4 3 2 1]/0 1 0
Apparatbelastning [% | x t]
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Programvara

4 Installation
4.1 Programvara

MOVITOOLS

Teknikutforande
(fran version
2.70)

Tillampningsmodulen "Utvidgad busspositionering” &r en del av SEW-programvaran
MOVITOOLS (version 2.60 och senare). For att installera MOVITOLS i datorn, gor pa
féljande satt:

o Séatt CD-ROM-skivan MOVITOOLS i PC:ns CD-lasare.
e Valj "Start/Run...".
» Ange "{CD-lasarens enhetsbokstav}:setup” och tryck pa Return.

« Darmed visas installationsmenyn for MOVITOOLS. Fortsatt installationen genom att
folja anvisningarna pa skarmen.

MOVITOOLS kan sedan startas via programmenyn som ett vanligt program. Om en
MOVIDRIVE® &r ansluten till PC:n, valj ratt granssnitt (PC-COM) och aktivera "peer-to-
peer"-kommunikation. Klicka pa <Update>. Darmed visas omformaren i fonstret "Con-
nected Inverters".

© MAHARER  MIMITINLE® SEW-ELRMDAIVE GmbH & Cn
Laugange P s Corvwsnes] Fr=sieds Cowassal b
~
™ Dmutzh Horse [ [ e | Sigrustins | oowa | & dngh r=win
oles TR WS R A 1] 1 [Pesi-kiFe]
= Engish .
™ Eianga ™ O E 7 |reente 'S Sdds
U e I 5
wo o Ha lravse
oM [OFFLIKE]
[ W | Dpkicn E mmcuis Frogram
B et bos Progen. Foies Shal
|d‘-:in-juﬂhe’-mm-rw:-'~m'awﬂ1
£ ] Fimahiloadly ﬂ curen_1.28 a2 5'“_'“
] Eigverriihed s l:lr.'_]lr
= | MCATO0LE ] 41 gl i) T est_MD o Qﬂm
# _Jimn Progect o1 i Test_Wicklsr_ D"
— Heip ] sz 1 tabs i tezi DR g”!
—| Merdtoolt o) ey _09 BLE2 ) vriog b |
- Ll LOGOn
4 Z"‘T"L ] Tatl 0121 =
b =S
] Tasl 022w oz arphia
j ?: !I"P:'_' sl ._I
. 1 AT Fried Llll 1 | |
_ e |

[y ) e |

04431BEN
Bild 10: MOVITOOLS-fonster

Tillampningsmodulen "Utvidgad Busspositionering” kan anvandas med MOVIDRIVE®
MDV/MDS60A i teknikutférande (-0T). Med apparater i standardutférande (-00) kan
tillAmpningsmodulen inte anvandas.
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Grundapparat MDV/MDSG6E0A, som tillval med "Absolutgivarkort typ
DIP11A"

4.2  Grundapparat MDV/MDS60A, som tillval med "Absolutgivarkort typ DIP11A"

: ® MDV (MDS
_ | x13: ) MOVIDRIVE biP (MDS)
| DIg@J| 1— ™ /Reglersparr — —
DI@1 | 2— Frigivning/snabbstopp 1 @>‘ 1 @)‘
DIg2 | 3—» Reset 2|9 219
DI@3 | 4—* Referensnockar 3 @\ 3 ®‘ X11
+——— —  DI®4 | 85— /Andlagesbrytare hoger E | 4 ®\
¢——<— —— DIg5 | 6—*/Andlagesbrytare vanster 49 5 |
| bcom 7 Referens X13:D19@...DI@5 x | 5O |
VO24 | 8<——+24 V-utgang 60[IT]| 6|9 o1 [T v
DGND| 9—1 Referenspotential for digitala signaler s12 RON - OFF
ST11 [10=—=RS-485+ 70 (| 5
ST12 |11j~—» RS-485- 8 @)‘ %2 ®\ X12 —
9 @)\ 3lg! [—
X14:(MDV/MDS) 109 || TF= KK
2 . . . — 1 | | ‘@ 2
Ingang for extern givare,Inkrementalgivare 5V TTL W I_I ‘® 3
1 !
(Anslutning — Montage- och driftsinstruktion 219 19 ‘@ 4 E
MOVIDRIVE® ) 9 \ 1) 5|
3 219 X10
E 4 @ 3 @)\ ‘@ 6 @
X 7| 519 4 @)\ ‘g ; E
X15: (MDV/MDS) 61@ sl0l| [|I|5 9 \® :
Motorgivare: 710 M6 |9 |1X13 \® 19
Inkrementalgivare (MDV) eller Resolver (MDS) 89 |7 |9 e
819
(Anslutning - Montage- och driftsinstruktion 9|0 9 @)‘
MOVIDRIVE® ) — 109
_r 11 @1 ’—SUPPLVOUTZA\/:—‘
X10: !
TF1 1—* TF-ingang
DGND | 2—1 Referenspotential for digitala signaler o ~
DB@@ | 3+ /Broms X gg o
1 DO@1-C 4: Relékontakt /strning © °o ®
DO@1-NO 5;‘ §Iutandzrelé|/s;'c’1rning 62 8% ° °¢
DO@1-NC| 6 Oppnande rela /stérning i
DO@2 | 74— Referenserad
zﬁ\v ] V024 8 24 V_Utgéng ENCOZ)(E1R4\.N/OUT EN()Z(015R IN
= + Vi24 9—> +24 \-ingang (RESOLVER IN)
DGND |10—1 Referenspotential for digitala signaler
L e e e e e e e e e e e - - - -
X60: DIP11A |
DG | 1—» I
D1 | 2
D2 | 3= e |
D13 | 4— Utan funktion, da virtuella I
D14 | 5w Plintar anvéands!
DI15 | 61— !
DI16 | 7—> |
DI17 | §—* |
DCOM| 9— Referens X22:DI19...DI17
DGND 10— Referenspotential for digitala signaler I
X61: :
DO1D [1j=— I
DO11 |2/=— 1
DO12 |3r=—r ) L I
DO13 | 4~«—— Utan funktion, da virtuella
DO14 |5~ plintar anvands! ]
DO15 |6/=— |
DO16 | 7[<—
DO17 [8l<— I
DGND |9 Referenspotential for digitala signaler |
ssk- _ :
granssnitt X62: _ !
Absolutvardesgivare |
ﬂ“ﬂ (Anslutning — handbok "Positionering |
med absolutvardesgivare och I
Gray kod absolutvérdesgivarkort DIP11A")
|
1

04826ASV
Bild 11: Anslutningsschema for grundapparaten med tillvalet DIP11A
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Bussinstallation MOVIDRIVE® MDV/MDS60A

4.3 Bussinstallation MOVIDRIVE® MDV/MDS60A

Oversikt For bussinstallation, folj anvisningarna i respektive faltbusshandbok som medféljer varje
faltbussgranssnitt.

DFP DFP DFI
PROFIBUS PROFIBUS INTERBUS
DP FMS / DP

9] O
RUN RUN
o

ADRESS FMS/DP DP

ON

OFF
TERMINATION
RESISTORS

® (coese) ©
g
@ (cosse) ©

X30 FMS /DP
PROFIBUS
DP

Certified!

04827AXX
Bild 12: Busstyper
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Bussinstallation MOVIDRIVE® MDV/MDS60A 4

PROFIBUS Utforlig information finns i dokumentationspaketet PROFIBUS, som kan bestallas frén
(DFP21A) SEW. Detta dokumentationspaket innehaller GSD-filer och typfiler for MOVIDRIVE®, i
syfte att underlatta projektering och idrifttagning.

Tekniska data

Tillval Faltbussgranssnitt PROFIBUS Typ DFP21A
Artikelnummer 823618 6
©) Hjalpmedel for idrifttagning och diagnos Anvandarprogrammet MOVITOOLS och Mandverenhet
DFP DBG11A
F’ROE;',BUS Protokollvariant PROFIBUS-DP enligt EN 50170 V2 / DIN E 19245 T3
— . . Automatisk detektering av kommunikationshastighet for
Kommunikationshastigheter som stods 9.6 kBaud ... 12 MBaud
(] 1
RUN Anslutnin 9-polig D-sub-honkontakt
° ? 9 Beléaggning enligt EN 50170 V2 / DIN 19245 T3
Fing Bussterminering Ej integrerad, maste utforas i PROFIBUS-kontaktdonet.
L ON Stationsadress 0...125 installbar via DIP-omkopplare
2;(m]
ggg GSD-fil SEW_6003.GSD
27
;2 8 DP-ID-nummer 6003 hex = 24579 dec
6
0 Vikt 0,2 kg
ADDRESS
4
X30
PROFIBUS
DP R .
1. Gron lysdiod: RUN
2. Rdd lysdiod: BUS FAULT
3. DIP-omkopplare for installning av stationsadress.
4. 9-polig D-sub-honkontakt: Bussanslutning
Stifttilldelning

(1M

)

— RxD/TxD-P (B/B)

U eme [ RxD/TxD-N (A/A)
o0 CNTR-P

DGND (M5V)

VP (P5V)

DGND (M5V)

i el -

04434AXX
Bild 13: Stifttilldelning pa 9-pol. D-sub-stickkontakt enl. EN 50170 V2

O |0 |~ |00 W

(1) 9-polig D-sub-stickkontakt
(2) Tvinna signalledarna!

(3) Ledande forbindelse mellan stickkontaktkapsling och skarm fordras!
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4 Bussinstallation MOVIDRIVE® MDV/MDSG60A

PROFIBUS Utforlig information finns i dokumentationspaketet PROFIBUS, som kan bestallas frén
(DFP11A) SEW. Detta dokumentationspaket innehaller GSD-filer och typfiler for MOVIDRIVE®, i
syfte att underlatta projektering och idrifttagning.

Tekniska data

Tillval Faltbussgranssnitt PROFIBUS Typ DFP11A
Artikelnummer 8227241
DFP Hjéalpmedel for idrifttagning och diagnos Anvandarprogrammet MOVITOOLS och Mandverenhet
PROFIBUS DBG11A
FMS / DP .
¢ PROFIBUS-DP enligt EN 50170 V2 / DIN E 19245 T3
Protokollvarianter ¢ PROFIBUS-FMS enligt EN 50170 V2 / DIN E 19245 T3

« Blanddrift PROFIBUS-DP/FMS (Combislave)

Automatisk detektering av kommunikationshastighet for:
1. 9,6 kBaud

19,2 kBaud

93,75 kBaud

187,5 kBaud

500 kBaud

1500 kBaud

Kommunikationshastigheter som stéds

9-polig D-sub-honkontakt

3 Anslutning Belaggning enligt EN 50170 V2 / DIN 19245 T3
I Anslutningsbar for ledningsyp A (upp till 1500 kBaud)
= Bussterminering enligt EN 50170 V2 / DIN E 19245 T3
o Stationsadress 0...125 installbar via DIP-omkopplare
@] 4. Min-Tgpgr for FMS/DP- respektive DP-drift.
OFF SDR
TERMINATION Standardbussparametrar Kan véljas via DIP-omkopplare
RESISTORS
GSD-fil SEW_6000.GSD
—
= DP-ID-nummer 6000 hex = 24576 dec
X0 @ 5. Vikt 0,2 kg
1. Gron lysdiod: RUN
2. Rod lysdiod: BUS FAULT
s o 3. DIP-omkopplare fér instéllning av stationsadress och vaxling mellan blanddrift FMS/DP och ren DP-drift.
4. DIP-omkopplare for till- och frankoppling av busstermineringsmotstand
5. 9-polig D-sub-honkontakt: Bussanslutning
Stifttilldelning
(1)
_ @
Ml 1| RxD/TxD-P (B/B)| 3
| ego |l RxD/TxD-N (A/A)| 8
e CNTR-P 4
DGND (M5V) 5
VP (P5V) 6
DGND (M5V) 9
= o

04434AXX
Bild 14: Stifttilldelning pa 9-polig D-sub-stickkontakt enligt EN 50170 V2

(1) 9-polig D-sub-stickkontakt
(2) Tvinna signalledarna!

(3) Ledande forbindelse mellan stickkontaktkapsling och skarm fordras!
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Bussinstallation MOVIDRIVE® MDV/MDS60A

INTERBUS med Utforlig information finns i dokumentationspaketet INTERBUS-LWL, som kan bestéllas
fiberoptisk ledare  frdn SEW.
(DFI21A)

Tekniska data

Tillval Faltbussgranssnitt INTEBUS typ DFI21A (FO)
Artikelnummer 8230935
DFI o . . Anvéandarprogrammet MOVITOOLS, Manéverenhet
INTERBUS Hjélpmedel for idrifttagning och diagnos DBG11A och CMD-Tool
Kommunikationshastigheter som stéds 500 kBaud och 2 MBaud, véljs via DIP-omkopplare
Fjarrbuss: 2 F-SMA-kontaktdon
1. Anslutning Fjarrbussg: 2 F-SMA-kontaktdon
Optiskt styrt FO-granssnitt
Vikt 0,2 kg
2.
3.
4,
5.
6. 1. DIP-omkopplare for processdatalangd, PCP-langd och kommunikationshastighet
2. Diagnoslysdioder
3. FO: Remote IN
4. FO: Inkommande fjarrbuss
5. FO: Remote OUT
6. FO: Vidareférande fjarrbuss
Anslutnings-
belaggning - - o
Position Signal Riktning FO-ledarfarg
3 FO Remote IN Mottagningsdata Orange (OG)
4 Inkommande fjarrbuss Sandningsdata Svart (BK)
5 FO Remote OUT Mottagningsdata Svart (BK)
6 Utgaende fjarrbuss Sandningsdata Orange (OG)
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MOVIDRIVE® compact MCV/MCS41A

4.4

MOVIDRIVE® compact MCV/MCS41A

[x10:

MOVIDRIVE® compact

REF1

—+10V

Al11

[

REF2

-—-10V

Al12

[

SC11

r— Systembuss Hog

Al21

— TF-/TH-ingang

SC12

= Systembuss Lag

AGND

DI9@

O |0 (N0 [O1 [ [N | —

| Referenspotential fér analoga signaler
—®/Reglersparr

DIg1

10— Frigivning/snabbstopp

DIg2

11— Reset

DIg3

12— ™ Referensnockar

Dig4

13— /Andlagesbrytare hoger

DIg5

14— /Andlagesbrytare vanster

DCOM

15 Referens X10:DI@@...DIG5

V024

DGND

16/ +24 V-utgéng
17 Referenspotential for digitala signaler

DO@1-C

DO@Y2

18 Relakontakt /storning
191" Referenserad

DO@1-NO]20

DBQO@

Slutande relékontakt /stérning

21

DO@W1-NC|22

/Broms

DGND

53— Oppnande relékontakt /stérning

VI24

Referenspotential for digitala signaler

24—

+24 V-ingang

X14: (MCV/MCS)

Ingang for extern givare,Inkrementalgivare 5V TTL

(Anslutning — Montage- och driftsinstruktion
MOVIDRIVE® ) compact MCV/MCS)

X15: (MCV/MCS)

Motorgivare:
Inkrementalgivare (MDV) eller Resolver (MDS)

(Anslutning — Montage- och driftsinstruktion
MOVIDRIVE® ) compact MCV/MCS)

X30: (MCV/MCS41A)

PROFIBUS-DP-anslutning
(Anslutning — Montage- och driftsinstruktion
MOVIDRIVE® compact MCV/MCS41A)

=
(S BUS
5
| S
© P
R g g A
CIL 2] (—
5(6 -
C1. AGN|
7|8
e G
L I
R0 31—
oo
5(16
X14 X15
NCODER 1/0 ENCODER | DGND DOGIC
17|18]
PROFIBUS DP
DOY: DOg1-N
19|20
DECG DOGTN]
2122
DGND 124
23|24
[VIQYVZEIN X10

Bild 15: Kopplingsschema MOVIDRIVE® compact MCV/MCS41A

Stifttilldelning
PROFIBUS-DP

24

04940ASV

Folj anvisningarna i montage- och driftsinstruktionen MOVIDRIVE® compact MC_41A.

1
) RxD/TxD-P (B/B)

RxD/TxD-N (A/A)
CNTR-P

DGND (M5V)

VP (P5V)

DGND (M5V)

[(eBNe > RIS B Ke-NEI]

o(e

)

©)

04915AXX

Bild 16: Stifttilldelning p& 9-polig D-sub-stickkontakt enligt EN 50170 V2

(1) X30: 9-polig D-sub-stickkontakt
(2) Tvinna signalledarna!

(3) Ledande férbindelse mellan stickkontaktkapsling och skarm fordras!
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Anlutning av andlagesgivare 4

4.5 Anlutning av andlagesgivare

Nockarna p& andlagesgivaren maste tacka rorelseomradet fram till anslaget.

Anvand endast andlagesgivare med dppnande kontakter (aktiv Low)!

CW

v

»

|

ES CCW
ES CW

04437AXX
Bild 17: Anlutning av andlagesgivare

Ccw = Hogerrotation frekvensomformare
X = Forflyttningsvag
ESCW = Andlagesgivare higer

ES CCW = Andlagesgivare vanster

Var noga med korrekt tilldelning av andlagesgivaren. Detta betyder att vid hégerrotation
(CW) paverkas andlagesgivare hoger (ES CW) och vid vansterrotation (CCW) paverkas
andlagesgivare vanster (ES CCW).

MOVIDRIVE®, Utvidgad busspositionering 25




5

26

(‘® Allméant

5
5.1

5.2

O,

Idrifttagning
Allméant

En forutsattning for framgangsrik idrifttagning &r korrekt projektering och installation. Ut-
forliga projekteringsanvisningar finns i systemhandbdckerna MOVIDRIVE® MD_60A
och MOVIDRIVE® compact. Dessa systemhandbocker ingér i dokumentationspaketet
MOVIDRIVE® MD_60A och MOVIDRIVE® compact, som kan bestllas fran SEW.

Kontrollera installationen, inklusive givaranslutningen, utgdende fran installationsan-
visningarna i MOVIDRIVE®-dokumentationen och i denna handbok (— kapitlet Installa-
tion).
Om en absolutvardesgivare anvands, observera anvisningarna for installation och idrift-
tagning av absolutvardesgivare i handboken "Positioning with Absolute Encoder and
Absolute Encoder Interface DIP11A", som kan bestallas fran SEW.

Forberedelser

Genomfor foljande steg fore idrifttagning:

» Anslut omformaren till PC:n via det seriella granssnittet (RS-232, USS21A pa PC-
COM.

» Installera SEW-programvaran MOVITOOLS (version 2.60 eller senare).
o Driftsatt omformaren med "MOVITOOLS/Shell.

T e o o

LO0 Sscpoinc aourceE

il Control signal soeroe

TERNTHEALS -

00 OpEran L moede 1 |::m'r.- 1-|
701 COpmraticg moeda § Il.1'r_ F] j

Bild 18: Idrifttagning av omformare

e Stéll in foljande driftsatt:

04941AEN

Omformare

Motortyp

DR/DT/DV/D CT/CV DS/DY

MOVIDRIVE® MDV60A eller
MOVIDRIVE® compact MCV41A

VFC-n-REG.&IPOS CFC&IPOS -

MOVIDRIVE® MDS60A eller
MOVIDRIVE® compact MCS41A

- SERVO&IPOS
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Forberedelser (‘.® 5
©

» Endast vid drift med en inkrementalgivare pa grundapparaten: X14 som extern gi-
vare:

— Stall in P942...P944, "Encoder factor numerator”, "Encoder factor denominator"
och "Encoder scaling ext. encoder" i MOVITOOLS/SHELL. Detaljerad information
om parametrarna P942 ... P944 finns i handboken "|POSPIUS® Positioning and Se-
guence Control System".

« Endast vid drift med en absolutvardesgivare p& DIP: X62 som extern givare:
— Vvalj "Startup for / DIP".

Startup

Startup for

" Mator 1 [pararneter et 1]
" Motor 2 [parameter set 2]
~

" itheolute encoder interface

04992AEN
Bild 19: Satt absolutvardesgivaren i drift

— Utfor idrifttagning for absolutvardesgivare DIP.
« "0"-signal p plint X13:1 (DIZJ, /Reglersparr).
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I
(‘C) Starta programmet "Utvidgad Busspositionering"

5.3 Starta programmet "Utvidgad Busspositionering"

Allmént » Starta "MOVITOOLS/Shell".
e Valj "Startup/Extended positioning via bus."

= B IS pe e
E ﬂ_
al Posradng e By
Bl E-derces prasionng s e
R
B Crwee Corarnd
] o pres g
il ool vl
B Tl posiionng v ki
Ei Tabls Froboeng

[ niiee [T g ar

04829AEN
Bild 20: Starta programmet "Utvidgad Busspositionering"

Forsta idrifttag- Om detta ar forsta gangen programmet startas visas idrifttagningsfonstret.
ning
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I
Starta programmet "Utvidgad Busspositionering” (‘Cj

Faltbussparametrar

Eutended posibioning via bus

Do 0w & 2 |

Fieldbus parametesr

@7

Pieldbus type [proFTEUE FMasOR =

Bus addres= |

Timeout walue |

Timsouwt CaEsponEs |P_.E.F-:I:| :':":-E'."I-I'.&.E.Hﬁ-j

Baud rate |

E]

X Corcel |

Fiorwrands 3 ]

Pl ho-Feei Cranged  PROFELWS Fi

Bild 21: Instéllning av faltbussparametrar

» Ange réatt faltbusstyp (Fieldbus type).
» Stall in nédvandiga bussparametrar
+ Klicka pa "Forwards>>", varvid nasta idrifttagningsfonster visas.

MOVIDRIVE®, Utvidgad busspositionering
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I
(‘G Starta programmet "Utvidgad Busspositionering"

Skalning

DedEsKn &2 |

Eutended posibioning via bus

Aource actual position |l‘:"-?"I"-53- EHC. (X135} j
Calrulation of the scaling

|:I:l:i. ameter of driving wheel :J |5|:I Tidn j
Gmaring ratio |2

external ratio |1

Unit for spesd

|
I 2l
|
|

Einh=it
W Calcdalon I
Scaling factor for distance
) [Urit]
Inorements |:|'EIE :
\ L 1) ¥
Distance |1:h'.'
Sealing factor fop apesd
1000 funit]
r-l'“n:mr:.'ttn-r - [ 1 fming o
Denominator |1 303

BTN Pee to-Fee Cranged  PROFBLS Fi

X Corcel | ceBack | Fowmas |

04832AEN

Bild 22: Instéllning av skalning

Stall in "Source actual position" (kalla for arposition). Féljande alternativ finns:

"MOTOR. ENC. (X15)" vid drift utan extern Givare.

"EXTERN. ENC (X14)" vid drift med inkrementalgivare som extern givare.
"ABSOL.ENC. (DIP)" vid drift med tillvalet DIP11A och absolutvardesgivare som
extern givare.

Endast vid "Source actual position = MOTOR.ENC. (X15)": Utfér "Calculation of
the scaling” (berékning av skalning). For in féljande varden:

For in vardena for "Diameter of driving wheel" eller "Spindle slope” i enheten mil-
limeter [mm] eller 1/10 millimeter [1/20 mm].

For in vardena for "Gearing ratio" och "External ratio".

Valj "Unit for speed".

Klicka pa <Calculation>, varvid skalningsfaktorn beraknas. "Increments/distance”
fors da in med enheten [inc/mm].

Alternativt kan man berdkna "Scaling factor for distance" manuellt och fora in vardet
direkt. | s& fall kan man vélja en annan enhet &n mm for att ange vag.

MOVIDRIVE®, Utvidgad busspositionering




I
Starta programmet "Utvidgad Busspositionering” (‘G

Vid drift med extern givare ar "Calculation of the scaling" sparrad.
"Scaling factor for distance" (skalningsfaktor for vag)

Om man later programmet beréakna skalningen beraknas "Scaling factor for distance”
automatiskt och fors in. Taljarfaktorn begransas da till 8192 inkr. Om programmet
inte utfor berdkningen, t.ex. vid drift med extern givare, maste man sjalv berakna och
fora in skalningsfaktorn.

Observera da att taljarfaktorn far uppga till max. 8192 inkr.

Exempel p& berakning av "Scaling factor for distance":

Positionering med en absolutvardesgivare av typ WCS2 (Fa. Stahl).
Fysisk givaruppldsning 1,25 inkrement/mm

"Encoder scaling” P955 = 8

Givarupplésning med "Encoder scaling” = 10 inkrement/mm [inc/mm]
Stall in "Increments/Distance = 10/1 [inc/mm]."

"Scaling factor for speed" (skalningsfaktor for hastighet)

Om man later programmet berékna skalningen berdknas "Scaling factor for speed”
automatiskt och fors in. Som enhet fér nAmnaren anvands da den tidigare installda
"Unit for speed". Om programmet inte utfor berdkningen, t.ex. vid drift med extern gi-
vare, maste man sjalv berékna och fora in skalningsfaktorn.

Exempel p& berakning av "Scaling factor for speed":

Positionering med en absolutvardesgivare av typ WCS2 (Fa. Stahl).
Taljare = iyayel X ifgrvaxel x 0mrakningsfaktor for hastighet

Taljare =2 x 1 x 60 s/min = 120 s/min

Namnare = omkrets = pi x d = 3,14159 x 50 mm = 157,08 mm

Stall in féljande véarden:

Taljare = 12000
Namnare = 15708

Observera att téljarvardet och namnarvardet maximalt far uppga till 32767.
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Installning av
begransningar

Eutended posibioning via bus

ble s &2 |

Goftware limit switoh COW Boftware limit =witoh CW
{- 5000 [mm] [Z000 [rin]
Use Hardwarte limit switeh |‘:".E:EI j
Beference Cff=at ||:| [rem]

Referensa tpaval Eypa ]' ', [ |'. "|

Maximem waluas

Max, motor apeed in Automatie 1000 [1/mirs]
Meda 1303 [1m/ 5]
Max. motor apeed inm Jogging |J_:|:|: [1/min]
N |13I:I'EI [mms =]
Hmax spead contrcol |1"-I'I' [1/min]

W DD Tontole ki L= LE

& QIO Enabls | |
DI il R

= DIl Refesroes CAM | | | | | ™

W DI L weatch O -azer L ' L1 113z

W DIF: Ll peatch COW

Kiowod | cpar | Fowwsn |
[ OHe [ Cranged  |PROABUS Fi

04833AEN
Bild 23: Instéllning av &ndlagesgivare, referenskodrningstyp och begréansningar

e FOr in positionen for de programvarumassiga andlagesgivarna (Software limit
switch). Vardet "0" vid bada andlagesgivarna deaktiverar de programvarumassiga
andlagesgivarna. Var noga med att positionen for de programvarumassiga
andlagesgivarna kommer inom forflyttningsvagen fér de maskinvarumassiga
andlagesgivarna. Pa skalan i den nedre halvan av bilden visas positionerna for de
programvarumassiga andlagesgivarna.

» For in referensoffset. Referensoffsetvardet korrigerar maskinnollpunkten. Féljande
formel galler: Maskinnollpunkt = Referenspunkt + Referensoffset
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» Valj ratt referenskorningstyp (0...7):

| Typ 0: Ingen referenskérning. Referenspunkt &r vanster nollimpuls for
] e [ aktuell position.
! Maskinnollpunkt = vanster nollimpuls for aktuell position + referens-
zZp offset

! [ Typ 1: Referenspunkt &r vanster 4nde av referensnocken.
| Maskinnollpunkt = Referenspunkt + Referensoffset

1 L'/\‘ Typ 2: Referenspunkt &r hdger &nde av referensnocken.
! Maskinnollpunkt = Referenspunkt + Referensoffset

Typ 3: Referenspunkt &r hdger &ndlagesgivare. Har krévs ingen refe-
rensnock.
J L Maskinnollpunkt = Referenspunkt + Referensoffset

1 - Typ 4: Referenspunkt ar vanster andlagesgivare. Har kravs ingen
referensnock.
- L Maskinnollpunkt = Referenspunkt + Referensoffset

- - Typ 5: Ingen referenskérning. Referenspunkt ar aktuell position utan
I relation till en nollpuls.
- - Maskinnollpunkt = Aktuell position + Referensoffset

- — T Typ 6: Referenspunkt &r vanster &nde av referensnocken.
Maskinnollpunkt = Referenspunkt + Referensoffset

7. r Typ 7: Referenspunkt &r hdger &nde av referensnocken.
! Maskinnollpunkt = Referenspunkt + Referensoffset

02791AXX

« FOr med "Maximum values" (Maxvarden) in maximalt tillatet varvtal for automatisk
drift, joggning och varvtalsregulator. Observera att maximalt tillatet varvtal for varv-
talsregulatorn méste vara minst 10 % storre an for automatisk drift och joggning.

Spara andringar Systemet ger uppmaning att spara andringarna.

F ) Goken de Arddanrgan gaoicke wedee?

[ & Hen | ﬂ:tn-cl'ﬂll

1a

04444ADE
Bild 24: Spara andringar
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Nedladdning Klicka pa "Download" for att automatiskt géra alla nédvandiga instéllningar i frekvens-
omformaren och starta IPOS-programmet "Absolutvardespositionering".

Eutended posibioning via bus

Lo s w &1 |

Flaass cick ‘Halp', 80 get irformst ons aboul the sinng of the iermirsls and he valeess of the
PETANEISTE,

?J:Irh:-|

To complaie fie commissaning af ‘Fasilioning via bus’, please prass he 'Dawnlosd’ bulion.

@ DIDX /Tonmoler ki = »
@ DI Enable |
= DI Fail R

Dillt Fieteterce CaM —
@ DID4: Limet sestch O l-asee l.asee I | =
@ DI Ll svisch CL

X Concel | ctBact ||| Dowsaod
BT Pee e Saved  |PROFBLS Fiv O AW TOOLS Pacgects/Proec) 1vesl 00 8L

04834AEN
Bild 25: Nedladdningsfonster

Vaxling till monitor-  Efter avslutad nedladdning fragar systemet om man vill 6verga till monitorlage.

lage
Information E
Startup of bus pozitioning successful.
Start bus poszitioning monitor?

Hein |

04835AEN
Bild 26: Monitorlage ja/nej

Klicka pa "Ja" for att 6verga till monitorlage och sedan starta i 6nskat driftsatt. Klicka p&
"Nein" for att 6verga till MOVITOOLS/Shell.
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Om "Utvidgad Busspositionering" startas pa nytt efter avslutad forsta idrifttagning kom-
mer man genast till monitorlage for "Utvidgad busspositionering".

Fornyad idrift-
tagning

Man kan valja om processdata ska visas avkodat eller hexadecimalt.

Avkodad visning

E glemdod pozilionirsg via bus

HWEesk & |
Monitor "Pasitioning via bus'
i Decoded View |2 Hexadecimal View |
Mool mode ™ Confrol |
PO Conbnobword & FI: E‘I.uht#md
|Eﬂﬂﬂﬂﬂﬂi|ﬂﬂ'ﬂ'"li CTRL. INHIBIT ﬂﬂﬂ'ﬂ &
tree | |du1rmmum;mm::¢.nr|
H'.qu: Er-u:h\w-imp Limdl rnﬁt.':'-ﬁ'
Tillal
H-ll:u-gnl-llhn Brake rllu:u::l
Inbegratior 1 Tawget posiion neeched
dog - Parsmeter et 1 FUOS referance
Jog + Feset ta Inwerter peady
Storl  fres Wintor furreng
P Selpoint position FIZ3: Actual position
| Dl I 0 fmn
FO4: Setpoint speed Pld: Actual speed
| 0 rrevs) | 0 ]
POS: Start ramp FiI5: Activ curremnt
| 0[] | o
POE: Stop ramp Pl Device utilisation
| 0 [res] | M
e 3ol [EToS
B Bl |
W nm;:nnemm
8 BB v s |-s300 Laocn l- Jicen i
N [0S it g COW
| _Commren|
TN FeeioPem Saved  PROFIAUS Fir | Do bl 0L S Propects'Propect 1 et _(2 BLI2

04836AEN

Bild 27: Monitorlage for "Utvidgad busspositionering"”, avkodad visning
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Hexadecimal
visning

E glended pozilionirg wis bus

Selpmnl pEisnio A W) S i St
ST Pl S T i Rl wenri) & Al
T AR ST SO iamp
vo [Eet] End] Bl B I E5T vo
il
JRl vic2 | sioo J oiva J oo aion oicc B
St usword L Aulisatson
AT piSTai | HEj W i A ime
Artual pos i || o wsord Arctual spesed
Bus addrass = 4 - Baud rate = [| kBaud
PROFIELS FMS/DF
= Emmﬁ nils |.$l'.|'.-|.' |i.."-|
] nmgunem
® DIt Livi sonice Dot | 3008 Laoem l. l4ese =
W DO Limit pwtch COW
[ X ] p——
TN Feeiio Paw Saved  BROFIBUS Fir Do DT DOLS \Paogces\Progct] Mest_(L2 ALI2
04837AEN

Bild 28: Monitorlage for "Utvidgad busspositionering”, hexadecimal visning

Klicka p& "Commissioning" for att fornya idrifttagningen. Darmed visas idrifttagnings-

fonstret (— Forsta idrifttagning).

MOVIDRIVE®, Utvidgad busspositionering




I
Starta programmet "Utvidgad Busspositionering” (‘6 5

@7

Monitorlage I monitorlage for "Utvidgad busspositionering" visas de processdata som hamtas in via
faltbussen. Dessutom visas tillstAnden hos de enskilda bitarna i "PO1: Control word 2"
och "PI2: Status word".

Styrning vid moni- I monitorlage kan man, forutom ren évervakning, dven simulera styrning. Gor pa fol-
torlage jande satt for att aktivera styrningen:

+ "0"-signal pa plinten DI@@ "/REGLERSPARR/".
» Valj "Decoded view" (avkodad visning).
» Aktivera "Control" for "PO1: Control word 2".

» Daéarmed kan man aktivera och deaktivera enskilda Bit i styrordet (PO1), och ange
varden for processutgangsdataorden.

+ Klicka pa "Send PO" for att skicka styrordet till omformaren.

Eutended possioning via bes

oo s &2 |
Monitor "Positioning via bus’
" Honilor mode & Control Seere] FO |
F: Controlword 2 Fi: Elnlua'.mld
9900999 999 CTRL. INHIETT ﬂ'iﬂﬂ L
rm'-e|| | |dmrm~mum:-mncm|
B :m#mn:p Lrntmm-:w
fros
&mm
Sutnmshc rm.;r ] Targel posdion reschasd
Jog - [ T | POS mafenénos
dosz + Fieckt 1 Irvitar resady
Sl Tkl ol [Lming
FO2f3: Setpoint posidion FI2f3: Actual position
[3000 | oy 0 oren]
PO Setpoint speed P4 Actual spead
|!3|[| [ronas] 0 frran'z]
FO5: Start ramp : Pi5: Activ current
{1500 | el o %]
FOE: Stop ramp PG Dievice whilisntion
[1500] | Il 7%l
@ D0 Conrobsr mi oY LEGW
W D00 Enable |
= DI Faill Frecoad
DI02: Refemrce CAM | | | | [
@ [I0d: Limad seasch CW - - lo anon =
DN Ll pvaibohy LW
BTN Pewbo-Peer Saved | PROFEUS Fre Do 0T ODOLS Fropscts\ Progect Sest_[12 BUZ
04838AEN

Bild 29: Simulering av styrning

Omformaren utfér nu forflyttningskommandon i enlighet med dessa uppgifter.

+ Man kan 6verga fran styrlage till monitorlage endast med DIZ@ "/REGLERSPARR"
="0"

« FOr att avsluta programmet "Utvidgad busspositionering” maste monitorlaget vara
valt.
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Parametrar

| och med idrifttagning stélls foljande parametrar in automatiskt:

Parameternummer Parametrar Installning
P100 Borvardeskalla Féltbuss
P101 Styrordkalla Faltbuss
P136 Stoppramp 0,5s
P137 Nodstoppramp 05s
P600 Digital ingang DI@1 Frigivning/snabbstopp
P601 Digital ingdng DI2@ Aterstallning
P602 Digital ingang DI3@ Referensnockar
P603 Digital ingang DI4@ /ES HOGER
P604 Digital ingang DI5@ /ES VANSTER
P819 Féltbuss Timeout-tid
P815 SBus Timeout-tid 06503
INGEN REAKTION
Felindikering
Omedelbar frankoppling/stérning
P831 Reaktion vid faltbuss-timeout Sﬁggztsc:gg:)‘jtsc;;?'n":gg
Omedelbar frankoppling/varning
Nodstopp/varning
Snabbstopp/varning
P870 Borvardesbeskrivning PO1 Styrord 2
P871 Borvardesbeskrivning PO2 Position HI
P872 Borvardesbeskrivning PO3 Position LO
Borvardesbeskrivning PO4 IPOS PO-DATA
Borvardesbeskrivning PO5 IPOS PO-DATA
Borvardesbeskrivning PO6-PO3 IPOS PO-DATA
P873 Arvardesbeskrivning PI1 IPOS PI-DATA
P874 Arvardesbeskrivning P12 IPOS PI-DATA
P875 Arvérdesbeskrivning PI3 IPOS PI-DATA
Arvardesbeskrivning Pl4 IPOS PI-DATA
Arvardesbeskrivning PI5 IPOS PI-DATA
Arvérdesbeskrivning P16 IPOS PI-DATA
P876 Frigivning av PO-data Till
P300 Start-Stopp-Varvtal 1 0 1/min
P301 Minvarvtal 1 0 1/min
P302 Maxvarvtal 1 0 ... 5500 1/min
P730 Bromsfunktion 1 Till
poa1 Kalla &rposition Resolver, Ext. Givare, abso-

lutvardesgivare

Dessa parametrar far inte forandras efter idrifttagning!
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55 Start av drivenhet

Overga efter nedladdning med "Ja" till monitorlage fér programmet "Utvidgad bussposi-
tionering". Med Bit 11 och 12 i "PO1: Control word 2" kan man vélja driftsatt.

Fo6lj dessa anvisningar for att kunna starta drivenheten. Detta géller for alla driftsatt:

 Digital ingang X13:1 "DI@J, /Reglersparr" maste fa en "1"-signal.

+ Satt styrbiten PO1:0 "REGLERSPARR/FRIGIVNING" = "0" och styrkommandot
PO1:1 "FRIGIVNING/SNABBSTOPP" och PO1:2 "FRIGIVNING/STOPP" = "1".

Driftsatt
. Styrord 2: Bit
Driftsatt
PO1:12 PO1:11

Joggningsdrift: "0" "1
Referenskdérningslage 1 "0"
Automatisk drift 1 "1
Ogiltig 0 "o"

« Joggningsdrift: Drivenheten kan kéras i rotationsriktning hoger eller Vanster ge-
nom att man satter Bit PO1: 9 "Joggning +" eller Bit PO1: 10 "Joggning-". Hastighet
och ramper definieras med processdataorden PO4 ... PO6.

» Referenskérningslage: Genom referenskdrning mot referensnockarna definierar
man referenspunkten. Med den referensoffset som man kan stélla in vid idrifttagning
gar det att forskjuta maskinnollpunkten utan att behéva andra referensnockarna. Fol-
jande formel géller:

Maskinnollpunkt = Referenspunkt + Referensoffset

* Automatisk drift:

Styrsystemet faststiller via processutgangsdata malposition (PO2 och PO3),
borhastighet (PO4), accelerationsramp (PO5) och retardationsramp (PO6) fér
omformaren.

Styrsystemet inleder positioneringen med PO1:8 "Start"
religga under hela positioneringsférloppet. Med PO1:8
ringen.

Omformaren meddelar cykliskt via processingdngsdata arposition (P12 och PI3),
arhastighet (P14), aktiv strom (P15) och apparatbelastning (PI6) till styrsystemet.
Omformaren meddelar via P11:3 "Malposition uppnadd" = "1" till styrsystemet, att
vald malposition har uppnatts.

"1". 1-signal maste fo-
"0" avbryts positione-

Drivenheten ar annu inte referenserad, eller maste referenseras pa nytt. Valj med styr-
ord 2 (PO1) driftsattet "Referenskorningslage”.

Om referenskorning inte har genomforts korrekt tillater inte programmet automa-
tisk drift.

Undantag: Vid drift med absolutvardesgivare (MOVIDRIVE® MDV/MDS60A med
tillvalet DIP11A) fordras ingen referenskérning.
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5.6 Joggningsdrift:
+ PO1:12 ="0"och PO1:11 ="1"

| joggningsdrift kan man genom att satta styrbiten PO1:9 "Joggning+" eller PO1:10
"Joggning-" kora drivenheten i rotationsriktning hdger eller vanster.

Baorhastigheten anges med processutgangsdataord POA4.
Ramperna anges med processutgangsdataord PO5 och PO6.

Eutended postioning via bus

Hesw &2 |

Monitor "Positioning via bus’
s Decoded View |3 Hexadecimal View |
™ Honilor mode & Confnol
P Controlwornd £ Fil: Elu.ll.lﬁ-'ﬂ:lll:l
S99 ﬂ"li TECHNOLDE OFTION I"I‘ 9
I'm-e-|| |darmm;mtm||
:mmdmp Limit sl O
Ermmm
Joggng Wode ﬂmﬂu’] Target postion reschesd
Jog - Paraneter o8 1 POE referencs
Joas | [Reset -
el tran Mirtor luming
FO2f3: Setpoint position FI2F3: Actual position
[ [ T4 o
POA. Selpoint speed Pl Actual spead
|1I]IZI frorea] S [roniws]
PO5: Start ramp : Pi5: Activ current
{1000 | imal 15[%]
Pii6: Stop ramp : Fl6: Device wtilisation
{1000 | Imal A
= Dl[lil: fionirolar ik o LECW
|
il Refererce CAH | | | | | T
W DI04 Ll swsitch D' L] ~diEE L i R
W DI Ll mpaitchs LD |
P toeFeer Saved  |PROFELS P (DO WMOVITOOLS \Fiopects' Progect] \est_(12 BLZ
04856AEN

Bild 30: Joggningsdrift:

Drivenhetens aktuella position indikeras av en gron pil pa skalan.
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5.7 Referenskorningslage

+ PO1:12 ="1"och PO1:11 ="0"

Genom referenskérning mot referensnockarna faststalls referenspunkten. Med den re-
ferensoffset som man kan stalla in vid idrifttagning gar det att forskjuta maskinnollpunk-
ten utan att behéva &ndra referensnocken.

Foljande formel galler: Maskinnollpunkt = Referenspunkt + Referensoffset

Eutended positioning via bus

=
Meonitor "Positioning via bus’
™ Honilor mode ¥ Control [ —— | O —
FON . Comlnlweird & FiIT: Sl swiird
-1 1) a9 9P L) TECHHDLOG OFTION | @ @
ree | | | | dortr. inhibtierabls Limk switch 00w |
Eamg Ervabintapid shop Limdt mraiich 9
fres Enabisizion . Ere
Hal reguisbion whe relnaned
Autnmaic nbegrator 1 Tiarged groston renched
Jog - Pararrester sl 1 OHE raler et
fH Rl sl Frosrler shiy
S inea Molor furnineg
FO2f3: Sefpoint position F12/3: Actual position
{000 | Imnl B ]
P04 Selpoinl speed Pl4: Actual speed
{100 [res] i3 s
PG St ramgp Fl5: Actiy current
{1000 [ [ma) 1%
Fil6: Stop ramp Fib: Device utilication
{1000 T 1
W D00 Tonmolsr mkibi =8 TroT
W DI0Y: Enabils | |
DI Fanll Bl
: il Refesros CAM | | | | | ™
W DI Ll switch D' oy a0 ¥ s ]
W DIE: Ll peitch DD
BTN Pew to-fee Saved FROFIELES Fiv O ARCA TIO0L S Propects Priopect 1hhes] O BL2
04857AEN

Bild 31: Automatisk drift

« | samband med idrifttagningen maste ratt referenskorningstyp stéllas in. | annat fall,
starta om idrifttagningen och valj réatt referenskdrningstyp.

« Starta referenskorningen med Bit PO1:8 "Start" = "1". "1"-signal maste foreligga un-
der hela positioneringsférloppet. Observera att vid referensférningstyperna 0 och 5
utférs ingen referenskdrning ( — sid 32).

» Om drivenheten nér referenspunkten (DIZ3 "Referensnock” = "1") fortsatter driven-
heten med referensvarvtal 2 och stannar i ratt lage da den lamnar referenspunkt
(DIg3 "1" — "0"). | statusord PI1 sétts Bit P11:2 "IPOS Referens" = "1". "1"-signalen
pa Bit PO1:8 kan darmed tas bort.

* Drivenheten ar nu referenserad. Automatisk drift kan inledas.
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Automatisk drift

+ PO1:12 ="1"och PO1:11 ="1"

Positioneringskorningen startar med Bit PO1:8 "Start" = "1". Drivenheten kér darmed
mot den malposition som angetts via processutgangsdataorden PO2 och PO3. Med
PO1:8 = "0" avbryts positioneringskorningen.

Omformaren meddelar cykliskt via processingangsdata (P12 och P13) &rposition for styr-

systemet. Dessutom meddelar omformaren via P14, P15 och P16 &rhastighet, aktiv strém
och apparatbelastning till styrsystemet.

Nar drivenheten har natt sin malposition satts i statusord PI1 Bit P11:3 "Malposition upp-
nadd" ="1".

Forblir styrbit PO1:8 = "1" och och en ny malposition anges via processutgangdsda-
taorden PO2 och PO3 kor drivenheten genast till denna nya position.

For att andra malposition och borhastighet samtidigt under kérning fordras att parameter
P916 "Rampform” = LINJAR. Vid Rampform KVADRATISK eller SINUS kravs att DIZ@
"/REGLERSPARR" = "0", for att malposition och bérhastighet skall kunna &ndras till-
sammans.

Ar styrbit PO1:8 = "1", vid 6vergang till automatisk drift kor systemet genast till den mal-
position som har angetts med PO2 och PO3.

Entended positioning via bus

EEEE T
Monitor "Positioning via bus’
I Decoded View | & Hexadecimal View |
™ Honitor mode % LContral [ —— - 1O A
FOT: Conrolword 2 FIN: Staiusword
:99 97| VPP L TECHNOLOG OFTION | G
iree | | | | dontr. inristieraitis Lime swich ooy |
Fimg Ereabiet apid shop Limd =witch S
fro Enatsiarston . Ervoe
Hal reguisbion whe relnaned
Sutpmalic inbagrador 1 Targel g reschad
Jog - Pararester sl 1 B0 raler et
ey Fazel fud Ireirlin i
S inea Molor furnineg
PO2F3: Setpoint paositiomn F12/3: Actunl position
{000 (o B ]
P04 Selpoinl speed Pl4: Actual speed
{100 [rens) 63 s
PG Stert ramp Fil5: Activ current
{1000 [ms) 11 %]
Fil6: Stop ramp Fib: Device utilication
{1000 [rs] 11 %]
@ D00 Conmole nkbi LECOW TTT,
W QIO Enabls |
DI Faud Fesal
= Dil% Refererce CAH | | | ] [
W DIM: Ll svisch T e 4500 ' a8 e
W DI L peatch DD
04858AEN

Bild 32: Automatisk drift

Drivenhetens aktuella position indikeras av en gron pil pa skalan.
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6 Drift och underhall
6.1 Tidsdiagram

For tidsdiagrammen géller féljande forutsattningar:
» Idrifttagning korrekt genomférd.

» DIgQ "IReglersparr" = "1" (ingen reglersparr)

» DI@Z1 "Frigivning/snabbstopp” = "1"

Joggningsdrift:

PO1:0
PO1:1
PO1:2
PO1:1
PO1:12
PO1:9
PO1:10 §
. ; N
PO4 03E8 hex|0BBB hex| | 03E8 hex||
n [1/min]
n2
n1
0
-n1
-n2 | ‘
M 2) 3)
DBY@
04852ASV
Bild 33: Tidsdiagram for joggningsdrift
PO1:0 = Reglersparr/frigivning (1) = Start av joggningsdrift, Joggning+
PO1:1 = Frigivning/snabbstopp (2) = Ny borhastighet via PO4
PO1:2 = Frigivning/stopp (3) = Start av joggningsdrift, Joggning-
PO1:11 = Val av arbetssatt
PO1:12 = Val av arbetssatt nl = Hastighet 1
PO1:9 = Joggning+ n2 = Hastighet 2

PO1:10 = Joggning-
PO4 = Processdataord, borhastighet
DB@@ = /Broms
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Referenskodrningslage

PO1:0

PO1:1

PO1:M

PO1:12

DIg3

PO1:8

PI1:2

n [1/min]

DB@@

04854ASV

Bild 34: Tidsdiagram referenslage

PO1:0 = Reglersparr/frigivning (1) = Start referenskorningslage

PO1:1 = Frigivning/snabbstopp (2) = Referenspunkt uppnadd

PO1:2 = Frigivning/stopp

PO1:11 = Val av arbetsséatt

PO1:12 = Val av arbetsséatt

DI@3 = Referensnockar

PO1:8 = Start

PI1:2 =1POS Referens

DB@@ = /Broms
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Automatisk drift

PO1:2

PO1:11

PO1:12

PO4

PI1:3

n [1/min]
n2

n1

-n1

-n2

() @) @) @)

DB@@

04853ASV
Bild 35: Taktdiagram, automatisk drift

PO1:0 = Reglersparr/frigivning (1) = Start av joggningsdrift
PO1:1 = Frigivning/snabbstopp (2) = Position 50000 uppnadd
PO1:2 = Frigivning/stopp (3) = Position 100000 uppnadd
PO1:11 = Val av arbetssatt (4) = Position 75000 uppnadd
PO1:12 = Val av arbetssétt

PO4 = Processdataord, borhastighet nl = Hastighet 1

PO1:8 = Start n2 = Hastighet 2

PO2 = Malposition High
PO3 = Malposition Low
PI1:3 = Malposition uppnadd
DB@@ =/Broms
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Frigdr andlages-
givare

D& man kor fram till kontakt med en &ndlagesgivare (DIg4 eller DIZ5 = "0"), satts Bit
P11:5 "St6érning" = "1" och drivenheten stoppas med nddstopp.

Gor pa foljande satt for att frigora drivenheten pa nytt.
1. Valj driftsattet "Joggningsdrift:" (PO1:12 = "0" och PO1:11 ="1").
2. Satt Bit PO1:6 eller Digital ingdng DI2@ "Error/reset" = "1". Darmed satts Bit PI11:5

"Storning" = "0".

3. Satt Bit PO1:6 eller Digital ingadng DI2@ ater till "0", s& snart Bit PI1:5 = "0".
4. Drivenheten frigérs darmed automatiskt med motorvarvtalet n = 100 1/min.
5. Nar drivenheten ar frigjord vaxlar DI@4 respektive DI@5 fran "0" — "1". Satt nu PO1:6

"0". Stall in 6nskat driftsatt, exempelvis automatisk drift (PO1:12 ="1" och PO1:11

"1").
PO1:0
PO1:1
PO1:2
— (1) (2)
DIg4 N\
| a
PO1: 11 !
| 53) b 4) >t (3)
PO1: 12 |
PI1: 5
PO1: 6

Bild 36: Frigor andlagesgivare

PO1:0 = Reglersparr/frigivning
PO1:1 = Frigivning/snabbstopp
PO1:2 = Frigivning/stopp
DIg4 = Andlagesgivare hoger
PO1:11 = Val av arbetssétt
PO1:12 = Val av arbetsséatt
PI1:5 = Stbrning

PO1:6 = Aterstallning

04855ASV

(1) = Andlage uppnatt

(2) = Andlagesgivare frigjord
(3) = Automatisk drift

(4) = Joggningsdrift
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6.2  Storningsinformation

Aterstallning

Timeout aktiv

Felminnet (P0O80) lagrar de senaste fem felmeddelandena (fel t-0...t-4). Det aldsta med-
delandet raderas vid fler an fem felhandelser. Vid tidpunkten for stérningen lagras fol-
jande information:

Intraffat fel e De digitala in-/utgdngarnas status ¢ Omformarens drifttillstand ¢ Omformar-
status e Kylelementtemperatur e Varvtal e Utgadngsstrom e Aktiv strom e Apparatbelast-
ning e Mellankretsspanning e Inkopplingstimmar e Frigivningstimmar e Parametersats e
Motorbelastning.

Beroende pa storningen finns det tre frankopplingsreaktioner. Omformaren spaérras i fel-
status:

» Omedelbar frankoppling:

Omformaren kan inte langre bromsa motorn; slutsteget blir hogresistivt vid fel och
bromsen slar till (DB@D "/broms" = "0").

e Snabbstopp:

Motorn bromsas med stopprampen t13/t23. Nar stoppvarvtalet har uppnétts slar
bromsen till (DB@J "/broms" = "0"). Nar bromstillslagstiden (P732 / P735) har gatt ut
blir slutsteget hogresistivt.

» Nodstopp:

Motorn bromsas med nodstopprampen t14/t24. Nar stoppvarvtalet har uppnatts slar
bromsen till (DB@@ "/broms" = "0"). Nar bromstillslagstiden (P732 / P735) har gatt ut
blir slutsteget hogresistivt.

Ett felmeddelande kvitteras genom:
« NatfrAnkoppling och aterinkoppling.

Rekommendation: For kontaktor K11 skall en minsta frankopplingstid pa 10 s upp-
ratthallas.

« Aterstéllning via digital ingang DI@2. Genom start av programmet "Utvidgad busspo-
sitionering" tilldelas denna digitala ing&ng funktionen "Aterstalining".

» Klicka pa Reset i MOVITOOLS Manager.
» | styrord 2 Bit PO1:6 "Reset" ="0" — "1" — "0".

S End AL LIMIT SWITUH MDA - S

02771AEN
Bild 37: Aterstélining med MOVITOOLS

» Manuell aterstallning i MOVITOOLS/Shell (P840 = "JA" eller [Parameter] / [Manual
reset]).

« Manuell aterstéllning med DBG11A (genom att trycka pa knappen <E> i handelse av
fel kommer man direkt till parameter P840).

Om omformaren styrs via ett kommunikationsgranssnitt (Féltbuss, RS-485 eller SBus)
och om natfrankoppling/-aterinkoppling eller felaterstallning har gjorts, sker ingen
frigivningssignal forran omformaren ater erhaller giltiga data via det granssnitt som éver-
vakas med Timeout.

MOVIDRIVE®, Utvidgad busspositionering
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6.3 Felmeddelanden

Indikering

Fellista

Fel- respektive varningskoden visas i BCD-kodad form, varvid féljande indikeringsord-
ning galler:
4
________ Blinkar, ca. 1 s

v
] Indikering slackt, ca. 0,2 s
L
v
i Tiotalsposition, ca. 1 s
i1
v
[ Indikering slackt, ca. 0,2 s
L
v
il Entalsposition, ca. 1 s
1
v
L Indikering sléackt, ca. 0,2 s
L

I

01038AXX

Efter aterstallning eller nar fel- respektive varningskoden ater antar vardet "0" dvergar
displayen till driftsindikering.

Foljande tabell visar ett urval ur den kompletta fellistan (— Montage- och driftsinstruktion
MOVIDRIVE® MD_60A). Endast de fel visas som specifikt kan upptrada vid "Utvidgad
busspositionering”.

En punkt i spalt "P" betyder, att reaktionen ar programmeringsbar (P83 _ felreaktion). |
spalten "Reaktion” visas den fabriksinstallda felreaktionen.

Felkod Beteckning Reaktion P Mdjlig orsak Atgard
00 Inget fel

« Forlang retardationsrampen

»  Kontrollera bromsmotstan-

For hdg mellankretsspanning dets kabel

»  Kontrollera bromsmotstan-
dets tekniska data

Uz-6verspéan- Omedelbar

07 ning frdnkoppling
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Felkod Beteckning Reaktion P Mdjlig orsak Atgard
* Minska lasten
«  Varvtalsregulator respek- Oka installd fordrojningstid
tive. stromregulator (i drift- (P501 :’Iesp. 9503)' |
satt VFC utan givare) * Kontro (Zra glvas\':s UL' BB
arbetar vid regleromradets ;g‘r\gfsn‘ ytev. oc
: gréans pga. mekanisk over- | . .
08 n'overvak Oem edelbgr belastning eller fasbortfall i K'ontrq!lerlg'gl'varens span
ning frankoppling x ningsforsorjning
nét eller motor. 2 .
« Givare ej korrekt ansluten ‘ K'ontrollera strombegréins-
eller fel rotationsriktning. ’;‘.’.‘?.’.3” id beh
* Vid momentreglering éver- : orlang ramperna vid behov
skrids n « Kontrollera motorkabel och
max: motor
« Kontrollera natfaserna
: (kso“r/ragll((f gﬁéﬁgﬁ;smrm inte Kontrollera att givarkabel och
. Omedelbar . . skarm ar korrekt anslutna och att
14 Givare 9 - Kortslutning/kabelbrott i ) ) )
frankoppling givarkabel det inte finns kortslutning eller
¢ Givare defekt kabelbrott.
« Ledningsbrott/fel pAbdda '+ Kontrollera andlagesgivar-
Andlgesai- andlagesgivarna. nas ledningsdragning.

27 vare s%kn%s Nodstopp * Andlagesgivarna forvaxlade « Vaxla andlagesgivarnas
med avseende pa motorns anslutningar.
rotationsriktning ¢ Programmera om plintarna

Ingen kommunikation har &gt « Kontrollera masterns kommu-
Faltbuss- rum mellan master och slav Q|kat|9nsrut|ner ) .
28 timeout Snabbstopp e inom den projekterade ftillslagsti- |* Oka faltbussens Timeout-tid
den proj 9 (P819) eller koppla fran Gver-
’ vakningen
PR I s « Kontrollera rorelseomradet.
29 ﬁ\gtctilage UPP~ Nodstopp Igic\ilr;frt:a;lt(tlil\?lgrit:ar en andlages- | Korrigera anvandarprogram-
' met.
¢ Motorn dverhettad, TF har N | ha
l6st ut La}_tIIrTf1cJ|torn svalna och ater-
¢ Motorns TF inte anslutet stal e|<|et lutnina/férbi
eller felanslutet §0|er L
Ingen e Avbrotti férbinde@!sen mel- Oghs%ine an
31 TF-utiosare Reaktion LﬁgxngRlVE ochTFpa |, Om ingen TF ansluts: Bygla
* Bygling mellan X10:1 och X1O|:1 me‘i' Xloﬁ' V'd,MDS:
X10:2 saknas. Vid MDS: gty..g”a XPlBS.sEim? ..|X15'5' k
; OB B all in pa "Ingen reak-
ﬁggplmg X15:9-X15: 5 sak tion.
e Sattiratt tillvalskort.
«  Otillatet tillvalskort. »  Stallin korrekt borvardeskalla
« Borvardeskalla, styrkélla (P100).
) Omedelbar eller driftsatt for detta tillvals- |« Stall in korrekt styrkélla
36 Tillval saknas frdnkoppling kort otillatet. (P101).
* Fel givartyp installd for e Stall in korrekt driftsatt (P700
DIP11A. resp. P701.)
«  Stall in korrekt givartyp.
. Referensnock saknas eller Kontrollera referensnockar
kopplar inte Kontrollera anslutning av
Referenskor- Omedelbar « Felaktig anslutning av andla- andlagesglv_are_r_l .
39 ning frankoppling gesgivare « Kontrollera instélining av
. Referenskorningstyp forand- referenskdrningstyp och for
rad under referenskornin &ndamélet nodvandiga para-
9 metrar
« Kontrollera anslutning av
varvtalsgivare
* Pulsgivaren felansluten * Forlang rampen
* FOor liten accelerationsramp |+ Oka P-andelen
* Positioneringsregulatorns P- |+ Gor ny parameterinstéllning
42 Slapfel Omedelbar andel for liten for varvtalsgivaren

MOVIDRIVE®, Utvidgad busspositionering
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Felkod Beteckning Reaktion P Mdjlig orsak Atgard
Endast vid driftsatt IPOS: « Kontrollera anvandarpro-
Programmerad malposition lig- grammet
78 I;gnss SW- {ir:)g:]en reak- ger utanfor det rérelseomrdde |+ Kontrollera de programvaru-
som begransas av de program- massiga andlagesgivarnas
varulagrade andlagesgivarna. positioner
Endast med tillvalskortet
DIP11A:
DIP-arbets- .. I?rlvenheten har qatt utanfor det Kontrollera parametrarna Posi-
92 omréde Nodstopp tillatna arbetsomrade som anges tionsoffset och Nollpunktsoffset
av absolutvardesgivaren. Ev. fel- ’
aktig instéllning av DIP-parame-
tern Givartyp/arbetsomrade.
Endast med tillvalskortet
DIP11A:
Givaren meddelar ett fel, t.ex.
Powerfail (Matningsbortfall). « Kontrollera anslutningen av
* Forbindelsekabeln givare- absolutvardesgivare.
DIP uppfyller inte kraven « Kontrollera forbindelseka-
. R (partvinnade ledare, skar- beln.
93 DIP-givarfel - Nodstopp mad). e  Stall in korrekt taktfrekvens.
* Taktfrekvensen for hog for |+ Reducera max. korhastighet
aktuell ledningslangd. resp. ramp.
« Max tilldten hastighet/acce- |+ Byt absolutvardesgivare.
leration for givaren har 6ver-
skridits.
¢ Givare defekt.
Kontroll- Stérning i omformarelektroni- ) . .
94 summa S;ekgglpbliagg ken. Ev. orsakad av EMC-inver- tSi(I;rl]cka in omformaren for repara-
EEPROM kan eller defekt. '
Endast med tillvalskortet
DIP11A: e Stall in korrekt givartyp.
Ingen plausibel position kunde |«  Kontrollera IPOS-kdrparame-
beréknas. ter.
DIP-plausibi- ¢ Fel givartyp installd. . Kont_rollera k_(’jrhastighet.
95 litetsfel Nodstopp e IPOS-korparametrar felak- |«  Korrigera taljar-/namnarfak-
tigt installda. tor.
« Taljar-/namnarfaktor felaktigt =  Aterstallning efter nollkalibre-
installd. ring.
¢ Nollkalibrering utférd. « Byt absolutvardesgivare.
* Givare defekt.
Endast med tillvalskortet
DIP11A: «  Stall in korrekt givartyp.
Ingen plausibel position kunde |«  Kontrollera IPOS-kdrparame-
beréknas. ter.
DIP-plausibi- ¢ Fel givartyp installd. . Kont_rollera k_(’jrhastighet.
95 litetsfel Nodstopp e IPOS-korparametrar felak- |«  Korrigera taljar-/namnarfak-
tigt installda. tor.
«  Taljar-/namnarfaktor felaktigt «  Aterstéllning efter nollkalibre-
installd. ring.

* Nollkalibrering utférd.
« Givare defekt.

« Byt absolutvardesgivare.
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