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1 Viktige merknader

VAN

Dokumentasjon

Sikkerhets-
merknader og
advarsler

+ Denne handboken erstatter ikke den utferlige driftsveiledningen!

+ Installering og idriftsetting far kun utferes av elektro-fagpersonell med
godkjent utdannelse innen sikkerhet og i henhold til driftsveiledningen
MOVIDRIVE® samt gyldige forskrifter med hensyn til ulykkesforebygging!

+ Les denne handboken nfzg/e for du begynner med installasjon og idriftsetting av
omformeren MOVIDRIVE™ med denne applikasjonsmodulen.

+ Handboken forutsetter at du har kjennskap tii MOVIDRIVE®-dokumentasjonen,
spesielt systemhandboken MOVIDRIVE®.

» Kryssreferanser i denne handboken er merket med "—". For eksempel betyr (— kap.
X.X) at du finner mer informasjon i kapittel X.X i denne handboken.

+ Forutsetning for feilfri drift og for eventuelle garantikrav er at dokumentasjonen
folges.

Overhold alltid sikkerhetsmerknadene og advarslene som er oppfert i denne
veiledningen

Elektrisk fare.
Kan innebaere: Livsfare eller alvorlige personskader.

Alvorlig fare.
Kan innebaere: Livsfare eller alvorlige personskader.

Farlig situasjon.
Kan innebezere: Lette eller mindre alvorlige personskader.

Skadelig situasjon.
Kan innebeaere: Skader pa utrustning og omgivelse.

Brukertips og nyttig informasjon

OB P
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Bruksomrader

2 Systembeskrivelse
2.1  Bruksomrader

Applikasjonsmodulen "Utvidet bussposisjonering" egner seg spesielt for applikasjoner
der det er behov for mange ulike posisjoner med forskjellige hastigheter og akseler-
asjonsramper. Ved posisjonering pa en ekstern giver, ngdvendig ved krafttilpasset
forbindelse mellom motorakselen og lasten, kan du alternativt bruke en inkrementalgiver
eller en absoluttverdigiver.

Applikasjonsmodulen "Utvidet bussposisjonering” er spesielt egnet for fglgende
bransjer og applikasjoner:

*  Transportteknikk

— Kraner
— Heisemaskineri
— Skinnegaende kjgretayer

* Logistikk

— Betjeningsenheter for reoler
— Tverrgaende transportvogner

Folgende fordeler kjennetegner "Utvidet bussposisjonering™:
* Brukervennlig betjeningspanel

* Kun parametere som er ngdvendige for "Utvidet bussposisjonering” legges inn
(utvekslinger, hastigheter, diameter).

» Styrt parametrisering istedenfor omfattende programmering.

* Monitordrift gir optimal diagnose.

» Brukeren trenger ikke & ha erfaring med programmering.

+ Store kjgredistanser er mulig (218 x kjgrt enhetsdistanse).

+ Som ekstern giver alternativt inkrementalgiver eller absoluttverdigiver er mulig.
* Ingen langvarig opplaering.
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Applikasjonseksempel

2.2 Applikasjonseksempel

Tverrgaende- Tverrgaende transportvogner er et typisk applikasjonseksempel for applikasjons-

transportvogn modulen "Utvidet bussposisjonering”. Figuren viser en tverrgéende transportvogn i
forbindelse med et hayt reollager. Gjenstander som skal lagres og hentes transporteres
mellom reolene og distribusjonsbordet. Transportvognen tilbakelegger store strek-
ninger samt akselerer og kjgrer med ulike ramper og hastighet avhengig av lasten.
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figur 1: Applikasjonseksempel tverrgdende transportvogn
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Programidentifisering

2.3  Programidentifisering

Det finnes to mater & identifisere applikasjonsprogrammet som sist ble lagt inn i
MOVIDRIVE®-enheten.

1. Med PC og MOVITOOLS:

Forbind PC og MOVIDRIVE® via det serielle grensesnittet.
Start MOVITOOLS.

Velg "utfgre program/Compiler".

« | Compiler velger du "Vise/Programinformasjon".

1L IPDSplus® COMPILER MOYITOODLS® M= B3

Ei dit rch Compiler Bun Options  Window Help
Al ariables
Varniable \Watch

Compare with [rwverter,
Program Information

I Fosropes

04920AEN
figur 2: Starte programinformasjon

» Dialogboksen "Programinformasjon” vises. Her far du informasjon om hvilken
applikasjons-programvare som er lagret i MOVIDRIVE®. Versjonnummeret er
ogsa oppfart.

Program Information E

The program stored in the inverter has the following attributes:

Program Size : | /A x
Date of Creation: [t 03 20
Mame of Source File: IEHtended pozitioning wia bus TO1 %7.00

Open File

04923AEN
figur 3: Dialogboks "Programinformasjon”
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Programidentifisering

2. Med betjeningsenheten DBG11A trenger du ingen PC:

* Velg parameter P940 "Edit IPOS-variabelen ".

+ Sett parameteren P940 = PA. Betjeningsenheten viser "000V" pa.

« Bruk T-knappen for & forhgye tallene og — -knappen for & bevege markgren mot
hgyre. Still inn "128V".

* Betjeningsenheten viser innholdet til variabelen H128 i desimaler og heksa-
desimaler.

128V 0100004100
= 05F5F104 HEX

EURCDRIVE

04924AXX
figur 4: Variabel H128

+ Desimalverdien pa ferste linje har fglgende betydning:
01 00004100

—‘—‘— Programversjon

00001 = tabellposisjonering

00002 = tabellposisjonering med busstyring
00003 = bussposisjonering

00004 = utvidet bussposisjonering
00005 = absoluttverdiposisjonering
00006 = reservert

00007 = reservert

00008 = reservert

00009 = reservert

00010 = oppvikler med konstant trekkraft
00011 = reservert

00012 =reservert

001 00 = kranstyring

1 = posisjonering

2 = viklingsteknikk
3 = sekvensstyring
4

= flerakslet applikasjon
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Forutsetninger

3 Prosjektering
3.1 Forutsetninger

PC og "Utvidet bussposisjonering” er realisert som IPOSPUS®_program og er en del av SEW-
programvare programvaren MOVITOOLS. For & kunne bruke MOVITOOLS, trenger du en PC med
Windows® 95, Windows® 98 eller Windows NT® 4.0 eller Windows® 2000.

Omformer, ¢  Omformer

motorer og givere

Teknologiutfarelse "Utvidet bussposisjonering” kan kun realiseres med MOVIDRIVE®-enheter i
teknologiutfgrelsen (...-0T).

Giver "Utvidet bussposisjonering" trenger alltid en givertilbakemelding og kan derfor kun

tilbakemelding realiseres med MOVIDRIVE® MDV/MDS eller MOVIDRIVE® compact MCV/MCS.
lkke med MOVIDRIVE® MDF og ikke med MOVIDRIVE® compact MCF.

MOVIDRIVE® "Utvidet bussposisjonering" bruker 6 prosessdataord. Du kan derfor kun bruke

MDV/MDS60A feltbusstypene "PROFIBUS" og "INTERBUS med fiberoptisk kabel. Du trenger

MOVIDRIVE®-opsjonen DFP21A, DFP11A eller DFI21A alt etter hvilken av de
nevnte busstypene som brukes.

Ved applikasjoner med krafttilpasset forbindelse mellom motorakselen og lasten
trenger du en giver for posisjonering. Brukes en absoluttverdigiver som ekstern giver,
trenger du i tillegg MOVIDRIVE®-opsjonen "absoluttverdigiverkortet type DIP11A".

MOVIDRIVE® "Utvidet bussposisjonering" trenger PROFIBUS-DP-utfgrelsen MCV/MCS41A.
compact MCV/
MCS41A
er mulig med MOVIDRIVE®
Styring via
compact MCV/MCS41A MDV/MDS60A
PROFIBUS-DP Ja, uten opsjon Ja, med opsjon DFP21A eller

DFP11A

PROFIBUS-FMS,
INTERBUS med fiberoptisk Nei
kabel

Ja, med opsjon DFP11A eller
DFI21A

¢ Motorer

— For drift pa MOVIDRIVE® MDV eller MOVIDRIVE® compact MCV: Asynkrone
servomotorer CT/CV (giver er montert som standard) eller vekselstrgms-
motorene DR/DT/DV/D med opsjonen impulsgiver.

— For drift pa MOVIDRIVE® MDS eller MOVIDRIVE® compact MCS: Synkrone
servomotorer DS/DY, resolver er montert som standard.
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Forutsetninger

+ Ekstern giver

Med MOVIDRIVE® compact MCV/MCS41A kan ingen absoluttverdigiver evalueres.
Ved applikasjoner med krafttilpasset forbindelse mellom motorakselen og lasten,
kan derfor kun inkrementalgiver med signaler i samsvar med RS-422 (5 V TTL)
brukes som ekstern giver.

— Formtilpasset (= slippfrie) forbindelse mellom motorakselen og belastningen:
Ingen ekstern giver er ngdvendig. Dersom du vil posisjonere pa en ekstern giver
ved formtilpasset forbindelse, gar du ngyaktig fram som ved en krafttilpasset
forbindelse.

— Krafttilpasset (= med slipp) forbindelse mellom motorakselen og belastningen: |
tillegg til motorgiver/resolver brukes en ekstern giver.

— Inkrementalgiver som ekstern giver — tilkobling pa basisenheten X14.
— Kun ved MOVIDRIVE® MDV/MDS60A: Absoluttverdigiver som ekstern giver
— tilkobling pa opsjon DIP11A X62.

DIP-listen (— systemhandboken MOVIDRIVE® MD_60A, parameterbeskrivelse
P950) inneholder godkjente absoluttverdigivere.

* Mulige kombinasjoner MOVIDRIVE® MDV/MDS60A:

Forbindelse Formtilpasset, ingen
motoraksel - last ekstern giver er Krafttilpasset, ekstern giver er nedvendig
ngdvendig

Type ekstern giver - Inkrementalgiver Absoluttverdigiver
Referansekjoring Ja Ja Nei
Busstype PROFIBUS DP (12 Mbaud) — DFP21A
o momndi opsion PROFIBUS FMS/DP — DFP11A

9 ops) INTERBUS FO —> DFI21A
Ytterligere MOVIDRIVE® Nei Nei Absoluttverdigiverkort
opsjon er ngdvendig type DIP11A

* Mulige kombinasjoner MOVIDRIVE® compact MCV/MCS41A:

Forbindelse Formtilpasset, ingen ekstern Krafttilpasset, ekstern giver er
motoraksel - last giver er ngdvendig ngdvendig

Type ekstern giver - Inkrementalgiver
Referansekjoring Ja Ja
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Funksjonsbeskrivelse =EES

3.2 Funksjonsbeskrivelse

Funksjons-
kjennetegn

Driftstyper

Applikasjonen "Utvidet bussposisjonering" har fglgende funksjonskjennetegn:

Uttallige malposisjoner kan angis via feltbussen.

Store kjgredistanser er mulig. Den maksimalt mulige kjgredistansen er avhengig av
innstilt enhetsdistanse, for eksempel:

Enhetsdistanse Maksimalt mulige kjoredistanse
1/10 mm 26.2144 m
mm 262.144 m

For posisjoneringskjgring méa hastighet og rampe stilles inn via bussen.
Programvare-endebrytere kan defineres og evalueres.

Som ekstern giver kan inkrementalgiver eller absoluttverdigiver vurderes som
alternativ.

Enkel tilkobling pa den overordnede styringen (PLS).

Funksjonene realiseres med tre driftstyper:

Trinnvis modus

— Med bit 9 eller 10 i styreordet 2 (PA1) beveges driften medurs eller moturs.
— Hastigheten og rampene er variabler og angis via feltbussen.

Referansemodus

— Med bit 8 i styreordet 2 (PA1) startes en referansekjgring. Med referansekjaring
fastsettes referansepunktet (maskinnullpunkt) for absolutt posisjonerings-
operasjonene.

— Ogsa dersom en absoluttverdigiver brukes som ekstern giver, kan en referanse-
kjgring gijennomfares.

Automatisk modus

— Med bit 8 i styreordet 2 (PA1) startes posisjoneringen i automatisk modus.

— Malposisjonen spesifiseres med prosess-utgangsdataordene PA2 og PA3.

— Syklisk tilbakemelding av er-posisjonen i brukerenheten med prosessinngangs-
dataordene PE2 og PES.

— Angivelse av skal-hastigheten via prosessutgangs-dataordet PA4.

— Syklisk tilbakemelding av er-hastigheten via prosessinngangs-dataordet PE4.

— Angivelse av akselerasjons- og retardasjonsrampene via prosessutgangs-
dataordene PA5 og PAG.

— Syklisk tilbakemelding av aktiv stream og enhetsutnyttelse via prosessinngangs-
dataordene PES5 og PES.

— Bekreftelse av nddd malposisjon via den virtuelle binserutgangen "malposisjon
nadd".

MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering
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Begrensninger

Funksjonsbeskrivelse
PA
0] = 1
| et . U eme ||
[ T > | PAT | PA2 | PA3 | PA4 | PA5 | PAG — - fese
ol :ly
fi |
‘ ENRIE ﬁ@@@ﬁﬁﬂ‘ <::| PE1 PE2 PE3 | PE4 PE5 PE6 <::|
PE i
04825AXX
figur 5: Datautveksling via prosessdata
PA = prosess-utgangsdata PE = prosess-inngangsdata
PA1 = styreord 2 PE1 = statusord
PA2 = malposisjon hgy PE2 = er-posisjon hgy
PA3 = malposisjon lav PE3 = er-posisjon lav
PA4 = skal-hastighet PE4 = er-hastighet
PA5 = akselerasjonsrampe PE5 = aktiv stram
PA6 = retardasjonsrampe PE6 = enhetsutnyttelse

Med prosessutgangs-dataordet PA4 angis skal-hastigheten for posisjoneringskjaring.
Av sikkerhetsmessige arsaker kan du i tillegg begrense den maksimalt tillatte hastig-
heten for automatisk modus og trinnvis modus.

Pass pa at P302 "maksimalturtall 1" er minst 10% heyere enn de innstilte begrens-
ningene for automatisk modus og trinnvis modus.

| tillegg begrenses tellerfaktoren for skaleringen av distansen péa verdien 8192.
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Skalering av driften

3.3 Skalering av driften

Drifter uten
ekstern giver
(formtilpasset)

Drifter med
ekstern giver
(krafttilpasset)

Aktivering av
absoluttverdi-
giveren

Styringen ma vite antall giverimpulser (inkrementer) per enhetsdistanse for & kunne
beregne distanseinformasjonen samt posisjonere driften riktig. Dessuten kan du bruke
skalafunksjonen for a tilpasse brukerenheten til applikasjonen.

Ved drifter uten ekstern giver kan du gjennomfare skaleringen automatisk med oppstart-
funksjonen til "Utvidet bussposisjonering”. Legg da inn fglgende data:

+ Diameteren pa drivhjulet eller spindelstigning
» Girutveksling (i-gir, turtallreduksjon)
» Utveksling reduksjonsgir (i-reduksjonsgir, turtallreduksjon)

Oppstartfunksjonen regner ut falgende skaleringsfaktorer:

1. Skaleringsfaktor impuls/distanse [inc/mm] med formelen:
Impulser = 4096 x igjr X ireduksjonsgir
Distanse = 1 x dyriyhjul €ller Sspindelstigning

2. Skaleringsfaktor hastighet (tellerverdi i 1/min og nevnerverdi i mm/s)
Som enhet for nevnerverdien kan du ogsa legge inn m/min eller 1/min.

Du kan ogsa legge inn impulser/distanse og skaleringsfaktor for hastighet direkte. Nar
du legger inn en annen enhet enn millimeter [mm] som distanseenhet, brukes denne
brukerenheten ogsa for plasseringen av programvare-endebryteren, referanse-offset og
bussposisjonene.

| dette tilfellet m& du skalere og aktivere den eksterne giveren fgr du starter "Utvidet
bussposisjonering". Gjgr da felgende innstillinger i MOVITOOLS/SHELL:

» Still inn P941 "Kilde er-posisjon", EKST. GIVER (X14) ved inkrementalgiver eller
ABSOLUTTVERDIGIVER (DIP). Denne innstillingen kan ogsa gjennomfgres under
idriftsettingen av "Utvidet bussposisjonering”.

B 94. IPDS Encoder M= E3
941 Source actual position |ABSOL.ENC. (DIF) :j
942 Encoder factor numerator MOTOR ENC. (X15)

943 Encoder factor denominator

EXTERN.ENC (X14])

944 Encoder scaling ext. encoder

02770AEN
figur 6: Stille inn kilde er-posisjon

« Still inn P942 ... P944 giverfaktor teller og nevner og giverskalering ekst. giver.
Denne innstillingen kan ogsa gjennomfgres under idriftsettingen av "Utvidet
bussposisjonering" i MOVITOOLS/SHELL.

Ved oppstart av "Utvidet bussposisjonering" er beregningen av skaleringen sperret.

Ytterligere informasjon om skalering av ekstern giver finner du i handboken
"Posisjonering og sekvensstyring IPOSPIUS®",

Kun ved MOVIDRIVE® MDV/MDS60A: Dersom du bruker absoluttverdigiveren som
ekstern giver, ma du ta denne i bruk fgr oppstart av "Utvidet bussposisjonering”. Ga da
fram som fglger:

MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering
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Skalering av driften

« Start omformeren med "MOVITOOLS/Shell".

PR SHELL MOVITOOLS® IS [=] E3

Fieldbus Moo, I 10. Setpoint selection

=
Ma Manual Operation...
[=- 100 Setpoint source

Puositioning via Bus
Extended positioning via bus

101 Control signal source ITERHINRLS j

Tumtable

Crane Control M/ 70. Operating modes
Abszolut positioning 700 Operating mode 1
Central winder

Table positioning via figldbus 701 Operating mode 2

Table Positioning

A fonchons
. IPOS parameters
Applications

|Peer-t0-F’eer Parameter saved A

04941AEN

figur 7: Idriftsetting av omformeren

» Velg "idriftsetting av absoluttverdigiver DIP".

Startup Ed |

— Startup for
" Motar 1 [parameter zet 1]

" Motor 2 [parameter zet 2]

" Speed controller

& Ahsolute encoder interface

< Zurick I Weiter » I Abbrechen

04992AEN
figur 8: Idriftsetting av absoluttverdigiveren

* Gjennomfgar idriftsettingen for absoluttverdigiver DIP.

Ytterligere informasjon om idriftsetting av absoluttverdigiverne finner du i handboken
"Posisjonering av absoluttverdigiver og absoluttverdigiverkort DIP11A".
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Endebryter, referansekam og maskinnullpunkt

3.4 Endebryter, referansekam og maskinnullpunkt

Programvare-
endebrytere

Referansekam

Maskinnullpunkt

Programvare-endebryteren brukes som ekstra sikkerhetsfunksjon da den fastsetter
grensene for kjgredistansen. Fglg henvisningene nedenfor:

Programvare-endebryteren ma ligge innenfor kjgredistansen til maskinvare-
endebryteren.

Driftskommandoer som har malposisjoner utenfor programvare-endebryteren, skal
ikke utfgres.

Dersom man via feltbussen angir en malposisjon som ligger utenfor programvare-
endebryteren, genereres feilmeldingen F78 "IPOS SW-endebryter". Denne feil-
meldingen méa bekreftes med en reset, dermed mister man referanseposisjonen.

Dersom du posisjonerer med en absoluttverdigiver, mister du ikke posisjonsverdien
med reset. Legg farst inn en ny malposisjon innenfor programvare-endebryteren og
utfer deretter en reset, ellers vil feilen F78 genereres péa nytt.

Ved fastsetting av referansepunktet (stillingen pa referansekammen) og
programvare-endebryteren ma du passe pa at det ikke skjer noen overlapping. Ved
overlapping genereres feilmeldingen F78 "IPOS SW-endebryter" under referanse-
prosessen.

Dersom maskinnullpunktet (= referansepunkt for bussposisjonering) ikke ligger pa
referansepunktet, ma du legge inn en referanseoffset ved oppstart av "Utvidet
bussposisjonering".

Folgende formel gjelder: Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset

Pa denne maten kan du endre maskinnullpunktet uten a forskyve referansekammen.

MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering

15



Prosessdata tildeling

3.5 Prosessdata tildeling

Den overordnede styringen (PLS) sender 6 prosess-utgangsdataord (PA1 ... PAG) til
omformeren og mottar fra omformeren 6 prosess-inngangsdataord (PE1 ... PEG).

PA
=0[: 4 H—H
. o=t L emoe |
e ; PA1 PA2 PA3 | PA4 PA5 PA6
iH —> o [ese
—lnl .
f ]|
‘ A= i ﬁ@@@@w <::I PE1 | PE2 | PE3 | PE4 | PE5 | PE6 <::I
PE i
04825AXX
figur 9: Datautveksling via prosessdata
PA = prosess-utgangsdata PE = prosess-inngangsdata
PA1 = styreord 2 PE1 = statusord (IPOS PE-data)
PA2 = malposisjon hgy PE2 = er-posisjon hgy (IPOS PE-data)
PA3 = malposisjon lav PE3 = er-posisjon lav (IPOS PE-data)
PA4 = skal-hastighet (IPOS PA-data) PE4 = er-hastighet (IPOS PE-data)
PA5 = akselerasjonsrampe (IPOS PA-data) PE5 = aktiv stram (IPOS PE-data)
PA6 = retardasjonsrampe (IPOS PA-data) PE6 = enhetsutnyttelse (IPOS PE-data)

Prosess- Prosessutgangs-dataord har fglgende tilkobling:
utgangsdata « PA1: Styreord 2
1514/1312/11/10 9 8 7 65 4 3 2 1 0
Reservert 7fR_eguIatorsperre/
rigivelse
Reservert Frigivelse/hurtigstopp
Reservert —————— ————— Frigivelse/stopp
Modusvalg hgy ——————— ~————[Holderegulering
Modusvalglav————— - Rampeomkobling
A Parametersett -
Trinnvis - ;
omkobling
Trinnvis + Feilreset
Start Reservert
+ PA2 + PA3: Malposisjon
PA2 malposisjon hay PA3 malposisjon lav
1514/13 121110 9 8 7 6 5/4 3 2 1 0 1514/1312 1110 9 8 7 6 5/4 3/2 1 0

Malposisjon [brukerenhet]

* PAA4: Skal-hastighet
PA4 skal-hastighet
15/14/13 1211110 9 8 7 6 5 4 32 1 0
Skal-hastighet [1/min]

16 MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering




Prosessdata tildeling

+ PA5 + PAG: Akselerasjonsrampe og retardasjonsrampe

PA5 akselerasjonsrampe PAG retardasjonsrampe
1514/13 121110 9 8 7 6 5/4 3 2 1 0 1514/1312 1110 9 8 7 6 5/4 3/2 1 0
Ramper [s]
Prosess- Prosessinngangs-dataord har fglgende tilkobling:
inngangsdata + PE1: Statusord

151413121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Omformerstatus/feilkode ‘

Motoren dreier (n = 0)

Omformeren er driftsklar

IPOS referanse (= drift referert)

Malposisjon er nadd

Bremsen er utkoblet

Feil/advarsel

Endebryter medurs

Endebryter moturs

+ PE2 + PE3: Er-posisjon

PE2 er-posisjon hay PE3 er-posisjon lav

1514/13 121110 9 8 7 6 5/4 3 2 1 0 1514/1312 1110 9 8 7 6 5/4 3/2 1 0

Er-posisjon [brukerenhet]

* PE4: Er-hastighet
PE4 er-hastighet
15/14/13 1211110 9 8 7 6 5 4 3/2 1 0
Er-hastighet [1/min]

* PEb5: Aktiv stram

PES aktiv stram
151413 12/1110 9 87 6 5 43 2 10 1]0
Aktiv stream [% enhetens nominelle strgm]

* PEG6: Enhetsutnyttelse
PE6 enhetsutnyttelse
151413 12/1110 9 87 6 5 4/3 2 10 1]0
Enhetsutnyttelse [% | x t]

MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering
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Programvare

4 Installasjon

4.1 Programvare
MOVITOOLS Applikasjonsmodulen "Utvidet bussposisjonering” er en del av SEW-programvaren
MOVITOOLS (versjon 2,60 eller hayere). Ga fram som fglger for & installere
MOVITOOLS pa computeren din:
* Legg MOVITOOLS-CD-en inn i CD-stasjonen pa PC-en.
» Aktiver "Start\kjgr...".
» Legg inn "{stasjonsbokstaven pa CD-stasjonen}:setup” og trykk pa enterknappen.
+ MOVITOOLS setup-menyen starter. Fglg instruksjonene og installasjonen fullfgres
automatisk.
Du kan na starte MOVITOOLS via programmanageren. Dersom MOVIDRIVE® er
tilkoblet PC-en, velger du riktig grensesnitt (PC-COM) og oppretter punkt-for-punkt-
forbindelse. Med <Aktualisere> vises omformeren i vinduet "Tilkoblede enheter".
T MANAGER  MOVITDOLS® SEW-EURODRIVE GmbH & Co
Language PC Interface Connected Inwerters Lonnect to:
™ Deutzch L Device Type | Addr| Signature | COM | @ aingle Inverter
B & CoM1 MDSE0A0022:543 0 1 [Peer-to-Peer)
& Erweis " COM 2 " Inwerter 'With Address:
" COM 3 =
€ Com4 Mo lnverter
" COMB [OFFLIME]
edat pion Execute Program
Browse for Project Folder Shell
d:\programmetsewimovitoolshprojectsproject] 4
+-1_] FlazshLoader ﬂ i!cuwe_1.c‘| o8] tesst_2. b Status
+-_] Kurvenscheit £| dip. bt o8] best_3baf
=0 MOVITOOLS  |[s] Md_1.gp1 8] Test_MD taf ﬂ
+-1 Bin B Froject ol e8] Test_wickler_1 2w -
:Il :le'P_t o [ Tebpos Tt 8] test1.DR1 m
+! OvItoolE frase
! =] test_01.BUZ 2] wrtlag.tat :
= zol,lectls J ] Test 0121 LOGODrive
(=P8
= ] Test_02.2w1 Jr—
QP | et |
ial i CaM
‘ 1| kAT Misl LI_‘ il
1SYMC
LCloze Al Toals
04431BEN
figur 10: MOVITOOLS-vinduer
Teknologi- Applikasjonsmodulen "Utvidet bussposisjonering" kan kun brukes med enhetene

utforelse (fra
versjon 2.70)
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MOVIDRIVE® MDV/MDS60A i

teknologiutfgrelsen

(...-0T). Med enheter i

standardutfgrelse (-00) kan applikasjonsmodulene ikke brukes.
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Basisenhet MDV/MDSG60A, opsjonal med "absoluttverdigiverkort type
DIP11A"

4.2 Basisenhet MDV/MDSG60A, opsjonal med "absoluttverdigiverkort type DIP11A"

. ® MDV (MDS
- | x13: MOVIDRIVE orP (MDS)
*— DIgd| 1—* /Regulatorsperre 1 ——
DI@1 | 2—» Frigivelse/hurtigstopp 1@)‘ 1 @);
DI@2 | 3= Reset 2/ 219
DI@3 | 4—* Referansekam 3 @\ 3 @)‘ X11
+—< | DI@4 [ 5> /Endebryter medurs i | 4 @)\
¢——<— —— DI@5 | 6—*/Endebryter moturs 419 5 \
[ DCOM| 7 Referanse X13:DI@@...DIF5 x | 5O |
VO24 | 8=——+24V-utgang 607]| 6/9) SU [ maev
DGND| 9— Referansepotensial binsersignaler §12 LLL I RON & OFF
ST11 [10/<—» RS-485+ ) 7S 0
ST12 [11}a—»RS-485- 8 @)‘ 2 ®\ %12
9 @‘ 3 @)‘ r—
X14:(MDV/MDS) 1019, T—I ‘g 1
T 2
Inngang ekstern giver, 19 1 I§| 3
Inkrementalgiver 5V TTL 9 = I8 4|
(tilkobling —> driftsveiledning MOVIDRIVE® ) 2 N o5\
ﬂ3® 2@)\ x10‘®6@
4|9 319
X 7| 519 4[Q 1§ 7|0
. 61 | \@ 8
X15: (MDV/MDS) | 8|9 0 5 | o
. |6 |9 x13 |l
Motorgiver: 719 |7 [9) 810
Inkrementalgiver (MDV) eller resolver (MDS) 89 8 @\ T—
®
(tilkobling — driftsveiledning MOVIDRIVE ) 919 9 @)‘
109,
11 @ SUPPLY OUT 24V=-
| x10: H :
TF1 1—* TF-inngang
DGND | 2—1 Referansepotensial bineersignaler 00 20
DBO® | 3= /Brems X gg o
1 DO@1-C | 4 Relékontakt /feil © oo ©
DODING 5 | Relé lukker /feil % ee - =
DO@1-NC| 6 Relé apner /feil
DO@2 | 77+ Referanse
L | X14 X1
_2/4\\4_ vo24 | 8 +24V-utgang ENCODER INJOUT ENCOD?RIN
(=) VI24 9 ™ +24V-inngang (RESOLVER IN)
DGND |10— Referansepotensial binzersignaler
X60: DIP11A |
DG | 1—» |
D11 | 2—»
DI12 | 3= I
DI13 | 4— Uten funksjon, da virtuell |
DI14 | 51— Klemmene er aktive!
DI15 | 6> :
D16 | 7— |
DI7 | 8= I
DCOM| 9 Referanse X22:DI1@...DI17
DGND 10—  Referansepotensial binzersignaler I
X61: :
DOTD | 1e— !
DO11 |2/ =— |
DO12 |3r=—r ) ) ]
DO13 | 4~«—— Uten funksjon, da virtuell
DO14 |5~e—— Klemmene er aktive! |
DO15 |6=— |
DO16 |7[<—
DO17_|8l~— |
DGND |9 Referansepotensial bineersignaler |
|
SSI-
. X62: |
tt
grensesn Absoluttverdigiver ]
(tilkobling — handbok "Posisjonere |
N med absoluttverdigiver og absoluttverdi-
Gra kode giverkort DIP11A") !
|
1
04826ANO

figur 11: Koblingsskjema basisenhet med opsjonen DIP11A
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Bussinstallasjon MOVIDRIVE® MDV/MDS60A

4.3 Bussinstallasjon MOVIDRIVE® MDV/MDS60A

Oversikt

Felg henvisningene i de respektive feltbusshandbakene, som fglger med feltbuss-
grensesnittet, ved bussinstallasjonen.

DFP
PROFIBUS
DP

ADRESS

@ (deess) ©

X30
PROFIBUS
DP

DFP
PROFIBUS
FMS / DP

FMS/DP DP

ON

OFF
TERMINATION
RESISTORS

g
@ (cosse) ©

FMS/DP

figur 12: Busstyper

DFI
INTERBUS

Certified!

04827AXX
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Bussinstallasjon MOVIDRIVE® MDV/MDS60A

PROFIBUS Detaljert informasjon finner du i dokumentasjonspakken PROFIBUS, som kan bestilles
(DFP21A) hos SEW. Denne dokumentasjonspakken inneholder GSD- og typefiler for
MOVIDRIVE®, de er til hjelp ved prosjektering og enkel idriftsetting.

Tekniske data

Alternativ Feltbussgrensesnitt PROFIBUS type DFP21A
Delenummer 8236186
©) Verktgy for idriftsetting og diagnose Programvare MOVITOOLS og tastgruppe DBG11A
OFP Protokollvariant PROFIBUS-DP etter EN 50170 V2 /DIN E 19245 T3
PROFIBUS
DP . . Automatisk registrering av overfgringshastighet pa
Overfgringshastighet som stattes 9.6 kbaud ... 12 Mbaud
° 1 ) . 9-polet sub-D-bgssing
RUN Tilkobling Tildeling etter EN 50170 V2 / DIN 19245 T3
Bgs 2 Bussavslutning Ikke integrert, ma realiseres i PROFIBUS-kontakten.
FAULT Stasjonsadresse 0...125 kan stilles inn via DIP-bryteren
o EON GSD-fil SEW_6003.GSD
2,(H]
§§g 3 DP-ID-nummer 6003 hex = 24579 des
4
s Vekt 0,2 kg (0,44 Ib)
nc| M
ADDRESS
4
X30
PROFIBUS
o 1. Lysdiode grenn: RUN
2. Lysdiode red: BUS FAULT
3. DIP-bryter for innstilling av stasjonsadressen.
4. 9-polet sub-D-bgssing: Busstilkobling
Terminering

(M

_ (2)
- RxD/TxD-P (B/B)
RxD/TxD-N (A/A)
CNTR-P
DGND (M5V)
VP (P5V)

DGND (M5V)
= = (3)

04434AXX
figur 13: Terminering av 9-polet sub-D-kontakt etter EN 50170 V2

olo)

ap

we
T

‘@CD(J'I-&@OJ

(1) 9-polet sub-D-kontakt
(2) Signalledningene revolveres!

(3) Ledende forbindelse mellom kontakthus og skjerming er ngdvendig!
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PROFIBUS
(DFP11A)

Tekniske data

Bussinstallasjon MOVIDRIVE® MDV/MDS60A

Detaljert informasjon finner du i dokumentasjonspakken PROFIBUS, som kan bestilles
hos SEW. Denne dokumentasjonspakken inneholder GSD- og typefiler for

MOVIDRIVE®, de er til hjelp ved prosjektering og enkel idriftsetting.

Alternativ

Feltbussgrensesnitt PROFIBUS type DFP11A

DFP
PROFIBUS
FMS / DP

FMS/DP DP

N
He | a
OFF

TERMINATION

Delenummer

822724 1

Verktgy for idriftsetting og diagnose

Programvare MOVITOOLS og tastgruppe DBG11A

Protokollvarianter

+ PROFIBUS-DP etter EN 50170 V2 /DIN E 19245 T3
+  PROFIBUS-FMS etter EN 50170 V2 /DIN E 19245 T3
+ Blandingsmodus PROFIBUS-DP/FMS (combislave)

Overfgringshastighet som stattes

Automatisk registrering av overfgringshastighet pa:
9,6 kbaud

19,2 kbaud

93,75 kbaud

187.5 kbaud

500 kbaud

1500 kbaud

Tilkobling

Bussavslutning

9-polet sub-D-bgssing
Tildeling etter EN 50170 V2 / DIN 19245 T3

Kan tilkobles for ledningstype A (til 1500 kbaud)
etter EN 50170 V2 / DIN E 19245 T3

Stasjonsadresse

0...125 kan stilles inn via DIP-bryteren

Default-bussparameter

Min-Tgpgr for FMS/DP- eller DP-modus
kan velges via DIP-bryteren

RESISTORS GSD-fil SEW_6000.GSD
DP-ID-nummer 6000 hex = 24576 des
0 Vekt 0,2 kg (0,44 Ib)
x| |2 o 5.
& 1. Lysdiode grenn: RUN
2. Lysdiode red: BUS FAULT
3. DIP-bryter for innstilling av stasjonsadressen og for omkobling av blandingsmodus FMS/DP til ren DP-
FMS/DP modus.
4. DIP-bryter for til- og frakobling av bussavslutningsmotstanden
5. 9-polet sub-D-bgssing: Busstilkobling
Terminering

(M

@)
| | . RxD/TxD-P (B/B)] 3
L eme || RxD/TxD-N (A/A)| 8
€op CNTR-P 4
DGND (M5V) | 5
VP (P5V) 6
DGND (M5V) | 9

e - ®

04434AXX
figur 14: Terminering av 9-polet sub-D-kontakt etter EN 50170 V2

(1) 9-polet sub-D-kontakt
(2) Signalledningene revolveres!

(3) Ledende forbindelse mellom kontakthus og skjerming er ngdvendig!
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Bussinstallasjon MOVIDRIVE® MDV/MDS60A

INTERBUS med Detaljert informasjon finner du i dokumentasjonspakken INTERBUS-FO, som kan
fiberoptisk kabel bestilles hos SEW.
(DFI21A)

Tekniske data

Alternativ Feltbussgrensesnitt INTERBUS type DFI21A (FO)
Delenummer 823093 5
DFI -
INTERBUS Verktay for idriftsetting og diagnose E)rcc))lgramvare MOVITOOLS, tastgruppe DBG11A og CMD:
Overfgringshastighet som stattes 500 kbaud og 2 Mbaud, kan omkobles med DIP-bryteren
Fjernbussinngang: 2 F-SMA-kontakt
1. Tilkobling Fjernbussutgang: 2 F-SMA-kontakt
Optisk regulert fiberoptisk grensesnitt
Vekt 0,2 kg (0,44 Ib)

6. 1. DIP-bryter for prosessdatalengde, PCP-lengde og overfgringshastighet

2. Diagnosedioder

3. FO: Remote IN

4. FO: Innkommende fiernbuss

5. FO: Remote OUT

6. FO: Viderefgrende fijernbuss

Tilkobling
Posisjon Signal Retning Fiberoptisk kabel -
lederfarge

3 Fiberoptisk remote IN Mottakerdata Oransje / (OG)
4 Innkommende fjernbuss Sendedata Svart (BK)
5 Fiberoptisk remote OUT Mottakerdata Svart (BK)
6 Utgaende fjernbuss Sendedata Oransje / (OG)
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4 MOVIDRIVE® compact MCV/IMCS41A

4.4 MOVIDRIVE® compact MCV/MCS41A

|X10: MOVIDRIVE® compact I

REF1 1js—+10V P O O
Al11 22—

REF2 | 3=——-10V

Al12 41—

SC11 5~=— Systembus hgy

Al21 6— TF-/TH-inngang

SC12 | 7= Systembus lav
AGND | 81 Referansepotensial analogsignaler

— 1 DIZF |9

—®/Regulatorsperre
DIg1 10— Frigivelse/hurtigstopp |||
DI@2 |11|—> Reset
DIg3 12— * Referansekam
DIg4 13— * /Endebryter medurs
DI@5 |14—* /Endebryter moturs
[ DCOM |15 Referanse X10:DI@@...DI5
V024 |16 +24V-utgang
DGND |17—1 Referansepotensial bingersignaler
DO@1-C 18— Relékontakt /feil
DO@2 |1 gij Referanse
DO@1-NO20 Relékontakt lukker /feil
DB@@ |21~—y/Brems
DO@1-NC]22 Relékontakt apner /feil
DGND 23— Referansepotensial bingersignaler
G VI24 24— +24V-inngang

CEOC L LI

. | = —_—
X14: (MCV/MCS) @ T,
Inngang ekstern giver, HaEE2 1 g | 4 A
inkrementalgiver 5V TTL, T o 22 [
(tilkobling — driftsveiledning = e ]

MOVIDRIVE® compact MCV/MCS)

o
9

°

X15: (MCV/MCS) & o
ar

Motorgiver: — =

Inkrementalgiver (MCV) eller resolver (MCS) ENCODER 1/0 ENCODER |

(tilkobling — driftsveiledning PROFIBUS DP
MOVIDRIVE® compact MCV/MCS)

DGND s DOOIC

DOY; DOO1-N
19120

DEOQ DOA1-NC]
21(22

DGND 124
23|24

[VGVZEIN X10

X30: (MCV/MCS41A)

PROFIBUS-DP tilkobling
(tilkobling — driftsveiledning
MOVIDRIVE® compact MCV/MCS41A)

04940ANO
figur 15: Koblingsskjema MOVIDRIVE® compact MCV/MCS41A

Terminering Folg henvisningene i driftsveiledningen MOVIDRIVE® compact MC_41A.
PROFIBUS-DP @)

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

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

DGND (M5V)

VP (P5V)

DGND (M5V)

O o |0 |~ |00 W

e

-
04915AXX
figur 16: Terminering av 9-polet sub-D-kontakt etter EN 50170 V2

(1) X30: 9-polet sub-D-kontakt
(2) Signalledningene revolveres!
(3) Ledende forbindelse mellom kontakthus og skjerming er ngdvendig!
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Tilkobling av endebryter

4.5 Tilkobling av endebryter

Kammene pa endebryteren méa dekke driftsomradet til anslag.

Bruk kun endebryter med apner-kontakter (Low-aktiv)!

CW

v

|

= =
(@] (@]
O 0
%] w
L
04437AXX
figur 17: Tilkobling av endebryter
CW = medurs omformer
X = kjoredistanse

ES CW = endebryter medurs
ES CCW = endebryter moturs

Pass pa at endebryterne tilordnes korrekt. Dette betyr at ved medurs (CW) er
endebryteren medurs (ES CW) nadd og ved moturs (CCW) endebryteren moturs (ES
CCW).

MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering
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(‘CD Generelt

5
5.1

5.2

©)

Idriftsetting

Generelt

Forutsetning for en vellykket oppstart er riktig prosjektering og feilfri installasjon.
Detaljerte prosjekteringshenvisninger finner du i systemhandboken MOVIDRIVE®
MD_60A og MOVIDRIVE® compact. Disse systemhandbgkene er en del av dokument-
asjonspakken MOVIDRIVE® MD_60A og MOVIDRIVE® compact, som du kan bestille
hos SEW.

Kontroller installasjonen samt tilkoblingen av giveren ved hjelp av installasjons-
henvisningene i driftsveiledningen MOVIDRIVE® og i denne handboken (— kap.
Installasjon).

Dersom du bruker en absoluttverdigiver, ma du ogsa faglge henvisningene for instal-
lasjon og idriftsetting av absoluttverdigiveren i handboken "Posisjonering med absolutt-
verdigiver og absoluttverdigiverkort DIP11A", som du kan bestille hos SEW.

Klargjoring

Gjennomfer trinnene nedenfor for idriftsetting:

* Forbind omformeren med PC-en via det serielle grensesnittet (RS-232, USS21A pa
PC-COM).

* Legg inn SEW-programvaren MOVITOOLS (versjon 2,60 eller hgyere).
« Start omformeren med "MOVITOOLS/Shell".

PF SHELL MOVITODLS® M= B3

Manual Dperation...
Fieldbus Manitar...

[ 10. Setpoint zelection

100 Setpoint source

Fozitioning via Bus
Extended pozitioning via bus
Turntable

Crane Conitrol I 70. Operating modes
Abzolut positioning

Central winder

Table positioning via fieldbus
T Positioning

B Il TUnCions
9. IPOS parameters
lications

101 Control signal source

700 Cperating mode 1

701 Cperating mode 2

|Peer-tD-Peer |Parameter saved v

04941AEN
figur 18: Idriftsetting av omformeren

+ Still inn felgende driftstyper:

Motortype
Omformer
DR/DT/DV/D CT/CV DS/DY
®
MOVIDRIVE ' MDVEOA eller VFC-n-REG&IPOS CFC&IPOS -

MOVIDRIVE® compact MCV41A

MOVIDRIVE® MDS60A eller
MOVIDRIVE® compact MCS41A

- - SERVO&IPOS

+ Kun ved drift med en inkrementalgiver pa basisenheten: X14 som ekstern giver:

MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering




Klargjering (‘.®

— Still inn parameter P942 ... P944 giverfaktor teller og nevner og giverskalering
ekst. giver i MOVITOOLS/SHELL. Detaljert beskrivelse av parameter P942 ...
P944 finner du i handboken "Posisjonering og sekvensstyring IPOSPUS®",

+ Kun ved drift med en absoluttverdigiver pa DIP: X62 som ekstern giver:
— Velg "idriftsetting for absoluttverdigiver DIP".

Startup

Startup for

" Mator 1 [parameter set 1)
" Mator 2 [parameter set 2)
~

* Abzolute encoder interface

| Wfeiter » | Abbrechen

04992AEN
figur 19: [driftsetting av absoluttverdigiveren

— Gjennomfgr idriftsettingen for absoluttverdigiver DIP.
+ "0"-signal pa klemme X13:1 (DI, /regulatorsperre).

MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering
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I
(‘G Starte programmet "Utvidet bussposisjonering”

5.3  Starte programmet "Utvidet bussposisjonering”

Generelt + Start "MOVITOOLS/Shell".
» Velg "Oppstart/utvidet bussposisjonering”.

P SHELL MOVITOOLS® =1 E3
ile WS Parameters Display Extras  Window Help

Startup... ﬂ

Manual Operation...
Fieldbug Monitor. ..

o] 2|

Pozitioning via Bus
Extende: itionin

Tumtable

Crane Contral

Abzolut positioning

Central winder

Table positioning via fieldbus

le Positioning
T 9. Onit lunchions
IPOS parameters

s
oning via Bus
stended positioning via bus

bzalut positioning

entral winder

able positioning via fieldbus
able Positioning

|Peer-to-Peer Parameter saved v
04829AEN
figur 20: Starte programmet "Utvidet bussposisjonering”
Forste oppstart Dersom "Utvidet bussposisjonering" startes for farste gang, vises straks dialogboksen

for idriftsetting.
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I
Starte programmet "Utvidet bussposisjonering" (t© 5

()____

Feltbussparameter

Ho: Extended positioning via bus

ple|deee &2 |

Fieldbus parameter

Fieldhbus type |prOFTIEUS FME/DE

Bus address |

Timeout value |

Timeout response |RAPID STOP/’WARNGj

BEaud rate | J

DI00: Controller inhibit
DI01: Enable

DI02: Fault Reset
DI03: Refersnce Cébd
DI04: Mo furction
DI0&: Mo furction

X Cancel ‘ Forwards »3»

Peerto-Peer Changed  |PROFIBUS Fi

04830AEN
figur 21: Justere feltbussparameter

+ Still inn riktig feltbusstype.
« Still inn ngdvendige bussparametere.
» Trykk pa "Fortsett>>", neste oppstartvindu kommer fram.
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I
(‘© Starte programmet "Utvidet bussposisjonering”

Skalering

4 Extended positioning via bus

pedesr &2 |

Source actual position |MOTOP\ ENC. (X13) j
Calculation of the scaling

Diameter of driving wheel j |5|3 T j
Gearing ratic |2

external ratio |l

Unit for speed |mmfs j

Scaling factor for distance

Scaling factor for speed

| Einheit

Increments 0
inc/ TeteL

Distance |_'|_5"."

: = 1/min, [mm/ =
Denomlinator |lSD9

Numerator

Peerto-Peer Changed  |PROFIBUS Fie

DI00: Controller inhibit
DI01: Enable

DI0Z: Fault Reset
DI03: Reference Cébd
DI04: Mo function
DI05: Mo function

X Carcel ‘ << Back Forwards »»

04832AEN

figur 22: Justere skalering

Still inn "Kilde er-posisjon". Fglgende innstillinger er mulig:

"Motorgiver (X15)" ved drift uten ekstern giver.

"EKST. GIVER (X14)" ved drift med inkrementalgiver som ekstern giver.
"ABSOLUTTVERDIGIVER (DIP)" ved drift med opsjon DIP11A og absoluttverdi-
giver som ekstern giver.

Kun ved "Kilde er-posisjon = motorgiver (X15)": Gjennomfgr "Beregning av
skalering". Legg da inn fglgende data:

Legg inn verdien for "diameter drivhjul" eller "spindelstigning" i enheten millimeter
[mm] eller 1/10 millimeter [10 mm].

Legg inn utvekslingene (=erverdier) for gir og reduksjonsgir.

Velg "Enhet for hastighet".

Trykk pa <Beregning>, skaleringsfaktoren beregnes. "Impulser/distanse" legger
du inn i enheten [inc/mm].

Du kan ogsa regne ut "skaleringsfaktor distanse" selv og legge verdien direkte inn.
Da kan du ogsa legge inn en annen enhet enn millimeter for distansen.

Ved drift med ekstern giver er "Beregning av skalering" sperret.
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» "Skaleringsfaktor distanse"

Dersom du lar programmet beregne skaleringen, beregnes og legges "Skalerings-
faktor distanse" automatisk inn. Tellerfaktoren begrenses da maksimalt til 8192 inc.
Uten beregning ved hjelp av programmet, for eksempel ved drift med ekstern giver,
ma du beregne og legge inn skaleringsfaktoren selv.

Veer da oppmerksom pa at tellerfaktoren far maksimalt veere 8192 inc.

Eksempel pa beregning "Skaleringsfaktor distanse"

Posisjonering pa en absoluttverdigiver type WCS2 (firma Stahl).

Fysisk giveropplgsning = 1,25 inkrementer/millimeter

Giverskalering P955 = 8

Giveropplgsning med giverskalering = 10 inkrementer/millimeter [inc/mm]
Still inn "Impulser/distanse" = 10/1 [inc/mm]".

» "Skaleringsfaktor hastighet"

Dersom du lar programmet beregne skaleringen, beregnes og legges "Skalerings-
faktor hastighet" automatisk inn. Som enhet for nevneren brukes den pa forhand
innstilte "Enhet for hastighet". Uten beregning ved hjelp av programmet, for
eksempel ved drift med ekstern giver, ma du beregne og legge inn
skaleringsfaktoren selv.

Eksempel pa beregning "Skaleringsfaktor hastighet":
Posisjonering pa en absoluttverdigiver type WCS2 (firma Stahl).
Teller = igjr X ireduksjonsgir X ©Mregningsfaktor hastighet

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

Nevner = omfang = pi x d = 3,14159 x 50 mm = 157,08 mm

Still inn fglgende verdier:
Teller = 12000
Nevner = 15708

Veer oppmerksom pa at tellerverdien og nevnerverdien far maksimalt veere 32767.
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Still inn
begrensninger

4o Extended positioning via bus
S EE
Software limit switch CCW Software limit switch CW
|-s000 [ ] 2000 [rurn ]
Use Hardware limit switch |YES j
RBeference Off=et |D [rorm ]
Reference trawel type :I<, [ 1 =
AR

Maximum values
Max. motor speed in Automatic |j_DE|E| [1/min]
Mode [ECE [1ras 5]
Max. motor speed in Jogging |lDEIEI [1/min]
Mode EEGE [1rra/ =]
Nmax speed control |150E| [1/min]
@ DI00: /Contraller inkibit LS COW L3 O
@ DI01: Enable ‘
@ DI0Z Fault Reset
@ D03 Reference Cabd | | | | Trm]
@ DI04 Limit switch T/ -5000 -4000 0 4000 5000
@ DI05: Limit switch COW

¥ Cancel ‘ << Back ‘ Farwards »» |

DTN | Peerto-Peer Changed  |PROFIBUS Fie
04833AEN

figur 23: Still inn endebryter, referansekjoretype og begrensninger

endebryterne

ligger innenfor

Legg inn posisjonen til programvare-endebryterne. "0" ved begge endebryterne
deaktiverer programvare-endebryterne. Pass pa at posisjonen til programvare-
kjgredistansen il
Posisjonen til programvarebryterne kommer fram pa tallinjen nede pa skjermen.

maskinvare-endebryterne.

Legg inn referanseoffset. Referanseoffset korrigerer maskinnullpunktet. Fglgende
formel gjelder: Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset
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» Velg riktig referansekjgretype (0...7):

| Type 0: Ingen referansekjering. Referansepunktet er nullimpulsen
] e [ moturs pa den gyeblikkelige posisjonen.
! Maskinnullpunkt = nullimpuls moturs pa den gyeblikkelige posisjonen
zZp + referanseoffset

| [ Type 1: Referansepunktet er motursenden pa referansekammen.
I Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset

L>- Type 2: Referansepunktet er medursenden pa referansekammen.
! Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset

Type 3: Referansepunktet er medurs endebryteren. Her er ingen
referansekam ngdvendig.
. L Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset

1 - Type 4: Referansepunktet er moturs endebryteren. Her er ingen
referansekam ngdvendig.
g L Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset

e - Type 5: Ingen referansekjgring. Refransepunktet er korrekt posisjon
I uten referanse pa en nullimpuls.
- - Maskinnullpunkt = korrekt posisjon + referanseoffset

— T Type 6: Referansepunktet er motursenden til referansekammen.
Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset

1. [ Type 7: Referansepunktet er medursenden pa referansekammen.
! Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset

02791AXX

* Legg inn maksimalt tillatte turtall for automatisk modus, trinnvis modus og turtalls-
regulator med "begrensninger". Vaer oppmerksom pa at maksimalt tillatt turtall for
turtallsregulatoren méa vaere minst 10 % stgrre enn for automatisk modus og trinnvis
modus.

Lagre endringer Du blir bedt om & lagre endringene du har gjort.

Save?

\‘1?) Save cument changes?

Hein | Abbrechen |

04444AEN
figur 24: Lagre endringer
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Download Trykk pa "Download" og alle ngdvendige innstillinger i omformeren gjennomfgres auto-
matisk og IPOS-programmet "Utvidet bussposisjonering” starter.

Ho: Extended positioning via bus

ple|de e &2 |

Fleasze click 'Helg', to get informations about the wiring of the terminals and the values of the
parameters.

&

Help

&

To complete the commissioning of 'Positioning via bus', please press the 'Download' button.

DIA0: fController inkibit LS CCW LECw
01: Enable

DI0Z: Fault Reset

D103 Reference Cak | | | | Tmm]

DI04: Limit switch Chad -&000 -4000 0 4000 H000

DI05: Lirnit switch COW

Cancel <¢ Back
X .

Peerto-Peer Saved  |PROFIBUS Fi |D:\. AMOWITOOLS \Projects'Project] test_02BUZ

04834AEN
figur 25: Download-vindu

Skifte til monitor Etter download blir du spurt om du vil skifte til monitor.

Information E

\‘,!) Startup of bus pozitioning successful.
Start bus poszitioning monitor?

04835AEN
figur 26: Monitor Ja/Nei

Med "ja" skifter du til monitor og kan starte der i ansket drfitsmodus. Med "nei" skifter du
til MOVITOOLS/Shell.
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Ny oppstart Startes "Utvidet bussposisjonering pa nytt etter fullfert ferstegangs oppstart, vises
straks monitoren til "Utvidet bussposisjonering”.

Du kan velge om prosessdata skal veere dekodet eller vises i heksadesimal.
Dekodet visning

Yo Extended positioning via bus
=EEN R
Monitor 'Positioning via bus’
> Decoded View \@ Hexadecimal View |
& bonitor mode ™ Contral |
P0O1: Controlword 2 PI1: Statusword
99000909 999990909 CTRL. INHIBIT 99919
frele | | dorrtr.inhibit.l’enable Limit switch CCIaI’\I |
Ratmg Enghleftrapid stop Lirmit swyitch Cuy
free Enablefstop Etrar
Halt regulation Brake released
it ik Intedratar 1 Target postion reached
Jog - Parameter et 1 IPOS reference
Jog + Reset fault Inverter ready
Start  free Motor turning
FP02/3: Setpoint position Pl2/3: Actual position
{1 [rnm] 0 [romn]
PO4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
0 [rnm.'s] 0 [rmm./s]
PO5: Start ramp PI5: Activ current
0 [mnz] 0[]
POB: Stop ramp Pl6: Device utilisation
0 [mz] T[]
@ DI00: /Controller inkibit LS CCW Lz Cw
@ DI01: Enable
@ DI0Z: Fault Reset
@ DI03: Reference Ak | | Tmm]
@ DI04 Limit switch Ci/ -3000 -4000 49 4000 000
@ DI0S: Limit switch CCW
‘ Commiszioning ‘
Peer-to-Feer Saved  |PROFIBUS Fiv|D:h. AMOVITOOLS Projects\Project 1 Mest_02.BUZ
04836AEN

figur 27: Monitor "Utvidet bussposisjonering”, dekodet visning

MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering
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Heksadesimal
visning

¥ Extended positioning via bus
elam s 2|

Monitor ‘Positioning via bus’
3> Decoded View <@ Hexadecimal View

?

Setpoint position {Low word) Setpoint speed
Setpoint position (High word) Start ramp
Controlword 2 Stop ramp

0S8 ooooh | oooon |§ oooon § oooon [ oooon [§ oooon EREREE
FL FL FO 4 FL FOE
P ﬁ ooooh [ ooooh [ oooon | ooooh [ oo4sh [

Statusword Device wutilisation
Actual position (High word) Activ current
Actual position (Low word) Actual speed

Bus address = 4 - Baud rate = 0 kBaud
FPROFIBUS FMS/DP

@ DI00: /Contraller inhibit L& DO L& Cw
[ ] : Enable
@ D02 Fault Reset
@ DI03: Reference CaM | | Tmm]
@ DI04 Limit switch Cw 5000 -4000 4{3 4000 2000
@ D105 Limit switch COw

i i << Back | Commissioning |

T [FeertoPeer | Saved  [PROFIBUS Fie|D:h . AMOVITOOLS Projects'Project]Mest_02.BUZ 4
04837AEN

figur 28: Monitor "Utvidet bussposisjonering”, heksadesimal visning

Trykk pa "Oppstart" hvis du vil giennomfare oppstart pa nytt. Oppstartvinduene (—
fgrste oppstart) kommer da fram.
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Monitor

()____

Pa monitoren til "Utvidet bussposisjonering” vises prosessdata som overfgres via

feltbussen. | tillegg vises tilstandene pa de enkelte bitene av "PA1: styreord 2" og "PE1:
statusord".

Monitorstyring

a aktivere styringen:
"0"-signal pa klemme DI@Q "'/REGULATORSPERRE/".
Ga til visningen "Dekodet visning".

Aktiver da "Styring" for "PA1: styreord 2".

Du kan na aktivere og deaktivere separate biter av styreordet (PA1) og legge inn
verdiene for prosessdata-utgangsordene.

Trykk pa "PA sende" for & sende dette styreordet til omformeren.

¥ Extended poszitioning via bus

=ETE

Monitor ‘Positioning via bus’
> Decoded View |® Hexadecimal View\

" Monitor mode & Control

PO1: Controlword 2

Send P&,

PI1: Statusword

9977999 9990990099 CTRL. INHIEIT 299909
free | | dantr. infiktienable Limt switch Covy |
Ramp Enablefrapid stop Limit swvitch Gy
free Enablesztop Etrar
] Hatt regulation Brake releazed
Automatic Integrator 1 Target position reached
Jog - Parameter =t 1 POS reference
Jog + Reszet fautt Inetter ready
Start  free Mctor turning
P02/3: Setpoint position Pl2{3: Actual position
|3000 [rae] 0 ]
P04: Setpoint speed Pl4: Actual speed
O [mm/s] 0 [rmmés]
PO5: Start ramp P15: Activ current
[1500 [ms] 0%l
POB: Stop ramp Fl6: Device utilisation
[1500] [ms] 7 1%l
D0 ACantroller inhibit LS COW
DI01: Enable

DI0Z: Fault Reszet

D03 Feference CAM |
DI04: Limnit switch Cw -8000
DI05: Lirnit switch COW

m Peer-to-Peer Saved

|-4DDD

X Cancel ‘

Du kan ogsa simulere en styring nar monitoren er i drift. Ga fram pa fglgende mate for

| Tmm]
4000 S000

‘ Commizzioning ‘

PROFIBUS Fie Do AMOYITOOLSProjectshProject test 02BU2

figur 29: Simulere styringen

04838AEN

Omformeren utfgrer na driftskommandoene i samsvar med disse angivelsene.

Du kan kun skifte fra "Styring" til "Monitor" med DIZJ "/REGULATORSPERRE" =
"O"_
For a avslutte programmet "Utvidet bussposisjonering”, ma "Monitor" veere aktiv.

MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering
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Parameter

Folgende parameter stilles automatisk inn ved oppstart:

Parameternummer Parameter Innstilling
P100 Skalverdikilde Feltbus
P101 Styreordkilde Feltbus
P136 Stopprampe 0,5s
P137 Ngdrampe 0,5s
P600 Bineerinngang DIJ1 Frigivelse/hurtigstopp
P601 Bineerinngang DI@2 Reset
P602 Bineerinngang DIG3 Referansekam
P603 Bineerinngang D14 /EB MEDURS
P604 Bineerinngang DI@5 /EB MOTURS
P819 Feltbus timeout-tid
P815 SBus timeout-tid 0..650s
Ingen reaksjon
Feilvisninger
Momentan utkobling/feil
P831 Reaksjon feltbus timeout H'tft?SQ?gﬁé??gal
Momentan utkobling/advarsel
Nadstopp/advarsel
Hurtigstopp/advarsel
P870 Beskrivelse av skalverdi PO1 Styreord 2
P871 Beskrivelse av skalverdi PO2 Posisjon HI
P872 Beskrivelse av skalverdi PO3 Posisjon LO
Beskrivelse av skalverdi PA4 IPOS PA-DATA
Beskrivelse av skalverdi PA5 IPOS PA-DATA
Beskrivelse av skalverdi PA6 IPOS PA-DATA
P873 Beskrivelse av erverdi PI1 IPOS PE-DATA
P874 Beskrivelse av erverdi P12 IPOS PE-DATA
P875 Beskrivelse av erverdi PI3 IPOS PE-DATA
Beskrivelse av erverdi PE4 IPOS PE-DATA
Beskrivelse av erverdi PE5 IPOS PE-DATA
Beskrivelse av erverdi PE6 IPOS PE-DATA
P876 Frigi PO-data Pa
P300 Start-stopp-turtall 1 0 1/min
P301 Minimumsturtall 1 0 1/min
P302 Maksimumesturtall 1 0 ... 5500 1/min
P730 Bremsefunksjon 1 Pa
P941 Kilde er-posisjon Motorgiver ekst. giver,

absoluttverdigiver

Denne parameteren far ikke endres mer etter oppstart!
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5.5 Starte driften

Starte driften (‘.®
@

Bytt til monitoren til "Utvidet bussposisjonering” etter download med "Ja". Med bitene 11
og 12 til "PA1: styreord 2" kan du velge driftstype.

Veer oppmerksom pa felgende merknader for & kunne starte driften. Dette gjelder for alle
driftstyper:

+ Binaerinngang X13:1 "DI@QJ, /regulatorsperre" ma motta et "1"-signal.

« Sett styrebit PA1:0 "Regulatorsperre/frigivelse" = "0" og styrebiten PA1:1 "Frigivelse/
hurtigstopp" og PA1:2 "Frigivelse/stopp" = "1".

Driftstyper
Styreord 2: Bit
Driftstype
PA1:12 PA1:11

Trinnvis modus "o" "y
Referansemodus " "0"
Automatisk modus e "y
Ugyldig "o" e

« Trinnvis modus: Ved setting av bit PA1: 9 "trinnvis +" eller bit PA1: 10 "trinnvis -"
beveger driften seg i dreieretning medurs og moturs. Hastighet og ramper angis med
prosessdataordene PA4 ... PAG.

+ Referansemodus: Med referansekjgring pa referansekammen fastsettes referan-
sepunktet. Med referanseoffset, som kan stilles inn ved idriftsetting, kan du endre
maskinnullpunktet uten & endre referansekammen. Fglgende formel gjelder:

Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset

* Automatisk modus:

Styringen gir omformeren via prosessutgangsdata malposisjonen (PA2 og PA3),
skal-hastigheten (PA4), akselerasjonsrampen (PA5) og retardasjonsrampen

(PAB).
Styringen starter posisjoneringen med PA1:8 "Start" = "1". Signalet "1" ma vaere
konstant sa lenge posisjoneringen varer. Med PA1:8 = "0" stanser du

posisjoneringen.

Omformeren melder syklisk via prosessinngangsdata er-posisjonen (PE2 og
PE3), er-hastigheten (PE4), aktiv stram (PE5) og enhetsutnyttelsen (PEB6) til
styringen.

Omformeren melder styringen at valgt malposisjon er nadd med PE1:3
"malposisjon nadd" = "1".

Driften har enna ingen referanse eller referanseprosedyren ma gjeres pa nytt: Velg
driftstype "Referansemodus" med styreordet 2 (PA1).

Programmet nekter a velge automatisk modus dersom referansekjeringen ikke er
vellykket gjennomfort.

Unntak: Ved drift med absoluttverdigiver (MOVIDRIVE® MDV/MDS60A med
opsjon DIP11A) er referansekjoring ikke ngdvendig.

MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering
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5.6 Trinnvis modus

+ PA1:12="0"og PA1:11 ="1"

| trinnvis modus kan du ved & sette styrebiten PA1:9 "trinnvis+" eller PA1:10 "trinnvis-",
kjgre driften i dreieretning medurs og moturs.

Skal-hastigheten angir du med prosessutgangs-dataordet PA4.
Rampene angir du med prosessutgangs-dataordene PA5 og PAG.

4 Extended positioning via bus
Bewr &2 |
Monitor ‘Positioning via bus®
> Decoded View |® Hexadecimal View]
™ Manitar mode " Contral | e I
PO1: Controlword 2 Pl1: Statusword
S0P S99 L TECHNOLOG.OFTION | @EE
free | | dontr. inhibsitisnable Limit switch ¢ |
Ramp Enableftapid stop Limit swweiteh Gt
free Enablefztop Errar
. Halt reqgulation Brake released
dogging Moce Integratar 1 Target postion reached
Jog - Parameter et 1 IPOS reference
Jog + Reset fault Inverter ready
Start  free hotar turning
P02/3: Setpoint position Pl12/3: Actual position
|0 [rar] 784 [mm]
FPO04: Setpoint speed Pl4: Actual speed
[100 [mms] 98 [mm/s]
PO5: Start ramp PI5: Activ current
[1000 [ms] 1.5[%]
POB6: Stop ramp Fl6: Device utilisation
[1000 Irs] 3 (%]
@ DI0D: /Contraller inkibit L3 GO L& Cw
2 : Enable ‘
@ DI0Z Fault Reset
@ D03 Reference Cibd | | | | Trm]
@ DI04 Limit switch Ci -G000 -4000 0 4000 000
@ DI05: Limit switch CChw T
X Carcel ‘ ‘ Commissioning |
Peerto-Peer Saved  |PROFIELUS Fie |D:% AMOVITOOLS \Projects4Project]ytest_02.BLI2

04856AEN
figur 30: Trinnvis modus

Den aktuelle posisjonen til driften vises med den gragnne pilen pa tallinjen.
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Referansemodus

+ PA1:12="0"og PA1:11 ="1"

Med referansekjoring pa referansekammen fastsettes

uten a endre referansekammen.
Folgende formel gjelder: Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset

referansepunktet. Med
referanseoffset, som kan stilles inn ved idriftsetting, kan du endre maskinnullpunktet

o Extended positioning via bus

Qi &2 |

Monitor ‘Positioning via bus®
> Decoded View |® Hexadecimal View |

™ Monitor mode «" Control | Send Pa I

PO1: Controlword 2 Pl1: Statusword
99999091 99998 [ TECHHOLOG.ORTION | @R @&

free | | dortr. inkiitienabls Limit swich cod |
Ramp
free

Enableftapid stop Limit swweiteh Gt
Enablefztop Errar

Halt regulation Birake relessed
eference Travel Imtegrator 1 Target position reached
Jog - Parameter set 1 IPOS reference
Jog + Reset fault Inverter ready
Start  free hotar turning
P02/3: Setpoint position Pl12/3: Actual position
|0 [ror] 2634 [rorn]

FPO04: Setpoint speed Pl4: Actual speed

[100 [mmms] 102 [rrirns]
P05 Start ramp PI5: Activ current
[1000 [ms] 0.9 (%]
POB6: Stop ramp Fl6: Device utilisation
[1000 Irs] 10[%]
DI00: Controller inhibit LS COW LS

: Enable
DI02: Fault Reset ‘

DI03: Reference CAM | | | | Trmm]
DI04 Limit switch Ciaé -5000 -4000 il 4000 5000
DIO5: Lirit switch COW

X Carcel ‘ ‘ Commissioning |

PROFIBUS Fhe | Db AWMOWITOOLSProjectshProject] vtest_02.BL 2

Peer-to-Peer Saved

04857AEN

figur 31: Automatisk modus

Riktig referansekjoretype ma vaere innstilt ved idriftsetting. Dersom dette ikke er
tilfelle, starter du idriftsettingen pa nytt og stiller inn riktig referansekjgretype.

Start referansekjegring med bit PA1:8 "Start" = "1". Signalet "1" ma veere konstant sa
lenge referansekjgringen varer. Veer oppmerksom pa at det ikke gjennomfgres noen
referansekjering ved referansekjgrettypene 0 og 5 (— side 32).

Dersom driften nar referansepunktet (DI3 "referansekam" = "1"), kjarer driften med
referanseturtall 2 videre og stopper med posisjonsstyring nar den forlater
referansepunktet (D13 "1" — "0"). | statusord PE1 settes bit PE1:2 "IPOS referanse"
="1". Signalet "1" oppheves pa bit PA1:8.

Driften har na referanse. Du kan starte automatisk modus.

MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering
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5.8 Automatisk modus

+ PA1:12="1"og PA1:11 ="1"

Start posisjoneringskjering med bit PA1:8 "Start" = "1". Driften kjgrer til malposisjonen
som er angitt via prosessutgangs-dataordene PA2 og PA3. Med PA1:8 = "0" avbrytes
posisjoneringskjaringen.

Omformeren melder er-posisjonen syklisk til styringen via prosessinngangs-dataordene
PE2 og PE3. | tillegg melder omformeren er-hastighet, aktiv stram og enhetsutnyttelse
til styringen via PE4, PES5 og PEG6.

Dersom driften har naddd malposisjonen, settes biten PE1:3 "malposisjon er nadd" = "1"
i statusordet PE1.

Dersom styrebiten blir PA1:8 = "1" og en ny malposisjon spesifiseres via prosess-
utgangsdataordene PA2 og PA3, kjgrer driften straks til den nye posisjonen.

Dersom du gnsker a endre malposisjon og skal-hastighet samtidig under kjgring, ma
parameter P916 "rampeform" = LINEAR vaere innstilt. Ved rampeform KVADRATISK
eller SINUS m& DIgQ@ "/REGULATORSPERRE" veere = "0" dersom du vil endre
malposisjon og skal-hastighet samtidig.

Er styrebiten PA1:8 = "1" nar du kobler til automatisk modus, kjgres straks til
malposisjonen som er angitt med PA2 og PA3.

4 Extended positioning via bus
=EE R
Monitor ‘Positioning via bus’
& Decoded View | & Hexadecimal View |
" Monitor mode & Conral [i SERHPE
PO1: Controlword 2 Pi1: Statusword
299 297 | DD [ TECHNOLOG.OPTION | @@ &
free | | dortr. inhikitienable Limt switch co |
Ramp Enableirapid stop Limit switch Ca
free Enableistop Errar
] Halt requlation Brake released
Automatic Integrator 1 Target posttion reached
Jog - Parameter set 1 IPOS reference
Jog + Reset fault Inverter ready
Start  free Motor turning
PO2{3: Setpoint position PI2{3: Actual position
|a000 [rorm] BEE [mm]
POA4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
[100 [mm/s] 59 [mm/s]
PO5: Start ramp PI5: Activ current
[1000 [ms] 1.1 %]
POB: Stop ramp Pl6: Device utilisation
[1000 [ms] 1[%]
@ DIO0: AContraller inhibit LE COW LE G
- 1: Enable |
& DI0Z: Fault Reset
@ D103 Reference Cak | | | | Tmm]
& DI04 Limit switch Caf -8000 -4000 o 4000 8000
@ DIOS Limit switch COW T
x Cancel | | Commisgsioning |
Peerto-Peer Saved  |PROFIBUS Fi|D:\. \MOVITOOLSYProjects4Project \test_02 BLIZ

04858AEN
figur 32: Automatisk modus

Den aktuelle posisjonen til driften vises med den gragnne pilen pa tallinjen.
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Taktdiagrammer

6 Drift og service
6.1 Taktdiagrammer
Falgende forutsetninger gjelder for taktdiagrammene:
* Idriftsettingen er gjennomfert korrekt.
+ DIGJ "Iregulatorsperre” = "1" (ingen sperre)
+ DIg1 "frigivelse/hurtigstopp" = "1"

Trinnvis modus
PA1:0

PA1:1

PA1:2

PA1:11

PA1:12

PA1:9

PA1:10

N -

PA4 03E8 hex|0BB8 hex

03E8 hex|!

n [1/min]
n2

n1
0

-n1

-n2

(1) 2) 3)

DB@@J

04852AXX
figur 33: Taktdiagram trinnvis modus

PA1:0 = regulatorsperre/frigivelse (1) = start trinnvis modus, trinnvis+
PA1:1 = frigivelse/hurtigstopp (2) = ny skal-hastighet via PA4
PA1:2 = frigivelse/stopp (3) = start trinnvis modus, trinnvis-

PA1:11 = modusvalg
n1 = hastighet 1
n2 = hastighet 2

PA1:12 = modusvalg

PA1:9 = trinnvis+

PA1:10 = trinnvis-

PA4 = prosessdataord skal-hastighet
DB@J = /brems

MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering
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Referansemodus

PA1:0

PA1:1

PA1:2

PA1:11

PA1:12

DIg3

PA1:8

PE1:2

n [1/min]

(1) )

DB@@J

figur 34: Taktdiagram referansemodus

PA1:0 = regulatorsperre/frigivelse
PA1:1 = frigivelse/hurtigstopp
PA1:2

frigivelse/stopp
PA1:11 = modusvalg
PA1:12 = modusvalg
DIg3 = referansekam
PA1:8 = start

PE1:2 =1POS referanse
DB@@ = /brems

44
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(1) = start referansemodus

(2) = referansepunkt er nadd
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Automatisk

modus
PA1:0

PA1:1

PA1:2

PA1:11

PA1:12

PA4

PA1:8

PA2

PA3

PE1:3

n [1/min]
n2

n1

-n1

-n2

B]=1%]0}

figur 35: Taktdiagram automatisk modus

PA1:0 =
PA1:1
PA1:2
PAT:11 =
PAT:12 =
PA4
PA1:8 =
PA2 =
PA3 =
PE1:3 =
DB@@ =

™)

@)

regulatorsperref/frigivelse

= frigivelse/hurtigstopp

= frigivelse/stopp

modusvalg

modusvalg

prosessdataord skal-hastighet
start

malposisjon hgy

malposisjon lav

malposisjon er nadd

/brems

MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering
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1) = start trinnvis modus

(1)

(2) = posisjon 50000 er nadd
(3) = posisjon 100000 er nadd
(4) = posisjon 75000 er nadd

n1 = hastighet 1
n2 = hastighet 2
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Frigjering av
endebryteren

g — Taktdiagrammer

Nar du kjgrer mot en endebryter (D14 eller DI5 = "0"), settes biten PE1:5 "feil" = "1"
og driften stanses med ngdstopp.

Ga fram pa fglgende mate for & frigjare driften:

1. Still inn driftstype "Trinnvis modus" (PA1:12 = "0" og PA1:11 ="1").

2. Sett biten PA1:6 eller binzerinngang D12 "feilreset" = "1", dermed settes biten PE1:5
"feil" = "0".

3. Sett biten PA1:6 eller binzerinngang DIG2 igjen pa "0" sa snart biten PE1:5 = "0".

4. Driften frigjgres dermed automatisk med motorturtallet n = 100 1/min.

5. Nar driften er frigjort, settes DIJ4 eller DIG5 fra "0" — "1". Sett nd PA1:6 = "0".
Still inn @nsket driftstype, for eksempel automatisk modus (PA1:12 ="1" og
PA1:11 ="1").

PA1:0
PA1:1
PA1:2
e (1 2)
DIg4 \
il
PA1: 11 / § §
— G) e 4) re 3
PA1: 12 !
PE1:5 \
PA1: 6
04855AXX
figur 36: Frigjering av endebryteren
PA1:0 = regulatorsperre/frigivelse (1) = endebryteren er nadd
PA1:1 = frigivelse/hurtigstopp (2) = endebryteren er frigjort
PA1:2 = frigivelse/stopp (3) = automatisk modus

DIg4 = endebryter medurs (4) = trinnvis modus
PA1:11 = modusvalg

PA1:12 = modusvalg

PE1:5 = feil

PA1:6 =reset

MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering
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6.2 Feilinformasjon

Reset

Timeout aktiv

Feilminnet (P080) lagrer de siste fem feilmeldingene (Feil t-0...t-4). Gamle feilmeldinger
slettes nar det registreres mer enn fem feil. Fglgende informasjon lagres pa
feiltidspunktet:

Aktuell feil e Status ved binsere inn-/utganger ¢ Omformerens driftstilstand e
Omformerstatus e Kjoleenhettemperatur e Turtall « Utgangsstrem e Aktiv strgm e
Enhetsutnyttelse e Mellomkretsspenning e Innkoblingstimer e Frigivelsestimer e
Parametersett e« Motorbelastning.

Det finnes tre utkoblingsreaksjoner avhengig av feilen. Omformeren forblir sperret i
feiltilstand:

* Momentan utkobling:

Enheten kan ikke bremse driften; utgangstrinnet blir hgyohmig i forbindelse med
feilen og bremsen aktiveres straks (DBQ@@ "/brems" = "0").

* Hurtigstopp:
Driften bremses opp med stopprampen t13/t23. Nar stoppturtallet er nadd, aktiveres

bremsen (DBQ@Q@ "/brems" = "0"). Utgangstrinnet blir hgyohmig etter
bremseaktiveringstiden (P732 / P735).
* Ngadstopp:

Driften bremses opp med ngdrampen t14/t24. Nar stoppturtallet er nadd, aktiveres
bremsen (DBQ@J "/brems" = "0"). Utgangstrinnet blir hgyohmig etter bremse-
aktiveringstiden (P732 / P735).

En feilmelding bekreftes med:
» Koble nettet av og pa igjen.

Anbefaling: For nettvernet K11 overholdes en minimum utkoblingstid pa
10 sekunder.

* Reset via binaerinngang DIJ2. Ved oppstart av "Utvidet bussposisjonering”
blir denne bineerinngangen tildelt resetfunksjonen.

» Trykk resetknappen i MOVITOOLS manager.
» | styreordet 2 bit PA1:6 "reset" = "0" —» "1" — "0".

;254 AT LIMIT SWITCH MDVE0ADDS5-5A3
254 AT LIMIT S'wITCH [MDVE0ADDSE-5A3 il Help |

02771AEN
figur 37: Reset med MOVITOOLS

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

* Manuell reset med DBG11A (ved a trykke pa knappen <E> i forbindelse med feil,
kommer man direkte til parameter P840).

Styres omformeren via et kommunikasjonsgrensesnitt (feltbuss, RS-485 eller SBus), og
nettet er koblet ut og inn igjen eller en feilreset er gjennomfart, forblir frigivelsen
deaktivert helt til omformeren far gyldige data via det grensesnittet som er
timeoutovervaket.
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6.3 Feilmeldinger

Visning

Feilliste

Feil- eller advarselkoden vises i BCD-format. Fglgende visningsrekkefalge overholdes:

T 4
N _ —— o Blinker ca. 1 sekund

v
| Visning AV ca. 0,2 sekunder
I
v
i1 Tierposisjon ca. 1 sekund
1
v
[ Visning AV ca. 0,2 sekunder
I
v
il Enerposisjon ca. 1 sekund
1
v
[ Visning AV ca. 0,2 sekunder
|

I

01038AXX

Etter reset eller hvis feilen eller advarselkoden antar verdien "0" igjen, kobler visningen
over til driftsmodus.

Tabellen under viser et utdrag av den komplette feillisten (— driftsveiledning
MOVIDRIVE® MD_60A). Kun feil som kan oppstd i forbindelse med "Utvidet
bussposisjonering" er oppfart.

Et punkt i spalten "P" betyr at reaksjonen er programmerbar (P83_ feilreaksjon). |
spalten "Reaksjon" er fabrikkinnstilte feilreaksjoner oppfart.

Feil- . e @ -

kode Betegnelse Reaksjon P|Mulig arsak Tiltak

00 Ingen feil -
Retardasjonsrampene
forlenges.

Uz-over- Momentan ) * Kontroller bremse-

07 spenning utkobling For hoy mellomkretsspenning. motstandens tilfgrselledning.
Kontroller bremse-
motstandens tekniske data

MOVIDRIVE®, utvidet bussposisjonering
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Feil- . . .
Kkode Betegnelse Reaksjon P Mulig arsak Tiltak
* Reduser belastningen.
Turtallsregulatoren eller (Qijl(sgynztllllérf%'gg\;)elsestld
z:ro%rsge\%gtl?{:: (|i\(ljé:,f)ts_ Kontroller givertilkoblingen,
; g 9 skift eventuelt A/A og B/B ut
arbeider pa innstillings- parvis
grensen (i stremgrense) pa Kontroller spennings-
08 n-over- Momentan grunn av mekanisk over- forsyninaen til giveren
vakning utkobling belastning eller fasesvikt pa Kon¥rol|egr strar%-
nettet eller motoren. begrensningen
Giveren erikke riktig tilkoblet | 2 0PRSARIER
eller dreieretningen er feil. ngdv?andig 9
Ved mqmentregulering « Kontroller motorens
overskrides Nmaks- tilferselledning og motoren.
» Kontroller nettfasene.
Giverkabel eller skjerm er Kontroller giverkabelen og
. Momentan tkke korrgkt tllkot_)let. . |skjermen med hensyn til korrekt
14 Giver ; Kortslutning/ledningsbrudd i | . ;
utkobling giverkabelen tilkobling, kortslutning og
Giveren er defekt ledningsbrudd.
Ledningsbrudd/feil pa begge * gr?gggr'ﬁ;rt:]";"b“”gen av
Endebryter endebryterne. Bytt om endebryter-
27 . Nadstopp Endebryterne er byttet om - .
feil med hensvn til motor- tilkoblingene.
: Sy Klemmene programmeres pa
dreieretningen
nytt
»  Kontroller kommunikasjons-
Feltbus Ingen kommunikasjon mellom rutinen til masteren.
28 timeout Hurtigstopp | e 'master og slave i forbindelse » Feltbus timeout-tid (P819)
med prosjektert overvakningstid. forlenges / overvakningen
kobles ut
29 Endebryteren Nadsto | driftsmodus IPOS er en +  Kontroller driftsomradet
er aktivert pp endebryter nadd. « Korriger brukerprogrammet.
+ Motoren avkjgles og feilen
Motoren er for varm, TF har resettes.
lgst ut. +  Kontroller tilkoblingene/
Motorens TF er feilaktig eller forbindelsen mellom
ikke tilkoblet. MOVIDRIVE® og TF.
31 TF-faler Ingen . Forbindelsen MOVIDRIVE® |« Hvis ingen TF tilkobles:
Reaksjon og TF pa motoren er brutt. Forbindelse X10:1 med
Mangler forbindelse mellom X10:2.
X10:1 og X10:2 Ved MDS: Ved MDS: Forbindelse
Forbindelsen X15:9-X15: 5 X15:9 med X15:5.
mangler. »  Sett P834 pa "ingen
reaksjon".
+  Sett inn riktig opsjonskort.
Opsjonskorttypen er ulovlig. '«  Still inn riktig skalverdikilde
Skalverdikilde, styrekilde (P100).
36 Opsjonen Momentan eller driftsmodus for dette »  Still inn riktig styrekilde
mangler utkobling opsjonskortet er ulovlig. (P101).
Feil givertype er innstilt for |+ Still inn riktig driftsmodus
DIP11A. (P700 eller P701).
»  Still inn riktig givertype.
Zgﬂ(%ﬁ:lr(?k?énen mangler | Kontroller referansekammen
) - ) Kontroller tilkobling av
Ref Tilkobling av endebryter er
39 eferanse- Mome.ntan feilaktig endebrytellf -
kjgring utkobling . Kontroller innstilling av
Referansekjeretypen er referansekjsretype og
e.“d.ret under referanse- tilhgrende parameter
kjaring
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I':::::II; Betegnelse Reaksjon P Mulig arsak Tiltak
«  Kontroller tilkoblingen av
dreiegiveren
» Dreiegiver er feil tilkoblet * Rampene forlenges.
« Akselerasjonsrampen er for |+  Still inn stgrre P-andel
kort * Parametriser turtalls-
Momentan « P-andelen pa posisjon- regulatoren pa nytt
42 Folgefeil utkoblin . eringsregulatoren er for liten |+ Gk felgefeiltoleransen
9 * Turtallsregulatoren er feil- |+  Kontroller tilkoblingen pa
parametrisert giveren, motoren og nett-
* Verdien for folgefeil- fasene
toleransen er for lav * Kontroller om mekanikken
gar tungt, eventuell
blokkering
Bare i driftstype IPOS:
-8 IPOS SW- Ingen Programn_1ert méJposisjon ligger |« Kontroller brul_(e_rprogra[nmet
) utenfor driftsomradet, som er « Kontroller posisjonen pa
endebryter  reaksjon b .
egrenset via programvare- programvare-endebryteren
endebryteren.
Kun med opsjonen DIP11A:
Driften er kjart utover det tillatte
92 DIP arbeids- Nadsto arbeidsomradet til absolutt- Kontroller parameter posisjon-
omrade PP verdigiveren. Eventuell feil offset, nullpunktoffset.
innstilling pa DIP-parameter
givertype/arbeidsomrade.
Kun med opsjonen DIP11A:
Giveren melder en feil, for
?kselggft%gz\lzzgﬂbelen giver- «  Kontroller tiII_(o_inngen til
DIP tilfredsstiler ikke absoluttverdigiveren.
' . «  Kontroller forbindelses-
. . kravene (skjermet, parvis kabelen
93 DIP giverfeil |Nadstopp rTe"O"’e”)- . - Still inn riktig taktfrekvens.
. aktfrekvens for lednings- |, Red ksimal drifts-
lengde er for hgy. eduser maksimal driits
. T g . hastighet eller rampe.
illatt maksimal hastighet/ Ski o
) . . ift ut absoluttverdigiveren.
akselerasjon for giveren er
overskredet.
« Giveren er defekt.
Omformerens elektronikk er
94 Egrl]:tlg)cll)?\;ljm mi(r)nb?irrl]tan forstyrret, eventuelt pa grunn av ' Send enheten til reparasjon.
9 EMC-pavirkning eller defekt.
Kun med opsjonen DIP11A:
Ingen plausibel posisjon kan »  Still inn riktig givertype.
fastsettes. + Kontroller IPOS
» Feil givertype er innstilt. driftsparameter.
DIP sann- * |POS-driftsparameter er feil |+  Kontroller driftshastigheten.
95 synlighetsfeil Nodstopp innstilt. » Kaorriger teller-/nevner-
« Teller-/nevnerfaktor er feil faktoren.
innstilt. * Reset etter nullutligning.
* Nulljustering er gjennomfert |«  Skift ut absoluttverdigiveren.
»  Giveren er defekt.
Kun med opsjonen DIP11A:
Ingen plausibel posisjon kan «  Still inn riktig givertype.
fastsettes. » Kontroller IPOS
* Feil givertype er innstilt. driftsparameter.
95 DIP sann- N » IPOS-driftsparameter er feil |+ Kontroller driftshastigheten.
gdstopp

synlighetsfeil

innstilt.

Teller-/nevnerfaktor er feil
innstilt.

Nulljustering er gjennomfart
Giveren er defekt.

Korriger teller-/nevner-
faktoren.

Reset etter nullutligning.
Skift ut absoluttverdigiveren.
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